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Structure de la documentation

Documents a consulter

Vous pouvez consulter les documents suivants :
Aide en ligne Control Expert

Aide en ligne Unilink

Aide en ligne SyCon

Aide en ligne PowerSuite pour ATV

Aide en ligne PowerSuite pour Lexium 05
Aide en ligne Lexium CT pour Lexium 32
Aide en ligne de SoMove pour ATV 32
Bibliotheque MFB
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Consignes de sécurité @

Informations importantes

AVIS

Lisez attentivement ces instructions et examinez le matériel pour vous familiariser avec I'appareil
avant de tenter de l'installer, de le faire fonctionner, de le réparer ou d'assurer sa maintenance.
Les messages spéciaux suivants que vous trouverez dans cette documentation ou sur I'appareil
ont pour but de vous mettre en garde contre des risques potentiels ou d'attirer votre attention sur
des informations qui clarifient ou simplifient une procédure.

La présence de ce symbole sur une étiquette “Danger” ou “Avertissement” signale un

risque d'électrocution qui provoquera des blessures physiques en cas de non-respect
des consignes de sécurité.

corporelles. Respectez scrupuleusement les consignes de sécurité associées a ce
symbole pour éviter de vous blesser ou de mettre votre vie en danger.

A DANGER

DANGER signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurité, provoque
la mort ou des blessures graves.

A AVERTISSEMENT

AVERTISSEMENT signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurite,
peut provoquer la mort ou des blessures graves.

A ATTENTION

ATTENTION signale un risque qui, en cas de non-respect des consignes de sécurité, peut
provoquer des blessures légéres ou moyennement graves.

AVIS

AVIS indique des pratiques n'entrainant pas de risques corporels.

2 Ce symbole est le symbole d'alerte de sécurité. |l vous avertit d'un risque de blessures
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REMARQUE IMPORTANTE

L'installation, I'utilisation, la réparation et la maintenance des équipements électriques doivent étre
assurées par du personnel qualifié uniquement. Schneider Electric décline toute responsabilité
quant aux conséquences de l'utilisation de ce matériel.

Une personne qualifiée est une personne disposant de compétences et de connaissances dans le
domaine de la construction, du fonctionnement et de l'installation des équipements électriques, et
ayant suivi une formation en sécurité leur permettant d'identifier et d'éviter les risques encourus.
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A propos de ce manuel @

Présentation

Objectif du document

Ce manuel explique, a I'aide d'exemples documentés, comment utiliser les blocs fonctions de
mouvement (MFB) sous Control Expert. Ces blocs simplifient la gestion des variateurs et servo-
variateurs utilisant le bus CANopen.

Une connaissance poussée de Control Expert est nécessaire pour utiliser des MFB avec ce
logiciel, dans la mesure ou leur mise en ceuvre nécessite de faire appel a ses fonctions standard
(éditeur de données, IODDT, etc.).

Par ailleurs, il est conseillé de posséder une connaissance approfondie du domaine de la
commande du mouvement pour développer et mettre en oeuvre une application impliquant
I'exécution de mouvements d'axe.

Champ d'application
Cette documentation est applicable a EcoStruxure™ Control Expert 14.0 ou version ultérieure.
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Partie |

Guide de démarrage d'une application mono-axe

Objet de cette partie

Cette section présente de maniére didactique un exemple d'application de commande de

mouvement mettant en ceuvre les MFB sous Control Expert.

Contenu de cette partie
Cette partie contient les chapitres suivants :

Chapitre Titre du chapitre Page
1 Préambule 17
2 Configuration de I'application (pour Lexium 32) 23
3 Programmation de I'application 61
4 Mise au point de I'application 77
5 Fonctionnement de I'exploitation 87
6 La maintenance de I'application 89
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Application mono-axe
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Chapitre 1

Préambule

Objet du chapitre

Ce chapitre présente le cahier des charges de I'application ainsi que la méthodologie de

développement utilisée.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Généralités 18
Blocs disponibles sur différents variateurs 19
Méthodologie 21
35010602 12/2018 17




Préambule

Généralités

Introduction

L'offre MFB sous Control Expert est une nouvelle fonctionnalité de commande de mouvement. Elle
permet, au travers du bus CANopen, un acces simplifié aux fonctions élémentaires sur les
variateurs et servo-variateurs.

Cette fonctionnalité, accessible depuis le navigateur du projet, permet de :

e déclarer et configurer les axes dans Control Expert,

e créer les variables de commande de mouvement,

e piloter les axes en utilisant des blocs de fonctions élémentaires de commande de mouvement.

Caractéristiques

L'application proposée a pour but de :

e gérer les modes de marche d'un axe linéaire au moyen d'un variateur de type Lexium 32
Advanced ou Lexium 32 Modular,

e réaliser une prise d'origine de I'axe, un mouvement aller-retour ou des positions différentes de
|'axe,

e donner la possibilité d'interrompre le mouvement en cours par une commande Stop.

Toutes les dispositions seront prises pour réaliser le diagnostic et I'acquittement des défauts.

Normes

Les blocs de la librairie MFB sont conformes aux normes suivantes :
e PLCopen

18
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Préambule

Blocs disponibles sur différents variateurs

Blocs fonction de mouvement

Tous les blocs ne sont pas disponibles sur toutes les plates-formes matérielles. Les blocs
disponibles sur votre plate-forme Premium avec le bus de terrain CANopen sont indiqués dans les
tableaux suivants.

Type Nom du bloc ATV | ATV | ATV | Lexium | Lexium 05 |Lexium 15 |IclA
31 [32 |71 |32, 32 HP, MP, LP | IFA,IFE,
IFS
PLCopen MC_ReadParameter X X X X X X X
motioncontrol V1.1 \ic \riteParameter X X |x |X X X X
MC_ReadActualPosition X X X X
MC_ReadActualVelocity (1.) | X X X X X X X
MC_Reset X X X X X X X
MC_Stop X X X X X X X
MC_Power X X X X X X X
MC_MoveAbsolute X X X X
MC_MoveRelative X X X
MC_MoveAdditive X X X
MC_Home X X X X
MC_MoveVelocity X X X X X X X
MC_ReadAxisError X X X X X X X
MC_ReadStatus X X X X X X X
MC_TorqueControl (1.) X X X X pour dé-
sélection-
ner(3.)
MC_ReadActualTorque (1.) | X X X X X X
MC_Jog (2.) X X X,sauf15 | X
LP
Fonctions de TE_UploadDriveParam X X X X(6.), X X X pour
configuration, sauf 32i désélec-
d'enregistrement tionner
etderestauration | g poywnioadDriveParam | X |X | X |X(6), |X X X
de parameétres :
: sauf 32i
pour la gestion des
recettes ou le
remplacement de
variateurs
défaillants
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Préambule

Type Nom du bloc ATV | ATV | ATV | Lexium | Lexium 05 |Lexium 15 |IclA
31 |32 |71 |32, 32 HP, MP, LP | IFA, IFE,
IFS
Fonctions Lxm_GearPos X (4.) X (5.)
i"a_”cees pour Lxm_GearPosS X X pour dé- | X (5.)
exium sélection-
ner(4.)
Lxm_UploadMTask X
Lxm_DownloadMTask X
Lxm_StartMTask X X pour dé-
sélectionner
Fonction systeme | CAN_Handler X X X X X X X
1. Extension PLCopen V0.99 partie 2
2. Non conforme a PLCopen
3. Uniquement pour une version de micrologiciel >= 6.73
4. Uniquement pour une version de micrologiciel >= 1.403
5. Uniquement pour une version de micrologiciel >= 2.36
6. La liste de paramétres est une liste de paramétres de variateur Lexium32Advanced.

20
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Préambule

Méthodologie

Présentation

Le logigramme ci-dessous liste les différentes étapes a réaliser pour installer I'application.

Configuration du materiel sous
Control Expert

v

Déclaration et configuration du bus
CANopen par l'outil SyCon.
Intégration de cette configuration
dans Control Expert

.

Configuration des axes via MFB
sous Control Expert

!

Configuration matérielle des
variateurs

v

Programmation de I'application en
utilisant la librairie MFB

v

Mise au point

v

Fonctionnement

v

Maintenance

35010602 12/2018
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Préambule

Le tableau ci-aprés détaille, pour chaque étape du logigramme, les taches a effectuer.

Etape Description
1 Dans Control Expert :
® créez le projet et sélectionnez le processeur,
® déclarez les cartes de communication (TSX CPP 110).
2 Dans SyCon :
® créez un projet de configuration de bus CANopen,
® copiez les fichiers .EDS,
® déclarez le maitre CANopen (TSX CPP 110),
® déclarez 'esclave CANopen (Lexium),
® configurez les échanges PDO,
® sauvegardez le projet CANopen SyCon sous un fichier .CO.
Dans Control Expert :
o intégrez le fichier SyCon a partir de I'écran de configuration de la carte de communication
CANopen TSX CPP 110,
e validez la configuration CANopen,
o vérifiez I'exactitude de la configuration a I'aide de l'arborescence de la configuration
CANopen dans le navigateur du projet.
3 Créez les axes dans le répertoire Mouvement du navigateur du projet.
Définissez les variables associées a ces axes lors de leur création.
4 Avec le logiciel Lexium CT :
o établissez la connexion a I'équipement,
® saisissez les parameétres requis pour le bon fonctionnement de la communication CANopen
(adresse, vitesse, moteur associé au variateur, etc.).
5 Programmez les séquences de mouvement en utilisant les blocs fonction appropriés dans la
bibliothéque MFB.
Associez les variables définies lors de la création de I'axe aux blocs MFB.
6 Mettez au point I'axe avec Lexium CT.
Dans Control Expert :
® mettez au point le programme via la table d'animation,
® exploitez les données via les écrans d'exploitation.
7 Gérez les recettes de production a I'aide des blocs fonction appropriés de la bibliotheque MFB :
® créez et sauvegardez les recettes,
o ftransférez les données provenant des recettes.
8 Effectuez les procédures de sauvegarde et de restitution des données.

22
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Chapitre 2

Configuration de I'application (pour Lexium 32)

Objet de ce chapitre

Ce chapitre décrit les différentes étapes de configuration de l'application.

Contenu de ce chapitre
Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
21 Environnements matériels et logiciels 24
2.2 Configuration de I'application sous Control Expert 30
2.3 Configuration du bus CANopen au moyen de SyCon 35
24 Import du fichier de configuration CANopen 43
2.5 Configuration de I'axe a l'aide du gestionnaire de I'arborescence de 47

mouvement (Motion Tree Manager)
2.6 Parametres du variateur Lexium 32 57

35010602 12/2018
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Configuration de I'application

Sous-chapitre 2.1

Environnements matériels et logiciels

Objet de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre décrit les environnements matériels et logiciels utilisés dans I'application.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Installation matérielle 25
Configuration logicielle requise 28
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Configuration de I'application

Installation matérielle

Présentation

L'architecture proposée représente une architecture simple destinée a assimiler les principes de
mise en ceuvre d'une commande de mouvement.

Cette architecture réaliste peut tout a fait étre étoffée avec d'autres équipements afin de gérer
plusieurs axes.

Bus CANopen

Le systéeme présenté dans ce manuel est commandé par un automate Premium. Le bus CANopen
est installé de maniére a permettre le dialogue entre le processeur et le variateur.

Les points forts du bus CANopen sont :

e e systéme d'allocation du bus,
e |a détection des erreurs,
e la fiabilité des échanges de données.

Une architecture CANopen comprend :

e un maitre du bus (carte PCMCIA TSX CPP 110),
e des équipements esclaves adressés comme noeuds sous SyCon.

35010602 12/2018 25



Configuration de I'application

lllustration
La figure ci-aprés représente I'architecture utilisée dans I'application.

Unity Pro et SyCon

Maitre, carte PCMCIA sur Premium

CANopen
Terminaison de ligne
r— =4 — 9 Lexium
CT
I

Lexium 32

BSH
Moteuree
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Configuration de I'application

Références du matériel employé

Le tableau ci-aprés récapitule le matériel utilisé pour mettre en ceuvre cet exemple didacticiel.

Equipement Référence

Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation pour TSX Premium TSX PSY 8500M

Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP 110

Rack pour Premium TSX RKY 6

Variateur Lexium 32 Advanced LXM32AU90M2

Moteur pour Lexium 32 BSHO055¢+

Terminaison de ligne CANopen TCSCAR013M120
Cable de raccordement Lexium 32 vers la carte PCMCIA TSXCPP 110 | TCSCCN4F 3M3T/CAN

35010602 12/2018
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Configuration de I'application

Configuration logicielle requise

Présentation

Pour mettre en ceuvre I'exemple, il est indispensable de disposer sur un méme PC d'un ensemble
de logiciels. lls permettent notamment de configurer, de paramétrer et d'exploiter les différents
matériels utilisés.

L'architecture logicielle se compose des éléments suivants :

e le logiciel Control Expert qui permet de piloter le variateur via le bus CANopen par
programmation des mouvements,

e le logiciel SyCon qui permet de déclarer et paramétrer les équipements sur le bus CANopen,

e Lexium CT, qui est utilisé pour définir les paramétres et régler le variateur Lexium 32.

Logigramme fonctionnel pour le variateur Lexium 32
Le logigramme ci-aprés présente les différentes fonctions effectuées par I'automate et le variateur.

- Control Expert Lexium CT
i| SyCon )

— _¢— == %‘{ ===t o
Automate Variateur
Lexium 32
Programme f———— BSH
d'application Séquence de Moteurss
mouvement *
(MFB)
Jeux de
paramétres

Vitesse
Position

* La séquence de mouvement n'est disponible que pour les références Lexium 32 Modular.
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Versions

D'apres I'architecture générale, I'offre MFB sous Control Expert s'adresse a certains équipements.

Le tableau ci-aprés récapitule les équipements et les versions des différents logiciels utilisés dans
I'exemple, permettant I'utilisation des MFB sous Control Expert :

Equipement Version du logiciel utilisée dans | Version du micrologiciel utilisée dans
I'exemple I'exemple
Premium Control Expert V5.0 -
Configuration CANopen | SyCon V2.9 -
Lexium 32 Lexium CT V1.0 V1.x pour Lexium 32 Advanced
V1.y pour Lexium 32 Modular

Control Expert

SyCon

Le logiciel Control Expert est un atelier logiciel destiné a :

e déclarer et configurer les coupleurs métiers présents dans I'automate,
e développer le programme automate,

e mettre au point I'application,

e effectuer du diagnostic en cas de défaut.

Pour I'exemple didactique, Control Expert permet notamment :

e d'intégrer une configuration CANopen préalablement réalisée par le logiciel Sycon,

e de déclarer les axes dans le répertoire Motion,

e d'utiliser les blocs fonctions MFB provenant de la bibliothéque MotionFunctionBlock pour
accéder simplement aux fonctions principales des variateurs.

SyCon est un outil de configuration du bus CANopen permettant de définir l'interface de
communication.

Les variateurs sont sur le bus CANopen ; ils sont a déclarer dans SyCon.

La sauvegarde du fichier de configuration crée un fichier . CO. Pour finaliser la configuration réseau
CANopen dans Control Expert, la base de données (le fichier .CO) doit étre sélectionnée.

Lexium CT

Lexium CT est un outil de mise en service d'axes Lexium 32 destiné aux applications de
commande de mouvement.

Son interface utilisateur graphique assure une méthode simple pour configurer les parameétres
d'un systeme autonome ou piloté par automate.

Pour le développement de I'application, il permet de mettre en service et de configurer I'axe du
Lexium 32.
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Sous-chapitre 2.2

Configuration de I'application sous Control Expert

Objet de cette section
Ce sous-chapitre décrit la configuration matérielle sous Control Expert.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Création du projet 31
Déclaration du bus CANopen via la carte TSX CPP 110 32
Configuration de la tache maitre 34
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Création du projet

Présentation

Le développement d'une application sous Control Expert passe par la création d'un projet associé
a un automate.

Marche a suivre pour créer un projet
Le tableau ci-dessous présente la procédure a suivre pour créer le projet a I'aide de Control Expert.

Etape | Action

1 | Lancez le logiciel Control Expert.

2 | Cliquez sur Fichier, puis Nouveau, puis choisissez un automate.

Nouveau projet fﬂ

Montrer toutes les versions
Automate Version SE min Description E
+ Modicon M340 [ Annuler |
= Pramium
TEX HE7 24M 02.70 57.2 Reckndance £1IC. prograne d 166 K0 svec POVCA LSE, Uity || Alde: ]
TSX HET 44M [irki) 574 Redondance SUC, prograsmme e 2 Mo ave: POMICIA, USE, Unisheay
TSX PST [244M 02:60 570, Programme 128 Ko, CANopen
TSN P57 108M 260 571, Programeme 224 Ko, Unshway
TEX PST 154M 0260 57-1, Programme 224 Ko, Figio, Unitsheay
TSX P57 1634M 11260 571, Programme 224 Ko, Eemel- TCRIP, Unitshvay
TSX P57 204M 0260 57-2. Programme 765 Ko, Undsbway
TSX PST 24M 0260 572 Programme 762 Ko. Fipio, Unitehway
T5X P57 2634M (1260 57-2. Programme 765 Ko, Exemel- TCRIP, Untishway
TSX PST 3040 0260 57-3. Programme 1,75 Mo, Untaiway
TEX PST 354M 0260 §7-3, Programme 1,75 Mo, Fipio, Unitehwary
TSX PST 3634M 0260 57-3. Programme 1,75 Mo, ERemet- TGP, Unishvay
T5X PST 4540 0260 574, Programme 2 Mo avec PCMCIA,. Figko, USE, Unitetway
TSX PST 4534M 0260 57-4, Programme 2 Ma vec PCMCIA, Ethemet-TCPIP, USB, Uintehway
TSX P57 556M 260 5725, Programeme T Mo avee PCMCIA, Fipio, USS, Uniiehway
TEX PST B634M 0260 57.6, Programme 7 Mo avec PCMCIA. Ethemet-TCPIP, LS8, Uintebway
TSX PSTCA D244M 0260 57-0, Programme 125 Ko, Coréig 110 & 220 VCC
TSX PSTCD D244M 0250 570, Programene 128 Ko, Conflg 24 VCC
TSX PCIST 204M 0260 572 pour PC, Programme 768 Ko, Uisitehwny
T5X PCI5T 354M 0260 57-3 pour P, Programme 1.75 Mo, Figs, Unielway
& Quartum
Options du projat
r Fichier da

Si vous voulez voir toutes les versions d'automates, cochez la case Montrer toutes les versions.

4 | Choisissez le processeur souhaité parmi ceux qui vous sont proposeés.

Pour créer un projet avec des paramétres spécifiques, cochez la case Fichier de paramétres et utilisez le
bouton Parcourir pour trouver le fichier .XSO (fichier de paramétres de projet). Il est également possible d'en
créer un.

Si la case Fichier de paramétres n'est pas cochée, les valeurs par défaut des parameétres de projet sont
utilisées.

6 | Validez les modifications en cliquant sur OK. L'application insére un rack et une alimentation par défaut.
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Déclaration du bus CANopen via la carte TSX CPP 110

Marche a suivre

Cette opération permet de déclarer une carte TSX CPP 110 dans I'emplacement B de la carte
PCMCIA du processeur. L’exemple ci-dessous décrit les étapes a respecter.

Etape Action
1 Cliquez 2 fois sur le répertoire Configuration a partir de la fenétre Navigateur du projet.
2 Cliquez 2 fois sur 'emplacement B de la carte PCMCIA située en bas du processeur (le slot B).
Résultat : la liste suivante apparait.
Référence [ Description
+}---Communication
+}---Stockage de données SRAM
3 Déployez le répertoire Communication en cliquant sur le afin d’obtenir la liste des cartes de
communication disponibles pour cet emplacement.
Résultat : la liste suivante apparait :
Référence Description
BN Communication Communication
FCS SCP 111 CARTE PCMCIA RS232 OPEN
.---- FCSSCP 114 CARTE PCMCIA RS485 OPEN
- TSXCPP 110 CARTE PCMCIA CANopen
b TSX FPP 10 CARTE PCMCIA FIPIO
- TSXMBP 100 CARTE PCMCIA MODBUS+
- TSXSCP 1M CARTE PCMCIA RS232 MP
- TSX'SCP 112 CARTE PCMCIA BC MP
- TSXSCP 114 CARTE PCMCIA RS485 MP
[} --- Stockage de données SRAM
4 Sélectionnez la carte TSX CPP 110 puis validez par OK.
Résultat : le logiciel affiche a nouveau I'éditeur de configuration du X-Bus.
32
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Résultat de la configuration du rack

En cliquant 2 fois sur Bus X sous le répertoire Configuration du navigateur de projet, la
configuration du rack apparait :

filll Bus X

Bus :

0

[ TS PE7 56340 02,00

35010602 12/2018
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Configuration de la tache maitre

Généralités
La premiére opération pour créer un programme consiste a choisir le type de Taches.

Il est recommandé de programmer les mouvements du variateur par les blocs MFB en tache
MAST. Cette tache doit étre scrutée périodiquement.

A ATTENTION

COMPORTEMENT INATTENDU DES BLOCS MFB

Ne mélangez pas les taches MAST et FAST. |l est possible d'utiliser la tache FAST pour la
programmation des MFB.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des blessures ou des dommages matériels.

Configuration

Le tableau ci-aprés décrit les actions a suivre pour paramétrer la tache MAST.

Etape Action
1 Dans le navigateur de projet, développez le répertoire Programme.
Le répertoire MAST apparait.
2 Effectuez un clic droit sur le répertoire MAST et sélectionnez la commande Caractéristiques dans le
menu contextuel.
3 Cliquez sur la commande Caractéristiques ; la boite de dialogue ci-aprés apparait.
Propriété de MAST
Généralités| Commentaire
Nom : Configuration
MasT ] fa Périodlique Période : |20 ﬁ (ms):
7 Cyclique

Chien de garde : [250 ﬂ (ms):

OK Annuler ‘ Appliquer Aide

Choisissez le type de scrutation Périodique.

Réglez la période de la tache sur 20.

Définissez la valeur du Chien de garde qui doit étre supérieure a celle de la période.

N o | o N

Cliquez sur OK pour valider la configuration.
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Sous-chapitre 2.3

Configuration du bus CANopen au moyen de SyCon

Objet de cette partie

Cette section présente la méthodologie de configuration du bus CANopen au moyen du logiciel
tiers SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Méthodologie de mise en ceuvre du bus CANopen 36
Déclaration du maitre 37
Import du fichier .EDS et .DIB pour SyCon 39
Déclaration des esclaves 40
Configuration des nceuds 41
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Méthodologie de mise en ceuvre du bus CANopen

Présentation
Le logigramme suivant présente la méthodologie de mise en ceuvre d'une carte TSX CPP 110.

Dans Control Expert Configuration de la carte dans
I'automate (Slot B)

!

Mise a jour de la base de données
des équipements esclaves par un
import des fichiers .EDS et .DIB

N

h 4
Déclaration et configuration de la
carte TSX CPP 110 et des esclaves

Dans SyCon <
Configuration des esclaves (PDO)

Y

Sauvegarde du fichier de
configuration .CO

N

Sélection sous Control Expert
du fichier .CO

Dans Control Expert _<

"
Validation de la configuration
sous Control Expert
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Déclaration du maitre

Présentation
Le logiciel SyCon permet de :

e créer le bus CANopen,

e générer la description du bus afin que celui-ci puisse étre sélectionné par la suite dans le projet
Control Expert.

Dans un premier temps, le maitre du bus doit étre déclaré.

Comment déclarer le maitre du bus CANopen

Le tableau ci-dessous présente les différentes étapes pour déclarer la carte TSX CPP 110, maitre
CANopen.

Etape | Action

1 | L'outil SyCon est démarré et apparait a I'écran.

2 | Sélectionnez la commande Fichier - Nouveau.
Résultat : I'écran suivant apparait (si tous les bus ont été préalablement installés sous SyCon) :

Sélaction du systame de BdT
CANopen [ ok ]
InterBus
Profibus

3 | Sélectionnez CANopen, puis validez par OK.
Résultat : une architecture vide apparait a I'écran.

4 | Sélectionnez la commande Insérer - Maitre.
Résultat : I'écran suivant s'affiche :

Insertion d'un maitre
Equipements disponibles_ Equipements sélectionnés [ O
i =
I << Supprimer ]
Adresse du noeud F l
Désignation [ ]
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Etape | Action
5 | @ sélectionnez TSX CPP 110,
e cliquez sur Ajouter,
® entrez I'adresse du nceud CANopen 1, puis un nom représentant I'équipement maitre dans le
champ Désignation,
Remarque : le nom ne doit pas contenir d'espace ni de caractére accentué et il est limité a
32 caracteres.
e validez par OK.
Résultat : I'architecture suivante apparait :
c ANO Master
? Adrdu noeud 1
Mafitre TSX CPP 110
6 | Sélectionnez la commande Paramétres — Paramétrage du Bus.

Résultat : I'écran suivant s'affiche :

Paramétrage du Bus

Adresse du noeud du maitre

Vitesse de transmission 500kBits/s n

H

[ox ]

I

Sélectionnez une vitesse de 500 Kbits/s, puis cliquez sur OK.

38
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Import du fichier .EDS et .DIB pour SyCon

Importation

Ce tableau présente les différentes étapes d'importation des fichiers .EDS et .D/B sous SyCon.

Etape

Action

1

Lancez le logiciel SyCon.
Résultat : I'outil SyCon apparait.

Sélectionnez Fichier - Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .EDS dans la base du
logiciel SyCon.

Sélectionnez le fichier MFBLEX32.eds relatif au variateur Lexium 32 situé dans le répertoire de
Control Expert : ....|Application DatalSchneider Electricl|ConfCatalog|DatabaselMotion|EDS
(D:1Documents and Settings|All Users par défaut).

Cliquez sur Ouvrir.
Résultat : une fenétre apparait pour vous demander si vous souhaitez importer le fichier bitmap
correspondant.

Cliquez sur Oui pour importer le fichier.
Remarque : les fichiers .D/B sont automatiquement importés lors de I'import du fichier .EDS.

Cette copie permet de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour que le matériel
fonctionne correctement lors d'un développement d'application MFB (voir EcoStruxure ™ Control
Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE :

cette mise a jour n'est a effectuer qu'une seule fois.
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Déclaration des esclaves

Comment déclarer les esclaves
Le tableau ci-aprés présente les différentes étapes pour déclarer les esclaves sous SyCon.

Etape

Action

1

Sélectionnez la commande Insérer — Noeud.
Résultat : un curseur apparait.

Filtre du nceud

Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre délimitant le maitre et effectuez un simple clic.
Résultat : I'écran ci-aprés apparait.

Insérer Noeud X

Vendeur Tout

Profil Tout

OK |
j Annuler |

Equipements disponibles

Equipements sélectionnés

IclA-IFA Canopen
IclA-IFA Canopen
IclA-IFS Canopen
Lexium05

NT 30-COS

OTB 1C0 DMILP
PKV30-COS
PMC-COS

Ajouter >>
Tout Ajouter >>
<< Supprimer
<< Tout supprimerl

Nom vendeur Telemecanique
Numéro produit 0

Version produit Aucune entrée
Révision produit Aucune entrée
Nom fichier EDS LEXIUM.EDS
Révision EDS 21

ID Neeud |2
Description 'NueudQ—

Sélectionnez MFB_LEXIUM 32 dans la liste des équipements disponibles.

Cliquez sur OK.

Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer le Noeud2 dans la liste des équipements sélectionnés.

Résultat : la structure ci-aprés apparait.

m@_. Master
Adrdunoeud 1
Maitre TSX_CPP 110
— Nceud?2
1 Adrdunoeud 2
N Noeud MFB_LEXIUM32

40
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Configuration des nceuds

Comment configurer un nceud

Le tableau ci-dessous présente les différentes étapes pour configurer un nceud en prenant
I'exemple du nceud 2.

Etape Action

1 Double-cliquez sur Nceud 2 dans I'écran principal.
Résultat : I'écran de configuration du noeud apparait :

Configuration des noeuds
oK I
. Neeud2 Annuler
DescHbtion [ Protocole de conlrdle des _I
Nom Fichier LEXIUM.EDS ereurs de configuration Node BootUp I
Vv Activer Ia confi i
[V Actverle nosud dans la configuration réelle T EEED povs

[V Avocaton COB-D automatique selon e Profi 301

(]

Noeud LEXIUM32

]

1D Noeud (adresse)

Nodeguard COB-ID 1794 Objet
I Profil de 402 I I P /ariateur I CaipiEiEn
~ Objets de Données Process (PDOs) prédéfinis dans le fichier EDS Noeud actuel
Obj.ldx. Nom PDO. | Activer Al | §2/exuoms2 i)
1400 Paramétre du 1er PDO en réception [ =
= Méthode de mapping PDO
1401 Paramétre du 2éme PDO en réception O
1402 Paramétre du 3éme PDO en réception ' I DS301 V4 i)
1403 Paramétre du 4éme PDO en réception m)
1800 Paramétre du er PDO en transmission ()
1801 Paramétre du 2éme PDO en transmission v Y Ajouter aux PDOs configurss |
—PDO configurés
Nom PDO [Nom symbolique | COB-D [1Type [1Adr  [iLen. [OType [OAdr [OLen. |& Mapping Contenu PDO. I
1ére réception PDO_1400 514 QB o 2 =
1ére transmission PDO_1800 386 B 0 2 CaractristiqliesicIEDO)
2eme transmission PDO_1801 642 B 0 8 ——— yéoWm,‘_"l
Définir nouveau PDO en transmission.. I
Supprimer PDO configuré
v

2 Cliquez sur Configuration Objet.
Résultat : la fenétre de configuration de I'objet apparait.

3 Dans la zone des Objets supportés prédéfinis issus du fichier EDS, recherchez et double-cliquez sur
I'objet 301B sous-index 8 et sur I'objet 3041 sous-index B.

Résultat : les objets 301B sous-index 8 et 3041 sous-index B sont ajoutés au tableau, dans la zone
Objets configurés.

4 Cliquez sur OK pour valider la configuration des objets.

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_Lexium32.co.

Remarque : notez bien I'endroit ou est enregistré le fichier .CO, car la configuration est a importer sous
Control Expert.
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PDO et objet de configuration

Le tableau ci-dessous récapitule les PDO et les objets de configuration a ajouter pour le

Lexium 32.
Type de Nom donné au nceud | Nom du fichier .eds | PDO a ajouter Objet de configuration a
variateur ajouter
Lexium 32 | MFB_LEXIUM32

MFBLEX32.eds

1er PDO en réception
1er PDO en émission
2e PDO en transmission

301B sous-index 8
3041 sous-index B

42
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Sous-chapitre 2.4

Import du fichier de configuration CANopen

Objet de cette section

Ce sous-chapitre expligue comment importer le fichier de configuration CANopen, réalisé par le
logiciel tiers SyCon, dans la fenétre de configuration de la carte CANopen TSX CPP 110 se

trouvant dans le projet Control Expert.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Sélection du fichier CANopen SyCon dans Control Expert 44
Contréle de la configuration du bus CANopen 46
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Sélection du fichier CANopen SyCon dans Control Expert

Sélection d'un fichier de configuration

Ce tableau décrit les étapes a suivre pour sélectionner dans Control Expert le fichier de
configuration CANopen réalisé par SyCon.

Etape | Action

1 | Dans le Navigateur du projet de Control Expert, développez complétement le répertoire Configuration, puis
double-cliquez sur CANopen.
Résultat : la fenétre de configuration de la carte apparait :

[ 0.0:SlotB: TSX CPP 110 M = E3
Carte PCMCIA CANopen
[ Tsxcep 110 f| Config |
"B r Démarrage du bus Entrées Sorties
G "Automatique
AR Nb. de mots (%MW) |32 i’ r Maintien s RAZ
~ Semi-automatique (bus seul :
=)
Incioe du ter %W [0 =] || O de mots (%MW) [ 3
r Par programme Indice du 1er %MW IE‘Z_E
r Mode de chargement de la configuration r Chien de garde
Sélection base de données | [ Raraichic ||| 5 Actis
Taille de la configuration | 13 Mots -
= Control Expert ~  SyCon (" Désaclivé
Vitesse de transmission |
oo COB-ID message SYNC | r Outil SyCon
| o l] :é;ﬂri";elar:ressage SYNC | |
e | '
|MAST E] Confguration bus
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Etape | Action

2 | Dans la zone Mode de chargement de la configuration, cliquez sur le bouton Sélection base de données :
~ Mode de Chargement de la configuration

Sélection base de données | [ Rafraimirl
Taille de la config uraﬁor: mots

(=) Control Expert (O SyCon
Vitesse de transmission [ |
COB-ID Message SYNC [ ]
Période Message SYNC [ ]
Auto-Clear =

Résultat : I'écran suivant apparait :

Quvrir

Rechercher ‘ﬁ Projet
[%] MFB_Lexium3? oo

Mom ‘ MFB_Lexium3Z.co | Ouyrir
Type ‘ CAMopen FILE [".co) E}

3 | Recherchez et sélectionnez le fichier MFB_Lexium32.CO réalisé par SyCon, puis cliquez sur Ouvrir.
Résultat : le nombre de mots réservés aux entrées et aux sorties est recalculé en fonction de la configuration
sélectionnée et la configuration apparait dans I'écran de configuration Control Expert.

~ Mode de chargement de la configuration

Sélection base de donnees I F:'LijeclNFB_Lexiumiiz.CO j Mise ajuul
Taille de la configuration Mols

(=) Control Expert (O SyCon
Vitesse de transmission 00 kBits/
COB-ID message SYNC
Période message SYNC
Auto-Clear w1
Configuration bus

4 | Validez en cliquant sur Configuration bus.
Résultat : la fenétre Configuration du bus CANopen s'affiche. Cliquez sur Fermer.

5 | Fermez la fenétre 0.1 : Emplacement B : TSX CPP 110.
Remarque : I'emploi de I''ODDT T_COM_CPP110 correspondant a la voie de la carte TSX CPP 110 est
conseillé pour la suite de la programmation.
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Contrdle de la configuration du bus CANopen

Présentation

Lorsque vous déclarez une carte TSX CPP 110 dans un processeur d'automate, le bus CANopen
est représenté dans le répertoire Configuration du navigateur du projet.

L'adresse topologique du bus CANopen est calculée automatiquement par Control Expert. Cette
valeur n'est pas modifiable.

Apres avoir sélectionné et validé la configuration CANopen (le fichier MFB_Lexium32.CO réalisé
avec le logiciel Sycon), les esclaves CANopen apparaissent dans le Navigateur du projet.

L'affichage du bus CANopen permet de contrdler les adressages topologiques des esclaves.

La figure ci-apres représente le bus CANopen avec I'équipement esclave de I'exemple didactique.

Adresse topologique
du bus CAMopen
{non madiiahle)

Adresse de l'esclave

]

%8 Vue structurelle

Navigateur du projet

.-,’,-..-@ Station

)

Bl--<--- 5'lp_!ll_ 0:Bus X
-4~ (M Q. TSXRKY BEX

B (P): TSXPSYB500M
FR 1 ©): TSX P57 55340

E = 7 = 2 CANopen station d'entréedsorties
Ef---eeer W O WFBLEAUME? v\
R {] Typesdonnées dérivés

L (] TypesFB dérivés

[é-] ------- D Variables etinstances FB

[ {7 Communication

T~ Rom de Péquipement

46
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Sous-chapitre 2.5

Configuration de I'axe a l'aide du gestionnaire de
I'arborescence de mouvement (Motion Tree Manager)

Objet de cette section
Cette sous-section décrit le répertoire Mouvement ajouté dans le navigateur de projet de
Control Expert. Il présente aussi une procédure de création de I'axe dans ce répertoire.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Répertoire Mouvement 48
Création et configuration d'axes 50
Objets Axis_Ref, Can_Handler, AxisParamDesc et Recipe 53
Résultat de la configuration du répertoire Mouvement 55
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Répertoire Mouvement

Apergu
Le répertoire Mouvement de la vue structurelle du projet vous permet d’accéder a la déclaration et
a la configuration des variateurs.

Lors de la déclaration d'un variateur, plusieurs informations sont demandées, telles que :

le nom donné au variateur,

le type de variateur,

I'adresse CANopen du variateur,

la référence du variateur,

la version du variateur,

le nom des variables associées a l'axe.

La figure ci-aprés représente un exemple d’arborescence du répertoire Mouvement.

Navigateur de projet

%8 Yue structurelle
E'"":"ﬁ Station
[ A1l Configuration
-:-ﬂ- """" 11 Types données dérivés
-1 EOO {_1 Types FB dérives

oo [ Variables et instances FB
"';'"@ Mouvement
orio- jonnaire de I
: | — Gesticnnaire de 'arborescence de mouvement
g ORrecetet
freenen] [JRecete2

{1 Communication
------- G Programme

{7 Table d'animation
[ oerar 4] Eerans d'exploitation
|1 [P {7 Documentation

Dans cette figure, le nom donné au variateur est « Axe_Z ».

Une recette est associée par défaut a chaque création d’axe. Il est possible de créer plusieurs
recettes (voir page 74).
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Services accessibles
Le répertoire Mouvement vous donne acces aux services ci-apres, accessibles par le menu

contextuel.
Répertoire Service
Mouvement Nouvel axe : permet de créer un axe.
Axe Nouvelle recette : permet de créer une nouvelle recette.
Supprimer : permet de supprimer un axe.
Propriétés : permet d'accéder aux propriétés de l'axe.
Recette Supprimer permet de supprimer une recette.
Propriétés : permet d'accéder aux propriétés de la recette.
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Création et configuration d'axes

Généralités
Le répertoire Mouvement permet de déclarer un axe.
Le fait de créer un axe simplifie sa gestion et sa programmation dans Control Expert.

NOTE : en cas de modification d'un équipement sur le bus CANopen, les variateurs non concernés
par le changement n'ont pas besoin d'étre reconfigurés.

Création d'un axe
Exécutez les actions suivantes :

Etape | Action

1 | Cliquez avec le bouton de droit de la souris sur le répertoire Mouvement, puis exécutez la
commande Nouvel axe du menu contextuel.

Une fenétre a trois onglets s'ouvre.

Dans I'onglet Généralités,
® saisissez :
O un nom

® sélectionnez :
O un variateur dans la liste,
QO une adresse CANopen compatible.

Remarque : si les adresses CANopen ne sont pas encore définies, conservez la valeur <Aucune
liaison> dans la liste. Vous pouvez poursuivre le développement de I'application si la valeur
<Aucune liaison> est affectée a une adresse CANopen compatible.

Dés que les adresses CANopen seront définies, sélectionnez I'adresse compatible dans la liste.
L'axe Z est configuré comme suit dans cet onglet :

Navigateur du projet x)
?g Wue structurelle

-+ {35} Projet
= IConﬁgura\on

Générahtésl Paramétres de 'axe | Nom des variables

Types données dérvés
he- Jpes FB dérivés Nom :
riables et instances FB [hwe 7
EI @ MWouvement - o
. Liste des variateurs disponibles

-- Gommumca ion [ WFB_LEAUM3Z

+-- [_s, Programme o

Tables d'animaton Type de rseau

Ecrans dexploitation [ CANOpen

-- Iy Documentation Liste des compalibles

OK Amnuler| Alde |
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Etape | Action

4 | Dans l'onglet Paramétres de I'axe, sélectionnez :
® laréférence du variateur,
® |a version minimale du micrologiciel du variateur.

L'axe Z est configuré comme suit dans cet onglet :

Navigateur du projet X)
%E Vue structurelle

=" Prog
onﬁguratwon
pes domnees derivés

'\f/yypes FB dérivés

Généralités Paramstres de l'axs | Mo des variables |

Référence
ariables et instances FB
-5y Mouwemnent [ L3z, =02 [El
S § ) Wersian logicielle
Sommunceton vio
Pro

ramme
Tabﬁ]es d'animation
-- [ Ecrans drexploitation
E--TE, Documentation

OK Annuler |

Aide |

Remarque : il est conseillé de vérifier la cohérence entre la version du micrologiciel du variateur et
la version déclarée dans Control Expert.

5 | Dans I'onglet Nom des variables, attribuez :
® unnom & lavariable Axis Ref associée au variateur,
® unnom & la variable Can Handler associée au variateur.

L'axe Z est configuré comme suit dans cet onglet :

Navigateur de projet 3]
EVue structurelle

- ﬁPrqg i

onfiguration GBEnBbEra | ParambiEtres de | MNorm d el
5 Types g%ﬂggge%%)@”@@s | ParamBiEtres de lste  Nom des varisbles
- pes rivbi®s 0
IH-- ariables of instances FB Nom.de lavarizble de rEEBErence de axe
-+ e Mauvement [ Avis_Ref 7

-3 Communication INom de laveriable du gestionnaire CANOpen:
Pro?ramme [ Cen_Hander_7
Tables d'animation

Ecrans d'exploitation
[%; Documentation

EEHE

Ok Annuler |

Aide |
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Etape |Action

6 | Cliquez sur OK pour confirmer vos sélections.

7 | Cliquez avec le bouton droit de la souris sur le sous-répertoire Recipe_0, puis sélectionnez
Propriétés dans le menu contextuel. Vous avez alors la possibilité de changer le nom de la variable
de la recette et de la variable du parameétre attribués par défaut lors de la création de I'axe. Vous
pouvez aussi activer I'enregistrement des valeurs initiales.

NOTE : I'option Enregistrement des valeurs initiales activé vous permet d'inclure la recette
(voir page 54) dans l'application. Cette fonctionnalité est disponible avec le micrologiciel
Premium 2.6 ou version ultérieure.
Les noms suivants sont attribués par défaut aux variables de I'axe Z dans la fenétre :
Navigateur de projet X)
EVue siructurelle
--{33 Station )
Configuration Nom des variables
Types donnees deénvés
. T;@%@g gﬁ?}\;?;mes FB Nom de la variable de la recette :
-, g Mouverment [ Recipe_0
: B@@ e 7 .
--[) Recipe_0 Mom de la variable de description du paramétre :
Communication [ AwisParamDesc_0
Programme
Tables d'animation Enregistrement des valeurs
=1 - --(_, Ecrans d'exploitation inftiales active
[£]--- 13}, Documentation
0K Amnuer | Aide |
8 | Cliquez sur OK pour valider la configuration.

NOTE : vous pouvez créer plusieurs recettes pour le méme axe (une recette étant définie par
défaut). Le chargement de la recette adéquate, en fonction de la demande, s'effectue au moyen
du bloc TE_DOWNLOADDRIVEPARAMETER (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction
de mouvement, Bibliotheque de blocs).

Ce bloc de bibliotheque MFB permet de :

e charger les parametres sur un nouveau variateur en cas de défaillance du variateur actuel ;
e charger une nouvelle recette sur un variateur en cas de changement de production, par
exemple.

NOTE : les données non localisées servant a la gestion d'une recette de variateur sont stockées
dans une mémoire de 2 Kmots environ.
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Objets Axis_Ref, Can_Handler, AxisParamDesc et Recipe

Présentation
Pour la création de chaque axe, 1 bloc fonction et 3 variables sont créés :

e Un bloc fonction de type Can_Handler automatiquement créé par le navigateur de
déplacement, qui peut étre renommé en utilisant le répertoire de I'axe
e Une variable de type Axis Ref qui peut étre renommée en utilisant le répertoire de I'axe

e Une variable de type tableau d'octets (ARRAY]....] OF BYTE) nommée par défaut Recipe x
(ou x représente une valeur) qui peut étre renommée en utilisant le répertoire Recipe x

e Une variable de type tableau d'entiers non signés (ARRAY][....] OF UINT) nommée
AxisParamDesc_x (oU xreprésente une valeur) qui ne peut pas étre renommée

Can_Handler
Cette variable est un EFB. Elle est nommée d'apres la variable du gestionnaire CanOpen.

Elle doit :
e étre déclarée dans I'onglet Blocs fonction lors de la création de I'axe
e étre instanciée dans le programme

Axis Ref
Cette variable est une variable structurée de type AXIS REF nommée d'aprés la variable de
référence de l'axe.

Elle doit :
e étre déclarée dans I'onglet Nom des variables lors de la création de I'axe
e étre définie dans le paramétre d'entrée de chaque bloc MFB utilisé par I'axe.

AxisParamDesc

Cette variable est une variable de type tableau d'entiers non signés (ARRAY]....] OF UNIT). Elle
est automatiquement créée lors de la création de I'axe. Elle est nommée d'aprés la variable de
description des parametres, qui peut étre visualisée dans les propriétés Recipe x de l'axe.

Cette variable doit étre définie dans le parameétre d'entrée PARAMETERLIST des blocs
TE_UPLOADDRIVEPARAMETER (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de
mouvement, Bibliotheque de blocs)et TE_DOWNLOADDRIVEPARAMETER (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) (voir Control Expert - Blocs
fonction de mouvement - Bibliothéque de blocs), qui provient de la bibliotheque MFB et est utile
pour la création de la recette ou pour le remplacement de I'axe s'il est défaillant.

Cette variable :
e ne peut pas étre modifiée
e est identique si les axes déclarés dans I'application ont les mémes références
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Recipe

Cette variable est une variable de type tableau d'octets (ARRAY]....] OF BYTE). Elle est automati-
quement créée lors de la création de I'axe. Elle est nommée d'apres la variable de recette, qui peut
étre visualisée dans les propriétés Recipe x de l'axe.

Cette variable doit étre définie dans le paramétre d'entrée PARAMETERSET des blocs
TE_UPLOADDRIVEPARAMETER (voir EcoStruxure ™ Confrol Expert, Blocs fonction de
mouvement, Bibliotheque de blocs)ou TE_DOWNLOADDRIVEPARAMETER (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) (voir Control Expert - Blocs
fonction de mouvement - Bibliothéque de blocs), qui provient de la bibliothéque MFB et est utile
pour la création de la recette ou pour le remplacement de I'axe s'il est défaillant.

La variable peut étre modifiée en utilisant les propriétés Recipe x de l'axe.
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Résultat de la configuration du répertoire Mouvement

Dans le navigateur de projet

La figure suivante représente I'arborescence du répertoire Mouvement aprés sa configuration :

Navigateur du projet

%a Yue structurelle
Bt Station
|?] ------- [l Configuration

»»»»»»» {21 Communication
,,,,,,, 1 Programme

|J£|' """ {1 Documentation

B -oveee | Types données dérivés
[ {1 TypesFB dérives

|:§| """" {1 Variables et instances FB
[%J"':"ﬁ Mouvement

P B3

: ferreee DRecipe_O

2

e

B ------ {1 Table d’animation
------- I:l Ecrans d'exploitation
P
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Dans I'éditeur de données

L’écran ci-dessous représente les variables (voir page 53) créées dans I'éditeur de données par
la création des axes. Pour accéder a cet écran, dans le navigateur de projet, double-cliquez sur le
répertoire Variables et instances FB :

H Editeur de données [_IC]
Vanables | Types ODT ‘ Blocs fonclions | Types DFB ‘
Filtre -

( N ¢ | Norn i | EDT  [vooOT [ 110007

hom - Type Addre... - Value Comment

- Recipe_0 ARRAY0.727] OF BYTE

Bl Axis_Ref 7 A5 REF Warable déclarée pour Faxe - 7

-4 AxisParamDess 0 ARRAYD.785] OF UINT

.

Type 1, Ref 1, Ver 643

La variable Can_Handler Z estaccessible en cliquant sur 'onglet Blocs fonctions.
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Sous-chapitre 2.6

Parameétres du variateur Lexium 32

Paramétrage de base du variateur Lexium 32 sous Lexium CT

Présentation

Lexium CT est un outil de mise en service d'axes destiné aux applications de commande de
mouvement.

Son interface utilisateur graphique assure une méthode simple pour configurer les paramétres
d'un variateur de type Lexium 32.
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Connexion au variateur Lexium 32

Ce tableau décrit la marche a suivre pour se connecter au Lexium 32.

Etape Action

1 Lancez Lexium CT.
Cliquez sur Connection, puis sélectionnez la connexion ModbusSerialLine.
La fenétre Connection s'affiche.

- Serial interface

COM-Port

Baudrate

Parameter

[COmE - |
19200 |
E,8,1 ~

Connection supervision

De-activate

Value in seconds

-
[ 4

Protocol

| Modbus Point-to-Point v

Sélectionnez le COM-Port
Validez par OK.
L'écran ci-aprés apparait.

I_ don’t show again

OK I

Loading configuration...

Schneider Electric - 3606480076831 - P091200V003401

(NENNENE

Abbrechen I
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Etape Action
2 Lorsque la configuration est établie, I'écran général ci-aprés apparait.
=+ | Lexium 32 Name Value Unit Description Range  |Modbus'
E|' -O All parameter 10funct_DIO | TouchProbe_1 Function Input DIO . 1794
E}O Simply start 10funct_DI1 | Reference switch (REF) Function Input DI1 . 1796
7
4 1= O Basic configuration 10funct_DI2 | Positive limit switch (LIMP) Function Input DI2 . 1798
E 2"0 In Pulse control 10funct_DI3 | Negative limit switch (LIMN) Function Input DI3 . 1800
oo Q In Position control 10funct DI4 | Free available Function Input DI4 . 1802
E] Q (Configuration I0funct DI5 | Free available Function Input DI5 . 1804
! i’--O 0 functions 10funct_DQO | No fault Function Output DQO . 1810
H I O 10 parameters 10funct_DQ1 | Active Function Output DQ1 . 1812
' ) )
: f - External braking resistor 10funct DQ2 | Free available Function Output DQ2 - 1814
Vo Q Holding brake SPVn_lim 10 1min | Speed limitation via input 1.9999 |1596
E - 'O Encoder simulation (ESIM) SPVz_cimp |10 1/min Speed limit for Zero Clamp 0..1000 (1616
i
It -0 Hm SPVi_lim 10,0 % Current limitation via input 0.3000 [1614
: = Q Reference and limit switches | [ spyCniwinTin 0 ms ing of time window 0.9999 [1594
' f‘ -Q Position scaling SPVp_Diffwin |0,0010 revolutio jtoring of position deviation 0..0,9999 | 1586
por -Q Profie generator SPVn_DiffWin | 10 1imin oring of speed deviation 1.9999 [1568
P 0 Supenvision SPVn_Thresho| 10 1/min jtoring of speed value 1.9999 1590
b :“8 :ower amplifier SPVi_Threshol | 1,0 % Monitoring of current value 0..3000 |1592
h B
E’Q Se(tinarge SPVSelError1 |0 First selective error entry 0..65535 | 15116
Y o Rg Jation | SPVSelError2 |0 Second selective error entry 0..65535 |15118
E | O Regulat!on I°°p 1 SPVSelWarn1 | 0 First selective waming entry 0..65535 | 15120
-
b I O R:gzI:t:z: |22p 8 SPVSelWarn2 |0 Second selective warning entry 0..65535 | 15122
E E’_ 0 L\n?itations . RESint_ext | internal Resistor Braking resistor control 0.1 1298
L O Standstil RESext_P 10 w Nominal power of external braking resistor 1.32767 | 1316
é o Motion RESext R 100,00 Ohm Resistance value of external braking resistor 1.327,67 {1318
B ’O Mofion S i RESext_ton |1 ms Max. issible switch-on time of external braking |1..30000 |1314
' :_ _o Elo |:)n .equence coniig BRK _trelease |0 ms Time delay during i ing the holding bra[0..1000 | 1294
2 f’_o H:;i:)mc gear BRK_close |0 ms Time delay during closing of holding brake 0..1000 {1296
ol -0 Jog 9 ESIMscale 4096 Inc Encoder simulation - setting of resolution 8.65535 | 1322
[é]' 0 Communication HMIDispPara | DeviceStatus HMI display when motor rotates 0.2 14852
i '0 D HMIlocked not locked Lock HMI 0.1 14850
[ rivecom
I 10sigLimP normally closed Signal evaluation LIMP 0.2 1568
1+ -0 CANopen
i - o Modbus 10sigLimN normally closed Signal evaluation LIMN 0..2 1566
f . 0 DeviceNet 10digRef normally closed Signal evaluation REF 12 1564
- SPV_SW_Limit| none of software limit switches 0.3 1542
[=} Q Datasheet S
Q . . SPVswLimNusr| -2147483648 usr Negative position limit for software limit switch ko 1546
r —O Internal braking resistor . ” P o
/ . SPVswLimPusr| 2147483647 usr Positive position limit for software limit switch o 1544
b= O Device
140 Motor
“~Q Drive
Command- —Enable A
- —— Halt=inactive
ﬁ O % @ I[Use double-click to clear thid display!] 5 1wl
Lexium CT M2
l @ Press to clear list | DEVcmdinterf=none
Not connected = [Use double-click to clear thid display!]
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Paramétrage de base
Ce tableau décrit la marche a suivre pour saisir les parametres de base.

Etape Action
1 Cliquez sur le bouton PLYSTART_BASICCONFIGURATION de I'écran général.
La fenétre SIMPLYSTART_BASICCONFIGURATION apparait.
~ Lexium 32 Name Value Unit Descnglmn Range Modbus|
[=F Q Al parameter I0posinterfac | ABinput Signal selection position interface 0.1 1284
[ simply start DVNadr 0 DeviceNet address (node number) 1.63 16898
ROl i confiouraton | MBaor 1 Modbus address 1247|5640
L —O In Pulse control MBbaud 19.2KB Modbus Baud rate 19600..38400 | 5638
A O In Position control CANadr 2 CANopen address (node number) 1.127 16644
FTH) Configuration CANbaud 125KB CANopen Baud rate. 50..1000  [16646
i = Q 10 functions CTRL_n_max |8000 1/min | Speed limitation 0.13200  |4384
: r 0 10 parameters CTRL_|_max 400,0 % Current limitation 0..3000 4376
N : - 0 External braking resistor LIM_I_maxQST | 400,0 % Current limitation for Quick Stop 0..3000 4378
: r 0 Holding brake LIM_I_maxHalt | 400,0 % Current limitation for Halt 0..3000 4380
(I Q Encoder simulation (ESIM) EsimActive EsimOff De ESIM functionality 0.2 1342
I O HMl ESIMscale 4096 inc Encoder simulation - setting of resolution 8.65535  [1322
i -0 Reference and limit switches | ['Viain choke | no Mains choke 0.1 1344
! Q Posiion scaiing POSGirORotat | dlockwise Defintion of direction of rotation 0.1 1560
N -Q Proffe generator Umains_reduce | off Reduced input mains voltage on 1 phase devices [0.1 1346
i~ O Supenvision
1+ -Q Power amplifier
'~ O Name
FT|—0 Settings
i - O Regulation loop
!+ -0 Regulation loop (1)
i |- O Regulationloop (2)
'+ Q) Limitations
1"~ Standstl
[0 Motion
i |- O Motion Sequence config
} + -0 Electronic gear
i 1~ O Homing
! =0 Jog
[=1-Q Communication
!+ -0 Drivecom
i O CANopen
1+ =0 Modbus
i "= O DeviceNet
[=} Q Datasheet
'r 0 Intenal braking resistor
!~ Q Device
-0 Motor
¢ -Q Drive
Cet écran permet de paramétrer I'adresse CANopen du variateur, la vitesse du bus et les unités
utilisées pour I'accélération, la vitesse et la position.
2 Pour I'exemple didactique et a partir de cet écran, saisissez ou sélectionnez ce qui suit :
o Dans la zone variateur :
O 2 pour l'adresse CANopen,
O 500 Kbauds (voir page 37)le débit du bus.
3 Cliquez sur ltems — Parameter — Save device parameters in EEPROM pour confirmer la
SIMPLYSTART_BASICCONFIGURATION.
Résultat : la SIMPLYSTART_BASICCONFIGURATION est sauvegardée et I'écran principal
s’affiche de nouveau.
4 Cliquez sur Exit.

Remarque : pour plus d'informations sur le réglage correct des parameétres, reportez-vous a la
documentation du variateur.
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Chapitre 3

Programmation de I'application

Objet de ce chapitre
Ce chapitre décrit les différentes phases du développement du programme applicatif.

Contenu de ce chapitre
Ce chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Déclaration des variables 62
Programmation de I'exemple 63
Bloc fonction CAN HANDLER 65
La Gestion des modes de marche et d’arrét de I'axe 68
La commande de mouvement 69
Surveillance du mouvement 71
La section status et code erreur des axes 72
La sauvegarde et le transfert des paramétres du variateur 74
Transfert du projet entre le terminal et 'automate 75
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Déclaration des variables

Présentation

En plus des variables associées a I'axe lors de sa création sous le répertoire Mouvement, d’autres
variables sont & déclarer.

Elles sont a affecter :

e aux paramétres d’entrées ou de sorties des blocs MFB,
e aux objets d’'un écran d’exploitation (voir page 86).

Elles permettent notamment d’exploiter certaines données et de piloter I'axe par les blocs de la
librairie MotionFunctionBlock.

Déclaration dans I'éditeur de données

Le tableau ci-dessous récapitule les variables a créer dans I'éditeur de données pour I'exemple

didactique :

Nom Type Commentaire

Cmd_Home_2Z BOOL Commande de I'axe en position d’origine

Cmd_Mvt_Z BOOL Commande d’'un mouvement de I'axe

Cmd_Marche 27 BOOL Commande de marche de I'axe

Cmd_Stop_2z BOOL Commande d’arrét de I'axe

Cmd_Reset_2 BOOL Commande d’acquittement de I'axe

Cmd_Upload_2z BOOL Commande d’enregistrement des données de I'axe dans un
tableau de recette

Cmd_Download Z BOOL Commande de transfert des données du tableau de recette
vers 'axe

Axis_OK_Z BOOL Axe reconnu sur le Bus CANopen

Position_2 DINT Valeur de la position de I'axe

Velocity_ 2 DINT Valeur de vitesse de 'axe

Recipe 2 ARRAY[0..727] OF BYTE Variable tampon pour la gestion des recettes.

NOTE : la taille du tableau pour la gestion des recettes est conforme a celle des recettes créées
par le répertoire Mouvement.
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Programmation de I'exemple

Présentation

Juste apres la déclaration et le paramétrage du matériel, la programmation des mouvements est
la seconde phase du développement de 'exemple didactique.

La programmation de I'axe se décompose en :

e une déclaration de variables,

e un écran d’exploitation permettant de visualiser et de piloter I'axe,
e une programmation structurée en plusieurs sections.

Déclaration des sections

Le tableau suivant présente sommairement les sections du programme a créer.

Nom de la section Langage

Description

CAN_Handler (voir page 65) FBD

Cette section permet de contréler que le paramétrage de
I'axe correspond a la réalité

Mode_de_Marche (voir page 68) | FBD

Cette section permet de mettre sous puissance les
variateurs et de contrbler les axes.

Cmd_Mvt (voir page 69) FBD Cette section permet d’effectuer une prise d’origine de I'axe
puis de le piloter en mouvement absolu.

Controle_Mvt (voir page 71) FBD Cette section permet de connaitre la position et la vitesse de
'axe.

Status_Axes (voir page 72) FBD Cette section permet de connaitre I'état de I'axe et de
diagnostiquer un événement.

Recette (voir page 74) FBD Cette section permet de sauvegarder ou de restituer les

données d’un variateur.
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La figure ci-dessous représente la structure du programme aprés la création des sections de

programmation:

%8 Wue structurelle

B
E--"--ﬁ Téches

o
o
3
2
=
@

CAN_Handler
Mocle_de_Marche
Grnl_hivt

[ Controle_vt

Status_fxe
erees Recetle

,,,,,,, {3 Sections SR
----:---ﬁ Ewvénements

borreees 1) Evénements TIMER
Sereaans 3] Evénements E/S

,E— ''''' @ Tables d'animation

EF---5-- ﬁ Ecrans d'explaitation
T
I W Eoran

)

rtetttsiasatasstsasaeasaas

._--__-._‘m.‘-._--__._-.“-_“-._--__-.“-_“-.
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Bloc fonction CAN_HANDLER

Présentation

L'utilisation du bloc fonction CAN_HANDLER (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction
de mouvement, Bibliotheque de blocs) MFB est essentielle et obligatoire lors de la programmation

de l'axe.

Il permet de vérifier les points suivants :

e Communication CANopen
e Cohérence entre la configuration du logiciel et les équipements physiques connectés (Lexium

32).

Ce bloc utilise les deux variables qui appartiennent au répertoire de I'axe. La variable
Can Handler z doit étre instanciée dans le programme et la variable Axis Ref 7z doit étre
affectée au parametre d'entrée AX1S du bloc.

Insertion et instanciation d'un bloc
Ce tableau décrit la procédure d'insertion et d'instanciation d'un bloc dans une section d'un

programme :
Etape | Action
1 | Cliquez avec le bouton droit dans un champ vide de la section FBD pour afficher le menu contextuel.
2 | Exécutez la commande Assistant de saisie FFB... du menu contextuel.
Résultat : I'assistant de saisie de fonction apparait.
3 | Cliquez sur l'icone ... associée a I'option Type FFB.
Résultat : la fenétre Sélection de type FFB s'affiche.
4 | Développez Bibliothéques — MotionFunctionBlock et cliquez surMFB.
Résultat : tous les blocs de la bibliotheque MotionFunctionBlock apparaissent dans la partie droite
de la fenétre Sélection de type FFB.
5 | Sélectionnez le bloc CAN_ HANDLER et cliquez sur OK pour confirmer.
Résultat : la fenétre Assistant de saisie FFB... apparait, configurée par le bloc CAN_ HANDLER.
6 | Cliquez sur l'icdne ... associée a I'option Instance.
Résultat : la fenétre Sélection d'instance FB s'affiche.
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Etape | Action
7 | Sélectionnez l'instance Can_Handler Z et cliquez sur OK pour confirmer.
Résultat : la variable Can_Handler 2z apparait dans le champ Instance :
+ Assistant de saisie de fonction
Type FFB : |CAN7HANDLEF{ |v J
Instance : |Can7HandIeLZ |v ‘ I_I
—Prototype
Nom Type N7, Commentaire Zone de saisie
=] 1 <Entrées>
' . @ NET.. |BOOL 1 Specify if the netw...
- 4 AXIS |AXIS_REF|2 Axis reference
[] £1 <Borties>
+ -4 AXIS.. |BOOL 1 Indicate if the com...
' '- 4 ERR.. |BOOL 2 Error code
- -7 <Entrées...
Ajouter broche Supprimer broche(s)
Assistant détaillé... OK ‘
8 | Pour confirmer la configuration du bloc, cliquez sur OK.
Résultat : la section FBD s'affiche de nouveau. Un symbole est ajouté au niveau du pointeur de la
souris.
9 | Cliquez dans un champ vide de la section FBD.
Résultat : le bloc CAN HANDLER, instancié par la variable Can_Handler Z, estinséré dans la
section FBD.
10 | Indiquez les parametres d'entrée et de sortie comme définis dans le contenu.
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Sommaire
L'illustration ci-dessous montre le résultat de la section

CAN_HANDLER_Z

CAN_HANDLER

CPP110.SLAVE_ACTIV_2—NETWORKOPERATIONAL AXISREADY

Axis_Ref Z—AXIS

1

ERRORID

——Axis OK Z

CPP110.SLAVE_ACTIV_2 correspond au bit esclave 2 actif
issu de I''ODDT T_COM_CPP110.

Le paramétre d'entrée NETWORKOPERATIONAL doit étre affecté a un bit qui valide I'opération

appropriée du réseau CANopen.

L'affectation de ce parameétre est laissée a la discrétion du développeur. La philosophie du
processus et la fagon dont le bus est géré sont déterminantes.

Par exemple, ce paramétre peut étre connecté a un objet ou a une équation IODDT de type
T_COM_CPP110 (voir Premium et Atrium sous EcoStruxure ™ Control Expert, Bus de terrain

CANopen, Manuel utilisateur).
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La Gestion des modes de marche et d’arrét de I'axe

Présentation

Cette section est composée des blocs MFB :

e MC_POWER (voir EcoStruxure ™ Confrol Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque
de blocs) qui permet de dévalider ou valider les variateurs,

e MC_STOP (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de
blocs) qui permet de stopper tout mouvement en cours,

o MC_RESET (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de
blocs) qui permet d'initialiser les blocs fonctions et d’acquitter les défauts du variateur.

Contenu
L’écran ci-dessous représente la section a développer :

MC_POWER_Z
MC_POWER 1
Axis_Ref Z —AXIS ERROR [—
Cmd_Marche_Z —ENABLE STATUS —
ERRORID —
MC_STOP_Z
MC_STOP 2
Axis_Ref Z —AXIS ERROR—
Cmd_Stop_Z —|EXECUTE DONE [—
BUSY [—
ERRORID —
COMMANDABCRTED —
MC_RESET_Z
MC_RESET 3
Axis_Ref Z —AXIS ERROR[—
Cmd_Reset_Z —EXECUTE DONE [—
BUSY [—
ERRORID —

Les blocs sont instanciés (voir page 65)a des variables saisies directement dans la zone Instance
de I'Assistant de saisie FFB pour faciliter, par la suite, le diagnostic en utilisant les tables
d’animation.
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La commande de mouvement

Présentation
Cette section de programmation est composée des blocs MFB :
e MC_HOME (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de
blocs) qui permet la prise d’origine de I'axe avant de lancer le mouvement absolu,

o MC_MOVEABSOLUTE (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) qui permet a I'axe d’effectuer un déplacement absolu.
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Contenu

L’écran ci-dessous représente une partie de la section :

HOME_Z

MC_HOME 1
Axis Ref 7 —AXIS ERROR
Cmd_home_Z —EXECUTE DONE
BUSY

0 — POSITION
2000 | SPEED COMMANDABORTED
34 \HTYPE ERRORID

ABSOLUTE1_Z

MC_MOVEABSOLUTE 2

Axis_Ret Z_—| AXIS ERROR
Cmd_Mvt Z_ |EXECUTE DONE
50000 —| POSITION BUSY
2000 — vELOGITY COMMANDA;?;J;%

0 —{ACCELERATION

0 — | DECELERATION

ABSOLUTEZ2_Z
MC_MOVEABSOLUTE 3

Axis_Ref_Z | AXIS ERROR —
EXECUTE DONE —
BUSY —

-50000 — POSITION
2000 | yELoaTy COMMANDABORTED —

0 — ACCELERATION ERRORID —

0 — DECELERATION

Pour I'exemple didactique, la section est composée d’'un type d’enchainement de mouvements
aller et retour.

L’aller est conditionné par le bit cmd_Mvt _z provenant de I'écran d’exploitation (voir page 86).

Le retour est conditionné par la fin de mouvement de l'aller.
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Surveillance du mouvement

Présentation

Cette section comprend les blocs MFB MC_READACTUALPOSITION (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) et MC_READACTUALVE-
LOCITY (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de

blocs).

Ces blocs permettent de connaitre la position exacte de I'axe et sa vitesse.

Contenu
L’écran ci-dessous représente la section a développer :

POSIT Z
MC_READACTUALPOSITION 1
Axis_Ref_Z —AXIS ERROR —
Axis OK_Z — ENABLE VALID —
BUSY —
ERRORID —
POSITION |— Position_Z
VELOC_Z
MC_READACTUALVELOCITY 2
Axis Ref Z — AXIS ERROR —
AXIS_OK_Z — ENABLE VALID —
BUSY —
ERRORID —
VELOCITY — Velocity_Z

Tant que le bit Axis OK 7 est activé, les valeurs de position et de vitesse s’affichent en

permanence sur |'écran d'exploitation (voir page 86).
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La section status et code erreur des axes

Présentation
Cette section est composée des blocs MFB :

e MC_READSTATUS (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) qui permet de connaitre I'état du drive (voir EcoStruxure ™ Control
Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs),

e MC_READAXISERROR (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) qui permet de connaitre les valeurs d’erreurs en fonction du type
d’erreurs sur le drive afin d’en déduire les causes (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs
fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).
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Contenu

L’écran ci-dessous représente une partie de la section :

READSTATUS_Z

Axis_Ref_Z —
TRUE

AXIS
ENABLE

MC_READSTATUS

ERROR

VALID
BUSY
ERRORID

ERRORSTOP

STOPPING
STANSTILL

DISCRETEMOTION
CONTINIOUSMOTION

SYNCHRONISEDMOTION

1

AXIS_OK_Z —
MC_STOP_Z ERROR —
MC_RESET_Z.ERROR —
MC_POWER_Z.ERROR —
HOME_Z.ERROR —
ABSOLUTE1_Z.ERROR —
ABSOLUTE2_Z.ERROR —
UPLOAD_Z.ERROR —
DOWNLOAD_Z.ERROR —

MOTIONTASKMOTION —
REFERENCED ——
DOWNLOADING ——
DISABLED ——
HOMING —
READERROR_Z
MC_READAXISERROR 2
Axis_Ref Z — AXIS ERROR
3 VALID
OR 3 BUSY
ENABLE
IN1 ERRORID
IN2 AXISFAULT
IN3 AXISFAULTID
IN4 AXISDIAG
IN5 AXISDIAGID
ING AXISWARNING
IN7 AXISWARNINGID
IN8 AXISERRORID
IN9 MSGERRORID
IN10

READSTATUS_Z.ERROR —

Ces blocs sont instanciés a des variables pour faciliter le diagnostic et la mise au point par une

table d’animation (voir page 84).

Les variables UPLOAD Z.ERROR et DOWNLOAD Z.ERROR sont a ajouter dans le bloc OR aprés

avoir créer la section recette (voir page 74).
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La sauvegarde et le transfert des paramétres du variateur

Présentation

Cette section de programmation comprend les blocs MFB suivants :

e TE_UPLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™ Confrol Expert, Blocs fonction de
mouvement, Bibliotheque de blocs) permet de sauvegarder la configuration d'un variateur dans
un tableau de données.

TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™ Confrol Expert, Blocs fonction de

mouvement, Bibliotheque de blocs)permet de transférer les parametres du tableau de données

vers un variateur.

Contenu

L'écran ci-dessous représente la section Recipe :

Axis_Ref_Z
Cmd_Upload_2Z
AxisParamDesc_0

Axis_Ref_Z
Cmd_Download_Z

Recipe_Z
AxisParamDesc_0

— Recipe_2Z

UPLOAD_Z
TE_UPLOADDRIVEPARAM 1
— AXIS ERROR
— ENABLE DONE
—| PARAMETERLIST BUSY
COMMANDABORTED
PARAMETERSET
SIZE
ERRORID
ERRPARAMNUMBER
DOWNLOAD_Z
TE_DOWNLOADDRIVEPARAM 2
— AXIS ERROR
— ENABLE DONE
BUSY
— PARAMETERSET COMMAND...
—| PARAMETERLIST ERRORID
ERRPARAMNUMBER

SiCcmd Upload 7z est actif, la configuration du variateur est sauvegardée dans le tableau de
données Recipe 7 (variable tampon des recettes).

Sicmd Download 7 est actif, le tableau de données Recipe 7 restaure la configuration du

variateur.
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Transfert du projet entre le terminal et 'automate

Présentation

Le transfert d’un projet vous permet de copier le projet en cours, du terminal vers la mémoire de
I'automate courant (automate dont 'adresse est sélectionnée).

Analyse et génération du projet

Pour exécuter en méme temps I'analyse et la génération d’un projet, exécutez les actions
suivantes :

Etape Action

1 Activez la commande Regénérer tout le projet du menu Génération.
Résultat : le projet est analysé et généré par le logiciel.

2 Les éventuelles erreurs détectées sont affichées dans la fenétre d’informations en bas de votre
écran.

Sauvegarde du projet
Pour sauvegarder le projet, exécutez les actions suivantes :

Etape Action

1 Activez la commande Enregistrer sous du menu Fichier.

2 Si nécessaire, choisissez le répertoire dans lequel sera stocké le projet (disque et chemin).
3 Saisissez le nom du fichier : MFB_Lexium32.

4 Validez par Enregistrer.

Résultat : le projet est enregistré sous le nom MFB_Lexium32.STU.
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Transfert du projet vers I'automate

Vous devez exécuter les actions suivantes pour transférer le projet en cours dans un automate :

Etape | Action
1 Utilisez la commande Automate — Définir 'adresse . Saisissez SYS si vous utilisez un support UNTLWO1
ou USB directement connecté du PC (terminal) a 'automate.
2 Passez en mode connecté par la commande Automate - Connexion.
Activez la commande Automate - Transférer le projet vers I'automate.
Résultat : I'écran de transfert du projet entre le terminal et I'automate s’affiche.
Transférer le projet vers |'automate
Projet PC Projet automate écrase
Morm : | [projet non valide] Mo : | Statior
‘ersion | ersion | 0oo
Derniére génération | Dierniére génération | 1710606 154007
Compatibilité |
[ iMige en RUN de 'autorate aprés le transfert
Transférer Annuler
4 Activez la commande Transférer.
Si le projet n'a pas été généré au préalable, I'écran ci-apres s'affiche en vous permettant une génération
avant le transfert (Regénérer tout et transférer) ou une interruption du transfert (Annuler le transfert).
Transférer le projet vers I'automate
Le projet n'est pas généré.
Générer le projet et transférer | Regénérer tout et transférer | U honuer e ransfe
6 La progression du transfert est affichée a I'écran. Vous pouvez a tout moment interrompre le transfert en
appuyant sur la touche Echap. Dans ce cas, le projet contenu dans I'automate ne sera pas valide.
Remarque : dans le cas ou le projet est transféré dans une carte mémoire Flash Eprom, le transfert peut
prendre plusieurs minutes.
76
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Chapitre 4

Mise au point de l'application

Objet du chapitre

Ce chapitre décrit les possibilités de mise au point de I'application a I'aide de Control Expert et de
Lexium CT.

Contenu de ce chapitre
Ce chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Mise au point du Lexium 32 78
Exploitation des données via la table d’animation 82
Mise au point du programme 84
Exploitation des données via les écrans d’exploitation 86
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Mise au point du Lexium 32

Préalable

Il est conseillé de mettre au point la cinématique de I'axe avant sa mise en marche automatique
par le programme.

Description

Le logiciel de mise en service offre la fonction d'enregistrement / réglage « Recording / Tuning »
pour visualiser les données internes de I'équipement pendant les mouvements. L'équipement
connecté stocke les données de mouvement dans une mémoire interne pendant une durée
d'enregistrement définie, puis les envoie au PC. Le PC traite les données et les affiche sous forme
de graphiques ou de tableaux.

Les données enregistrées peuvent étre sauvegardées sur le PC et étre archivées ou imprimées a
des fins de documentation.

Sélectionnez ltem - Functions -~ Record / Tuning... pour démarrer la fonction d’enregistrement.
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lllustration

L’écran ci-dessous est accessible en cliquant sur I'onglet Oscilloscope :

2@ ||| afm ] E ] |5 BB s
200
150
100
50—
T T T T T T T T T T T T T 1
100 200 300 400 500 - 60{) I 700 800 900 1000 1100 1200
ime [ms’
Recording ] Trigger | Tuning
Signal Available signals Timebase
_n_act v 10 ms v
_ldq_act I J I J
_p_act
<-Double-click to delete signal from the list.
Command Enable —
- — Halt=inactive
% On EPI\?%IIE_ED On @ | [Use double-click to clear thid display!] p_actusr=56310814
off || [6] Op Enable off Reset Exclusive Lexium CT M2
Stop Press to clear list | DEVcmdinterf=Modbus
Connected: COM1,#248,19200,3606480076831,P091200V003401,3400 & [Use double-click to clear thid display!]
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Boutons

Cliquez sur ces boutons pour accéder aux fonctionnalités décrites ci-aprés.

28| a|x|a[E = ]2 |

1999959999399 9¥ 9]

. Lancer I'enregistrement

. Arréter I'enregistrement

. Zoom avant, axe y

. Zoom arriére, axe y

Zoom variable a l'infini, axe x et axe y

. Zoom sur le rectangle sélectionné

. 1er affichage de valeurs pour une durée définie

. Modifier les valeurs présentées pour le premier affichage
. 2éme affichage de valeurs pour une durée définie
10.Modifier les valeurs présentées pour le deuxiéme affichage
11.Restaurer I'affichage d'origine

12.Inverser l'axe y

13.Affichage du tableau des valeurs enregistrées

14.Saisir une description

15.Afficher/masquer la configuration

16.Imprimer I'enregistrement

©CONOAWN-

Recording

La sélection des paramétres s'effectue dans le champ de saisie « Available signals ». Quatre
paramétres peuvent étre sélectionnés au maximum. Si un parametre n'est plus utile, vous pouvez
le désélectionner en double-cliquant sur son nom.

La sélection de l'intervalle d'enregistrement s'effectue dans le champ de saisie « Timebase ». Plus
la valeur de « Timebase » est faible, plus la durée maximale d'enregistrement est réduite.

Recording ] Trigger | Tuning |
Signal Available signals Timebase
_n_act I -] I 10 ms |
_ldqg_act
_p_act
<-Double-click to delete signal from the list.
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Tuning

Le réglage ne peut étre lancé que lorsque les commutateurs « Access » et « Enable » sont sur

«

On ».

Le champ « Amplitude » permet de définir I'amplitude maximum de la valeur de référence.

Le décalage de I'amplitude dans la direction positive ou négative peut étre indiqué dans le
champ « Offset ».

Le champ « Period » permet de définir la durée d'une période.

Le type de signal de la valeur de référence est défini dans la liste déroulante « Signal ».
L'automate a utiliser est défini a I'aide de la liste déroulante « Type ».

Le champ « Count » permet de définir le nombre de périodes.

Le nombre maximum de tours pouvant étre déclenché par réglage est indiqué dans le champ
« Range ». Cette valeur peut, par exemple, contribuer a éviter le blocage d'un mouvement.
Les boutons radio « auto-start » permettent de lier I'exécution du mouvement de réglage et le
début de I'enregistrement. Si cette option est réglé sur « Off », le logiciel affiche un bouton Start.
Le bouton Start permet de déclencher le mouvement de réglage indépendamment du début de
I'enregistrement.

NOTE : les parametres définis sur I'onglet « Trigger » sont perdus si vous réglez I'option « auto-
start » sur « On ».

Recording I Trigger I Tuning ]

ReferenceAmpIitude-lo 1/mn Offset-lo 1/mn  Period - |50 ms Signal Isquare symetric v|
Control  Type ISpeed control ) Count=| period Range =| 1.0 auto-start  Off & € On

TUNE only possible, if ‘Command-Active’ and ‘Enable-Active’ Start I

NOTE : pour plus d’informations, reportez-vous au manuel utilisateur du logiciel Lexium CT.
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Exploitation des données via la table d’animation

Présentation

La table d'animation est I'outil de base de Control Expert pour visualiser et forcer I'état des
variables.

NOTE : Control Expert offre €galement un outil graphique appelé Ecrans d'exploitation, congu
pour faciliter I'utilisation de I'application (voir page 86).

Une table d'animation comporte les 3 zones suivantes :

e Zone Mode
e Zone Commande
e Zone Affichage

Table d'animation :

Zone de choix de mode Zone de commande

[l Table H B3
EEEEEEER) G )
MNom ¥ | Valeur | Type ¥ | Commentaire
e | \
D
A

[
Zone d'affichage

Création d'une table d'animation
Le tableau ci-dessous présente la procédure de création d’une table d’animation :

Etape Action

1 Dans le Navigateur du projet, cliquez avec le bouton droit sur le répertoire Tables d’animation.
Résultat : le menu contextuel s'affiche.

2 Sélectionnez Nouvelle table d’animation.
Résultat : une fenétre de propriétés de table s’affiche.

3 Cliquez sur OK pour créer la table nommée par défaut.
Résultat : la table d’animation s’affiche.
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Ajout des données dans la table d’animation

Le tableau ci-dessous présente la procédure de création des données a visualiser ou a forcer dans
la table d’animation :

Etape | Action

1 Dans la fenétre Table, cliquez sur la ligne vide de la colonne Nom.

2 2 possibilités s’offrent a vous pour ajouter des données :
® Saisissez directement la variable.

e Cliquez sur l'icéne [-] pour afficher la fenétre de sélection d'instance afin de sélectionner la variable.

3 Saisissez ou choisissez respectivement les variables.

Cmd Home Z pour émettre une commande de retour de I'axe en position d’origine

Cmd Mvt_Z pour commander un mouvement de 'axe

Cmd_Run_7 pour commander la marche de I'axe

Ccmd_Stop_ 2z pour commander I'arrét de I'axe

Cmd_Reset 7 pour commander 'acquittement de I'axe

Cmd_Upload_z pour commander I'enregistrement des données de I'axe dans un tableau de recette
Cmd_Download z pour commander le transfert des données du tableau de recette vers I'axe
Axis OK_z pour visualiser I'axe reconnu par le bus CANopen

Position_ Z pour connaitre la valeur de la position de I'axe

Velocity 2z pour connaitre la valeur de la vitesse de I'axe

Résultat : la table d’animation se présente comme suit.

M Table I [
Dibgrcdion | racer [EHESSNAREEEE IS S R
Nom ¥ | Valeur Type ¥ | Commentaire

r=-4% Cmd_Home_Z BOOL

oy Cmd M Z BOOL

F--4 Omd_Marche_Z BCOL

i~ Cmd_Slop_Z BOOL

E'"-J Cmd_Resel_7 BOOL

-4 Umd_Upload 72 BOOL

toeeq@y Crnd_Download_Z BOOL

o) Puis_OK_F BOOL

i---® Posiion_Z DINT

74D Velocity 7 DINT

[
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Mise au point du programme

Présentation

Apres un transfert du programme et une mise en marche de I'axe a I'aide de Lexium CT, une mise
en service du process est effectuée.

La table d'animation est une solution de mise en ceuvre pour surveiller, modifier et/ou forcer des
valeurs de variables.

Les jeux de paramétres de I'axe sont accessibles et modifiables dans Control Expert par les blocs
de messagerie MFB MC_READPARAMETER (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction
de mouvement, Bibliotheque de blocs) et MC_WRITEPARAMETER (voir EcoStruxure ™ Control
Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

Mode modification

L'écran ci-aprés représente la table d'animation en mode modification :

H Table O
Modification Forcer ‘ ¥ 4 ‘ = - e ‘ ﬁ ; el

Nom ¥ | Valeur Type ¥ | Commentaire

-4 Cmd_Home_Z BOCL

Lo W7 ROOL

‘- Cmd_Marche_7 BOOL

-4 Cmel Slop Z BOOL

-4 Cmd_Reset 2 BOOL

t--4p Cmd_Upload_Z BOOL

'---4 Cmd_Download_7 BOOL

M s OK Z BOOL

74D Postion_Z DINT

-~ Velooly 7 DINT

-~ {3 READSTATUS_Z REFERENCED BOOL

e

Cette table permet de connaitre I'état des parametres d'entrées et de sorties du bloc MC_POWER.
Pour accéder a ce mode, cliquez sur le bouton Modification dans la zone de choix du mode.
NOTE : cette opération peut étre affectée a d'autres blocs fonction.

NOTE : |a table d'animation est dynamique seulement en mode connecté (affichage des valeurs
des variables).
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Modification des valeurs

L'exemple didactique utilise des variables de type booléen. Pour modifier une valeur booléenne,
exécutez les actions suivantes :

Etape

Action

1

A l'aide de la souris, sélectionnez la variable booléenne a modifier.

2

Cliquez sur le bouton t 4 suivant la valeur souhaitée, ou exécutez a partir du
menu contextuel les commandes Définir sur 0 ou Définir sur 1.

Mise en marche du systéme
Le tableau ci-aprés décrit la procédure a suivre pour mettre en marche le systéme utilisé dans

I'exemple.

Etape

Action

1

Réglez la variable Cmd_Run_Z sur la valeur 1.
Résultat : la variable Axis OK 7z passe a 1.

Réglez la variable Cmd_Reset 7z sur la valeur 1.

Réglez la variable Cmd Home 7 sur la valeur 1.
Résultat : I'axe est référencé.

Pour mettre en rotation I'axe, réglez la variable Cmd Mvt 7 sur la valeur 1.
Résultat : I'axe se met a tourner et les valeurs des variables Position 7 etvelocity 7 ne
sont plus a 0.

Pour stopper la rotation de I'axe :
® Réglez la variable Cmd_Stop_z sur la valeur 1.
® Réglez la variable Cmd Mvt 7z sur la valeur 0.

Résultat : 'axe s'arréte de tourner.

Pour reprendre la rotation de I'axe et finir le mouvement :
® Réglez la variable Cmd_Stop_ 7 sur la valeur 0.

® Réglez la variable Cmd Mvt 2z surla valeur 1.

Résultat : 'axe se remet a tourner et finit son mouvement.
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Exploitation des données via les écrans d’exploitation

Présentation

Lorsqu'un projet est créé sans cartes d'entrée, cartes de sortie ou supervision, I'écran
d'exploitation de Control Expert (associé a des bits et des mots non affectés) permet d'effectuer la
mise au point initiale du programme.

Dans I'exemple de didacticiel, I'écran d’exploitation est utilisé pour :

e visualiser les données provenant des variateurs,
e envoyer des commandes aux variateurs.

Représentation

La représentation ci-dessous symbolise 'exemple d’exploitation permettant de contréler I'axe et
de spécifier les variables a affecter aux objets (bouton de commande, voyant et texte) :

Axe_OK

Position

Vitesse

AXE_Z

Texte

Texte

+

Velocity_ 7

Pogition_2

Axis_ OFK_7

Commandes

UpLoad Z —
DownLoad Z ——%—

Marche e
Reset —
Home — e
Maouvement i
Stop —

Cmd_Marche_2
Cmd_Reset_7
Cmd_Home_ 72
Cmd_Mvt_7Z
Cmd_Stop_72
Cmd_Upload_2

Cmd_Download_2
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Chapitre 5

Fonctionnement de I'exploitation

Gestion des recettes

Présentation

Les blocs TE_UPLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™ Confrol Expert, Blocs fonction de
mouvement, Bibliotheque de blocs) et TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) permettent de gérer des
recettes de production.

Un exemple de procédure de création et de gestion de recettes est décrit dans cette section.

NOTE : dans le cas de machines flexibles, il est possible de gérer plusieurs recettes de
paramétres.

Création et sauvegarde des recettes
Le tableau ci-aprés décrit la marche a suivre de création de recettes.

Etape

Action

1

Créez les recettes (voir page 50) a partir du répertoire Axe_Z.
Résultat : de nouvelles variables recettes (Recipe 0, Recipe 1, etc.) sont automatiquement
créées dans I'Editeur de données (voir page 56).

Créez une variable correspondant au type des variables recettes.

Cette variable est nommée dans I'exemple didactique Recipe Zz.

Recipe 7 sert de tampon lors d’une sauvegarde ou d'un transfert de données.

Remarque : il est indispensable de cocher la case Autoriser les tableaux dynamiques
[ANY_ARRAY_XXX], accessible en sélectionnant Outils -~ Options du projet + Onglet : Extensions
de langage — Zone : Type de données pour pouvoir utiliser les variables de type tableaux telles que
les recettes.

Configurez les paramétres du variateur a l'aide de Lexium CT (voir page 57).
Ce premier paramétrage est utilisé pour la configuration d’'une recette.

Effectuez une sauvegarde des parametres via le bloc TE_UPLOADDRIVEPARAM

(voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs)dans la

variable tampon Recipe 2.

La sauvegarde s’est bien déroulée si les bits du bloc MC_READSTATUS (voir EcoStruxure ™

Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) se présentent comme suit :

® DOWNLOADING (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) est a 0,

® STANDSTILL (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque
de blocs)est a 1.
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Etape

Action

5

Transférez les données sauvegardées dans la variable tampon Recipe 7 vers la variable
Recipe 0

Répétez les étapes 3 et 4 pour transférez les données sauvegardées dans la variable tampon
Recipe 7 vers lavariable Recipe 1.

la programmation suivante présente un exemple de transfert de données en fonction de la valeur
de PRODUCTION :

IF UPLOAD Z.DONE AND PRODUCTION=0 THEN

Recipe 0:=Recipe Z;

END IF;

IF UPLOAD Z.DONE AND PRODUCTION=1 THEN

Recipe_ 1l:=Recipe_Z;

END IF;

Transfert des données provenant des recettes

Le tableau ci-aprés décrit la marche a suivre pour transférer les données des recettes vers le
variateur (pour un changement de production par exemple).

Etape |Action

1 | Rechargez la variable tampon Recipe Z en fonction de la valeur de PRODUCTION (type de
production demandé).

IF Cmd Download Z AND PRODUCTION=0 THEN
Recipe Z:=Recipe 0;

END_IF;

IF Cmd Download Z AND PRODUCTION=1 THEN
Recipe Z:=Recipe 1;

END_IF;

2 | Effectuez un transfert des données des parameétres via le bloc TE_DOWNLOADDRIVEPARAM
(voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) de la
variable tampon Recipe 7 vers le variateur.

3 | Le transfert s’est bien déroulé si les bits du bloc MC_READSTATUS (voir EcoStruxure ™ Contro/

Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs) se présentent comme suit :

® DOWNLOADING (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) est a 0,

® STANDSTILL (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque
de blocs)est a 1.
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Chapitre 6

La maintenance de I'application

Objet de ce chapitre

Ce chapitre décrit la procédure de remplacement d’un variateur apres le diagnostic de la panne.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Exemple d'erreur 90
Remplacement d'un variateur défectueux 92
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Exemple d'erreur

Présentation
La fonction MC_ReadAxisError permet de récupérer des erreurs du systéme.

En cas d'erreur ou d'avertissement, le bloc renseigne un code en appliquant une valeur dans les
paramétres de sorties AXISFAULTID, AXISDIAGID et AXISWARNINGID.

Codes d'erreur
Le tableau suivant présente les codes d'erreur du Lexium 32 :

Lexium 32
AxisFaultId SigLatched 301C:8
AxisDiagId 603F:0
AxisWarningId 301C:.C

NOTE : reportez-vous a la documentation CANopen du variateur Lexium 32 pour identifier I'erreur.
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Recherche d'erreurs

Le tableau ci-dessous décrit une procédure de recherche de défauts suite a un code d'erreur ou
d'avertissement.

Etape |Action

1 | Le paramétre de sortie AxisFault est a 1.
Le parametre de sortie AxisFaultld affiche une valeur d'erreur.
Le graphique ci-apres présente l'erreur générée :

3 MC ReadAxisError
OR 3 Axis Ref — | Axis —
AXIS_OK_Z —3 IN1 ouT Enable -
MC_STOP_Z ERROR — IN2 Busy +—
MC_RESET _ZERROR — IN3 Errorld — ¢
MC_POWER_Z.ERROR — IN4 : _
HOME ZERROR — | IN5 B
- AxisDiag —
— N6 AxisDiagld — 0
ABSOLUTE2_Z.ERROR — IN7 AxisWarning |—
UPLOAD_ZERROR — IN8 AxisWarningld |— 0
DOWNLOAD_Z.ERROR — IN9 AxisErrorld — 0
READSTATUS_Z.ERROR — IN10 MSGErrorld — 0A

2 | Reportez-vous a la documentation CANopen du variateur Lexium 32 et recherchez le code ASCII
SigLatched 301C:8.

3 | Dans la documentation CANopen, la valeur 16#2000 (8192 en décimal) de SigLatched désigne une
survitesse ; recherchez le code « SigLatched 301C:8 ».

Corrigez les constantes de vitesse.

Exécutez le bloc MC Reset.
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Remplacement d'un variateur défectueux

Présentation

En cas de panne du variateur, il peut s’avérer nécessaire d’échanger celui-ci par un variateur
identique (référence). Pour ce faire, il est conseillé de sauvegarder les parametres de réglage dans
une table de données a I'aide du bloc TE_UPLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™ Control
Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

Le bloc TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (voir page 74) permet ensuite de restituer les données
sauvegardées dans un variateur neuf.

Sauvegarde des données

Le tableau ci-aprés décrit la procédure de sauvegarde des données du variateur via le bloc
TE_UPLOADDRIVEPARAM (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs).

Etape Action

1 Désactivez le paramétre Enable appartenant au bloc MC_POWER (voir page 68).
Résultat : le variateur passe en mode Disable (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs
fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs)

2 Activez le parametre d’entrée Execute.

Résultat : le variateur passe en mode Downloading (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs
fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

Le tableau de données affecté au paramétre de sortie PARAMETERSET est rempli.

Remarque : veuillez sauvegarder les données dans un fichier .DAT a partir de Automate —
Transférer des données de I'automate vers le fichier si 'automate est dépourvu de carte
mémoire.
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Restitution des données

Le tableau ci-aprés décrit la procédure de restitution des données du variateur via le bloc
TE_DOWNLOADDRIVEPARAM (voir page 74).

Etape

Action

1

Désactivez le paramétre Enable appartenant au bloc MC_POWER (voir page 68).
Résultat : le variateur passe en mode Disable (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs
fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs)

Procédez au changement de variateur. Le nouveau variateur doit avoir les mémes références
que le variateur défectueux.

Remarque : assurez-vous de prendre toutes les précautions nécessaires lors du changement
de variateur.

Configurez le nouveau variateur avec les paramétres de base (voir page 57) (adresse
CANopen, vitesse) ou via I'lHM intégrée sur le panneau avant.

Activez le paramétre d’entrée Execute du bloc.

Résultat : le variateur passe en mode Downloading (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs
fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

Le tableau de données affecté au paramétre d'entrée PARAMETERSET charge l'entrée
PARAMETERLIST qui correspond au parametre de variateur.
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Partie I

Application multi-axes

Objet de cette partie

Cette section présente les autres matériels disponibles dans le cadre de I'offre Motion Function
Blocks avec un TSX Premium exécutant Control Expert.

Le variateur Lexium 32 a servi d'exemple dans la section précédente. Cette section débute avec
une présentation des variateurs suivants dans une architecture compléte :

Lexium 05

Lexium 15MP/HP/LP
ATV 31

ATV32

ATV 71

e IClA

La configuration de chaque variateur est ensuite décrite, avec le détail des différences avec le
Lexium 32 afin de fournir un exemple identique.

Contenu de cette partie
Cette partie contient les chapitres suivants :

Chapitre Titre du chapitre Page
7 Avant-propos 97

8 Compatibilité des applications de mouvement avec les versions de Control Expert 99

9 Mise en ceuvre du variateur Lexium 05 pour les Motion Function Blocks 101

10 Mise en ceuvre du variateur Lexium 15MP/HP/LP pour les Motion Function Blocks 121

11 Mise en ceuvre du variateur ATV 31 pour les Motion Function Blocks 153

12 Mise en ceuvre du variateur ATV 32 pour les MFB 171

13 Mise en ceuvre du variateur ATV 71 pour les Motion Function Blocks 187

14 Mise en ceuvre du variateur IclA pour les Motion Function Blocks 207
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Chapitre 7

Avant-propos

Architecture d'application avec I'ensemble des variateurs

Présentation

Voici une présentation de I'utilisation du matériel disponible (variateurs) via une architecture pour
la mise en ceuvre de MFB (Motion Function Blocks — blocs fonction de mouvement) dans Control
Expert.

35010602 12/2018 97



Avant-propos

lllustration

Le schéma ci-dessous illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant I'ensemble des
variateurs.

Control
Expert

ID 1Q maitre, carte PCMCIA sur Premium

CANopen

Boitier de
raccordement

IDS

LEXIUM 15 LEXIUM 05 ATV 31

Lexium CT pour
Lexium 32

Liaison
unique

——

PowerSuite pour
ATV 71, ATV 31 et
pour Lexium 05
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Chapitre 8

Compatibilité des applications de mouvement avec les
versions de Control Expert

Compatibilité des fichiers XEF

Version Control | Version Control Expert source
Expert cible
V2.2 sans MFB | V2.2 avec V2.3 V3.x/V4.0, proc. >=V4.0, proc.
installé MFB installé Premium < V2.6 Premium >= V2.6

V2.1 EC NC NC NC NC
V2.2 sans MFB |EC NC NC NC NC
installé
V2.2 avec MFB | EC EC Cv2.2 |CV22 NC
installé
V2.3 EC EC EC PC NC
V3.x, proc. EC EC EC Partiellement NC
Premium < V2.6 compatible en cas

d'utilisation du

Lexium 15 et du

Lexium 32/ PC.
>=V4.0 EC EC EC PC EC
NC : non compatible. Les parties concernant les mouvements ne sont pas prises en compte lors de
I'importation.
CV2.2 : compatible uniquement avec le niveau d'application VV2.2. Si un variateur n'a pas de recette associée
ou en présence de variateurs dont la version de micrologiciel n'est pas reconnue par V2.2, I'application est
rejetée et I'importation de I'application est impossible.
PC : partiellement compatible. Les nouveaux types d'axe ne sont pas pris en compte et un message d'erreur
est affiché durant I'importation : I'application est importée par les sections utilisant les variateurs présentant
une erreur. La nouvelle version de micrologiciel est remplacée par la version la plus élevée disponible dans
la version Control Expert en question, avec un avertissement durant l'importation. Dans le cas de V2.3,
I'application ne peut pas étre importée si un variateur n'est pas associé a une recette.
EC : entierement compatible.

NOTE : 1 : les nouveaux EFB entrainent des erreurs dans les sections qui les utilisent.

NOTE : 2 : processeur Premium >= V2.6 : prise en charge de I'enregistrement des valeurs initiales
active.
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Control Expert

Compatibilité des fichiers STA

Version Version Control Expert source

Control

Expert cible
V2.2 sans | V2.2 avec | Application | Application | Application V3.x/V4.0 >=V/4.0 avec
MFB MFB V2.3 sans V2.3 avec V3.x/V4.0sans | avec proc. proc. Premium
installé installé mouvement | mouvement | mouvement Premium MFB >= V2.6

MFB < V2.6

V2.1 EC NC EC NC EC NC NC

V2.2 sans EC NC EC NC EC NC NC

MFB installé

V2.2 avec EC EC EC EC EC PC NC

MFB installé

V2.3 EC EC EC EC EC PC NC

V3.x EC EC EC EC EC PC NC

>=V4.0 EC EC EC EC EC EC EC

NC : non compatible.
PC : compatible uniquement pour les applications avec un variateur pris en charge par la version Control Expert qui
ouvre l'application, en cas d'évolutions de type de variateur ou de version de micrologiciel. L'application peut étre

ouverte mais ne peut pas étre modifiée de maniére conséquente.
EC : entierement compatible.
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Chapitre 9

Mise en ceuvre du variateur Lexium 05 pour les Motion
Function Blocks

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre des variateurs Lexium 05 selon la
méthodologie (voir page 27) décrite dans le guide de mise en route (voir page 715) avec un
variateur Lexium 32. Ce chapitre détaille uniquement les différences et les actions applicables a
un variateur Lexium 05.

Contenu de ce chapitre
Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
9.1 Adaptation de l'application au variateur Lexium 05 102
9.2 Configuration du variateur Lexium 05 dans SyCon 106
9.3 Configuration du variateur Lexium 05 112
9.4 Réglage du variateur Lexium 05 119
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Sous-chapitre 9.1

Adaptation de I'application au variateur Lexium 05

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation de I'application (voir page 75)au variateur
Lexium 05 avec une architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur Lexium 05 103
Configuration logicielle 104
Configuration matérielle requise 105

102
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Architecture d'application avec un variateur Lexium 05

Présentation

L'architecture proposée est simple et destinée a assimiler les principes de mise en ceuvre d'une
commande de mouvement.

D'autres équipements peuvent étre ajoutés a cette architecture réaliste afin de gérer plusieurs
axes.

lllustration

Le schéma ci-dessous illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant un variateur
Lexium 05.

Control
Expert

Boitier de
dérivation

Sog PowerSuite

LEXIUM 05
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Configuration logicielle

Présentation

En ce qui concerne la configuration logicielle requise présentée dans le guide de mise en route
(voir page 28), PowerSuite est utilisé pour la configuration et le réglage du variateur Lexium 05.

Il est néanmoins possible de se passer de PowerSuite dans certains cas, en utilisant l'interface
utilisateur (voir page 777)du panneau avant du variateur Lexium 05.
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir page 703) permettant la
mise en ceuvre des MFB Lexium 05 dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP110

Boitier de dérivation CANopen entre le TSX Premium et le variateur Lexium 05 VW3CANTAP2

Cable de programmation RJ45 avec adaptateur RS485/RS232 entre le boitier de | ACC2CRAAEF030
dérivation et le variateur

Variateur Lexium 05 LXMO5AD10M2
Moteur Lexium 05 BSHO0551T

NOTE : |a résistance de terminaison est intégrée au Lexium 05.

35010602 12/2018 105



Lexium 05 pour les MFB

Sous-chapitre 9.2

Configuration du variateur Lexium 05 dans SyCon

Objectif de cette section

Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur Lexium 05 dans

SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur Lexium 05 dans SyCon : .EDS et .DIB 107
Déclaration de I'esclave du variateur Lexium 05 108
Configuration du noeud Lexium 05 110

106
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Importation de fichiers spécifiques au variateur Lexium 05 dans SyCon : .EDS et .DIB

Importation
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .EDS et .D/B dans
SyCon.
Etape | Action
1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier -~ Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .£DS dans la base du
programme SyCon.

3 Sélectionnez le fichier MFBLEXO05.eds relatif au variateur Lexium 05 situé dans le répertoire
Control Expert : ....|Application DatalSchneider Electric|ConfCataloglMotion|EDS (D:1Documents
and Setting|All Users par défaut).

4 Cliquez sur Ouvrir.

Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite a importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.

Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur Lexium 05

Déclaration du variateur Lexium 05

Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape | Action
1 Sélectionnez la commande Insérer - Noeud....
Résultat : Un curseur s'affiche :
2

Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : L'écran ci-dessous s'affiche :

Insert Node X]
Mode Fiter ~———m—————
vendo i
Profle

Avallable devices

Selected devices

Add >>
Aded Al >
GIF104-GOs
CIF104-COS-R
Yendor name EDS
MNode D
Product number 0 5 : ‘
Praduct version 1 esorpien
Product revision 0
EDS fle name WFBLEXOS EDS
EDS Révision 1
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Etape

Action

Sélectionnez MFB_LEXIUMO5 dans la liste des équipements disponibles.

Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer le Noeud3 dans la liste des équipements sélectionnés.

Cliquez sur OK.
Résultat : L'architecture suivante s'affiche :

m@_. CANopen_Master
Node ID 1
Master TSX_CPP 110
R Node3
Node ID 3
Node MFB_LEXIUMO5
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Configuration du nceud Lexium 05

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un noeud a I'aide du Noeud 3 comme
exemple pour le variateur Lexium 05.

Etape | Action

1 | Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 3.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Node Configuration
Node WMFB_LEXIUWOS MNode D (address) oK
Description [Node3 | Configuration Error
File name MFBLEX05 EDS Gontrol Frotoco Node Bootllp
Activate node in actual configuration Emergency COB-ID [131 OPC Chjects
Automatic COB-ID allocalion in accordance with 301 MNodeguard COB-ID 1795 Object

Configuration
Device Profile | 402 Senvo Drive

~Fredetned Process Data Objects (PUUs) from EUS file Actual node
Obj.ldx [PDO name Activer[4] (|3fMFB_LEXIUMO5 d
1400  1streceive PDO-Parameter L
1401  2nd receive PDO-FParameter | PDC mapping method
1402  3rd receive PDO-Parameter O (W
1403  4th receive PDO-Parameter |
1800  1sttransmit PDO-Parameter
1801 2nd transmit PDO-Parameter 1 = ‘ Add to configured PDOs ‘

~Configured PDOs

[P0 name  [Symbolc Name [GOBAD [IType | Addr [ILen |0 Typeld Add{OLen &1 [P0O Canlents Mapping
[1streceive PDO_1400 515 aB o 8 [
1stiransmit PDO_1800 387 B 0 8 PO Charactenislics

4th transmit PDO_1803 1155 IB 4 8 Define new Recieve PDO

Define new Transmit

Delete confgured PDC

[ Symbole Nemes |

4]

2 | Cliquez sur Configuration de l'objet.
Résultat : la fenétre de configuration d'objet s'affiche.
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Etape | Action

3 | Dans la zone Objet prédéfini pris en charge dans le fichier EDS, cliquez deux fois sur I'objet 3017 sous-
index 4.
Résultat : I'objet 3017 sous-index 4 est placé dans la zone Objets configurés du tableau :

Object Configuration
Node MFE_LEXUMOS Node ID 3 OK
Description Mode3
~Predefined supported Objects in the EDS file Access Filter

Obj.ldx Sub.ldx Parameter Default Value Access [a] “al\ [*]
3017 pdo data

0 number of entries  (no default value) read only

2 CANadr (no default value) read/write [T}

3 CANbaud (no default value) read/write

5 CANpdodEvent  (no default value) read/write

6 CANDiag (no default value) read/write [+] Add to configured Objects |

~Conhgured Objects automatcally wiitten while Node starfup seguence

Obj.ldx Sub.ldx Parameter Default Value PDO dialog |4
1A03 1 Position actual value 60640020 X
1A03 2 Velocity actual value 606C0020 X
3017 4 MFB_param_23_4 1 [

A

Deleted configured Object

4 | Cliquez sur OK pour valider la configuration de I'objet.

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_Lexium05.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.

PDO et objet de configuration
Le tableau ci-dessous décrit les PDO et les objets de configuration a ajouter pour le variateur

Lexium 05 :
Type de Nom attribué au nceud | Nom du fichier .eds | PDO a ajouter Objet de configuration a
variateur ajouter
Lexium 05 | MFB_LEXIUMO5 MFBLEXO05.eds 1er PDO en réception 3017 sous-index 4
1er PDO en émission
4éme PDO en transmission
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Sous-chapitre 9.3

Configuration du variateur Lexium 05

Objectif de cette section

Cette section décrit les configurations de base du variateur a I'aide de PowerSuite pour Lexium 05,
ainsi que l'interface utilisateur du panneau avant du variateur.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Configuration du variateur Lexium 05 dans PowerSuite 113
Configuration du variateur Lexium 05 a I'aide de l'interface utilisateur 117
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Configuration du variateur Lexium 05 dans PowerSuite

Présentation

Avec PowerSuite, les utilisateurs peuvent définir des bases d'équipements installés et décrire leurs
configurations et parametres de communication.

PowerSuite propose ensuite un groupe d'actions permettant de modifier ou de transférer les
configurations et de connecter les équipements.

Le principe de navigation de PowerSuite associe une interface de configuration a chaque type
d'équipement, permettant de les piloter, de les régler et de les controler.

NOTE : Les signaux requis, c'est-a-dire LIMN, LIMP et REF, doivent étre connectés ou désactivés
a l'aide du logiciel de réglage.
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Connexion au variateur Lexium 05

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de connexion au variateur Lexium 05 :

Etape | Action
1

Raccordez 'ordinateur ou PowerSuite pour Lexium 05 est installé, au connecteur RJ45 sur le variateur a
configurer.

2 | Démarrez PowerSuite pour Lexium 05.
Résultat : I'écran de démarrage suivant s'affiche :

File Action Display Tools Help
LG W =& & ;"

3 Connections

My devices

standard|en

3 | Choisissez Action puis Connecter.
Résultat : une zone de texte s'affiche.

Entrez un nom de projet (Lexium05_MFB) et cliquez sur OK.
Résultat : une fenétre de confirmation de transfert s'affiche.

Appuyez sur Alt F pour lancer le transfert des données du variateur vers la station de travail connectée.
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Configuration de base du variateur Lexium 05

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des paramétres de base :

Etape

Action

1

Aprés la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle fenétre
contenant un écran de configuration donnant accés aux fonctions de pilotage, de réglage et de contrdle de
I'équipement.

Dans l'arborescence affichée, sélectionnez CANopen dans le répertoire Communication.

Résultat : la fenétre suivante s'affiche :

Eile Parameters Command Display Configuration Tools 2
LA -2V . 4| Find: Code W
_ Lexium0O5 Code Short label| Long label Mini_| Maxi| Current|Default | Logical address [User
fm All parameters ID_COAD|CANadr | pen address (node | 1 127 3 127 5892 -
-0 Simply start ID_COBD|CANbaud | CANopen SOKB | IMB |S00KB [[25KB| 5894 -
-0 Basic configuration
-0 In speed control (+/-10V)
-6 In Current control (+/-10V)
-0 In Gear mode
-0 In position control
0 Configuration
-0 ANAZ2 analogue input
-0 External braking resistor
-Q Holding brake
-Q Encoder simulation
-0 HMI
-0 Reference and limit switches
-Q Position scaling
-0 PWM
0 Profile generator
-0 Supervision
© Settings
-0 ANAT analogue input
-0 Regulation loop
-G Limitations
-Q Stanstill
=0 Motion

4 >
and B State Speed control mode _p_refusr = 1066883 usr
g“#[:l'dpo- I:I SHEIHALT =inactive _p_actusr = 1066883 usr
ctive IRy Suiten On

Inactive S.Fault= 0x0000 n_rel =0 1/min
Local access n_act =0 1/min
DEVemdinterf=CANOpen|_ldq_act = 0.03 Apk

Standard profile jen| Connected

Cliquez deux fois sur la valeur de la ligne ID_ADCO dans la colonne Valeur courante et entrez I'adresse
CANopen du variateur Lexium 05.

Cliquez deux fois sur la valeur de la ligne ID_BDCO dans la colonne Valeur courante et sélectionnez le débit
en bauds du bus CANopen.

Enregistrez les paramétres CANopen dans la mémoire EEprom a I'aide de la commande Configuration -
Enregistrer dans 'lEEPROM.
Remarque : vous pouvez régler les paramétres du variateur en suivant la méme procédure.

35010602 12/2018 115




Lexium 05 pour les MFB

Etape | Action

=T
Mes équipements
Sl LEXIUM_MFB
+[2 LEXIUM_MFB
i-pm Moteur
‘. y Pavé numérique
multipoint Modbus

Mes configurations

[I5NC - [ |

Connexions
'
- ¥ Monopoint série
- ¥ Multipoint série
'
1~ Bluetooth
i,, Pont Ethernet monopoint

v

Pont Ethernet multipoint
Ethernet TCP

v

LEXIUM_MFB

Caractéristiques

Référence

LXMOSAD10M2
Pll].‘a‘?alll(‘t‘ 0.75 kW
nominale
Tension 200240 V1~

d'alimentation

Courant

transitoire 10 Apk
maximum (créte)

Courant

continu 4 Arms

maximum (eff)

CANopen. Modbus

5 | Une fois les paramétres réglés, utilisez la commande Configuration — Déconnecter pour vous déconnecter.
Résultat : I'écran suivant affiche les données enregistrées localement :

FEichier Action Affichage Outils Aide
o 5 & £

Interface RTU. P/D, +/-10 V
Structure
. o Numéro S
Carte Référence L . Version | Nom vendeur
de série
. . P840.10
Equipement | LXMOSADT0M2 01510007438 v oy g3 | Telemecanique

Carte Référence Telemecanique
controleur | contdleur elemecanique
BSHO551T
Famille : BSH .
Moteur Taille : Telemecanique

Longueur : 7

Configuration(s)
Nom LEXIUM_MEFB

Version logicielle P340.10V1.01E03

6 | Mettez le variateur Lexium 05 hors tension et rallumez-le pour appliquer les nouveaux parametres.
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Configuration du variateur Lexium 05 a l'aide de l'interface utilisateur

Présentation

Le variateur Lexium 05 integre une interface utilisateur. Cette interface vous permet d'effectuer les
actions suivantes :

e mettre I'équipement en ligne,
e configurer I'équipement,
e effectuer un diagnostic.

Structure des menus de l'interface
Le schéma ci-dessous présente I'accés aux menus principaux de l'interface :

Power On:
- First Setup — -I*
not done IE (5D First Setup
Save Kent)
- First Setu
done
Menus et » 0G Mode
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Paramétres de base

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des parameétres de base (adresse et débit
CANopen) a l'aide de l'interface.

Etape

Action

1

Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le menu DEFINIR s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

Appuyez plusieurs fois sur le bouton @ pour accéder au menu COM.
Résultat : le menu COM (Communication) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

Appuyez a nouveau sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant a I'adresse CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour diminuer la valeur de I'adresse CANopen ou sur le bouton @
pour 'augmenter.

Appuyez sur ENT lorsque I'adresse CANopen souhaitée est affichée (3).

Résultat : la valeur est confirmée et le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche a nouveau.

Appuyez une fois sur ECHAP pour revenir au sous-menu ADCO.

Appuyez sur le bouton @ pour accéder au sous-menu BDCO (Baud CANopen).

Appuyez sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant au débit CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour diminuer ou sur le bouton @ pour augmenter la valeur du débit

CANopen.
Appuyez sur ENT lorsque le débit CANopen souhaité est affiché (500).
Résultat : la valeur est confirmée et le sous-menu BDCO (Baud CANopen) s'affiche a nouveau.

Appuyez plusieurs fois sur ECHAP pour revenir a I'écran principal (RDY par défaut).
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Sous-chapitre 9.4

Réglage du variateur Lexium 05

Réglage du variateur Lexium 05 avec PowerSuite

Opérations préalables

Nous conseillons de régler la cinématique axiale avant son lancement automatique par le
programme.

Exemple de réglage
Le tableau ci-dessous présente un exemple de réglage cinématique :

Etape | Action

1 Connectez-vous (voir page 7174)au Lexium 05.

2 | Apreés la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle
fenétre contenant I'écran de configuration donnant acces aux fonctions de pilotage, de réglage et de contrdle
de I'équipement.

La figure suivante représente une partie de la nouvelle fenétre. Cette fenétre inférieure permet d'accéder
aux fonctions de commande du Lexium 05 :

_' B state -!Speedsol'.unl mode | p_refusr = 1066653 usr
mm e a1 R © |HALT =inactve | p_actusr = 1066883 usr
we . (4] Ready 18 Faull= 00000 nref = Timin
Inactve Lt |1 Rosied | |Local sccess n_acl —U 1/min
i - !I)I—\.l'cmdmlr.-n—(}m()[mn Jda_act=003 Apk
Standerd profleenConnecied
3 Placez le curseur de la zone Commande sur Actif.
4 Placez le curseur de la zone Activer sur On.
5 | Cliquez sur le bouton Réinitialiser pour éliminer les problemes.
6 | Cliquez sur le bouton Exécuter test.
7 | Entrez la valeur 0,1 dans la zone CUR_I_target.
8 Placez le curseur de la zone CURref sur On.
Résultat : le moteur tourne et la sous-fenétre est animée :
‘ SRR e ST
Gommand— | -GURref - |M|n Max | - lf—wer Current control mode L p_refusr = 59241111 usr

Enabled nIIALI =nackve | p_actusr = 11997039 usr

soveatl (220010 1 @l 0 % [R]“[‘ Enghle|S Fault=0:0000 Ln_ref =0 1imin
Inactive: | || CUR | toraelA - |Exclusive Powersue Lnact =1772  1in

L A _L-ﬂ"J""[ ] | |DEVemdinter=C. ANOpen [ idg act=005  Apk
Standard profiefenfConnecled

9 | Placez le curseur de la zone Commande sur Inactif lorsque vous avez terminé le réglage.
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Chapitre 10

Mise en ceuvre du variateur Lexium 15MP/HP/LP pour les
Motion Function Blocks

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre des variateurs Lexium 15MP/HP/LP selon la
méthodologie décrite dans le guide de mise en route avec un variateur Lexium 32. Ce chapitre
détaille uniquement les différences et les actions applicables a un variateur Lexium 15MP/HP/LP.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
10.1 Adaptation de I'application au variateur Lexium 15MP/HP/LP 122
10.2 Configuration du variateur Lexium 15 dans SyCon 127
10.3 Configuration du variateur Lexium 15MP/HP/LP 137
10.4 Réglage du variateur Lexium 15MP/HP/LP 148

35010602 12/2018

121




Lexium 15MP/HP/LP pour les MFB

Sous-chapitre 10.1

Adaptation de I'application au variateur Lexium 15MP/HP/LP

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation du variateur Lexium 15MP/HP/LP avec une

architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur Lexium 15MP/HP/LP 123
Configuration logicielle requise 125
Configuration matérielle requise 126
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Architecture d'application avec un variateur Lexium 15MP/HP/LP

Présentation

L'architecture proposée représente une architecture simple destinée a assimiler les principes de
mise en ceuvre d'une commande de mouvement.

Cette structure réaliste peut tout a fait étre étoffée avec d'autres équipements afin de gérer
plusieurs axes.
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lllustration

La figure ci-dessous représente la structure utilisée dans I'application :

Control Expert

Ir=2 s

Maitre, carte PCMCIA sur Premium

Terminaison de ligne

[Unilink
L/MH

LEXIUM 15e

Moteur
BSH ou BDH

124
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Configuration logicielle requise

Présentation

Comme indiqué dans le guide de mise en route (voir Modicon M340, Bloc fonction de mouvement,
Guide de mise en route), la configuration et le réglage du variateur Lexium 15 sont effectués a
I'aide d'Unilink.

Logigramme fonctionnel pour le Lexium 15e¢
Le logigramme ci-aprés présente les différentes fonctions effectuées par I'automate et le variateur.

- Control Expert i, UnilinkL/MH
-8

—— . - ——
- _e__ =5 F-t_ MUe————_

Automate Variateur
Lexium 15

Programme |———n——p Moteur

d'application Taches vBSH ou BDH
mouvement

(MFB)
Jeux de

paramétres

Vitesse
Position
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans l'architecture (voir Modicon M340, Bloc
fonction de mouvement, Guide de mise en route) permettant la mise en ceuvre des MFB
Lexium 15MP dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Variateur Lexium 15MP LXM15MD28N4
Cable de raccordement Lexium 15MP vers la carte PCMCIA TSX CPP 110 | TLA CD CBA oe¢
Connecteur CANopen pour Lexium 15MP AMO 2CA 001 V000
Moteur pour Lexium 15MP BPHO055¢

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir Modicon M340, Bloc
fonction de mouvement, Guide de mise en route) permettant la mise en ceuvre des MFB
Lexium 15LP dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Variateur Lexium 15LP LXM15LD13M3
Cable de raccordement Lexium 15LP vers la carte PCMCIA TSX CPP 110 | TLA CD CBA e**
Connecteur CANopen pour Lexium 15LP AMO 2CA 001 V000
Moteur pour Lexium 15LP AKM 31E

NOTE : la terminaison de ligne est un interrupteur intégré au connecteur CANopen
AMO 2CA 001 V000.
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Sous-chapitre 10.2

Configuration du variateur Lexium 15 dans SyCon

Objectif de cette section

Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur
Lexium 15 MP/HP/LP dans SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur Lexium 15 MP/HP/LP dans SyCon : .EDS et .DIB 128
Déclaration de I'esclave du variateur Lexium 15 129
Configuration du nceud Lexium 15 MP/HP 132
Configuration du nceud Lexium15 LP 135
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Importation de fichiers spécifiques au variateur Lexium 15 MP/HP/LP dans SyCon :
.EDS et .DIB

Importation

Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .£DS et .D/B dans
SyCon.

Etape | Action

1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier -~ Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .£DS dans la base du
programme SyCon.

3 Pour Lexium 15 MP/HP/LP :

Sélectionnez le fichier MFBLEX15MH.eds relatif au variateur Lexium 15 MP/HP/LP situé dans le
répertoire Control Expert :

....|Application DatalSchneider Electric|ConfCatalog|DatabaselMotion|EDS (D:|1Documents and
SettinglAll Users par defaut).

4 Cliquez sur Ouvrir.
Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite a importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.
Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur Lexium 15

Déclaration du variateur Lexium 15 MH
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape Action

1 Sélectionnez la commande Insérer - Noceud....
Résultat : Un curseur s'affiche :

2 Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : L'écran ci-dessous s'affiche :

Insérer Noeud &4
Filire dunosud ————
Fournizseur [N I*]
Pro

Equipements disponibles

Equipements sélectionnes

Ajouter >>

Tout Ajouter >>
CETGo:
CIF104-COS-R [ e

!

Nom vendeur EDS e
Numéro produit 0 .

Version produit 1 Desoripton |

Révision produit 0

Mom fichier EDS MFBLEX15MH.EDS

Revision EDS 1
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Etape Action
3 Sélectionnez MFB_LEXIUM15MH dans la liste des équipements disponibles.

4 Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer le Noeud1 dans la liste des équipements
sélectionnés. Cliquez sur OK.
Résultat : L'architecture suivante s'affiche :

.m% — CANopen_Maitre
= 1D Neeud 1
Maitre TSX_CPP 110
—_ o Nceud1
1- 1D Nezud 1
e Noeud MFB_LEXIUM15MH
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Déclaration du variateur Lexium 15 LP

Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape

Action

1

Sélectionnez la commande Insérer - Noceud....

Résultat : Un curseur s'affiche :

Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.

Résultat : L'écran ci-dessous s'affiche :

Profile

Equipements disponibles

Insérer Noeud [ %]
Filtre du ncsud
Vendor

Annuler

Equipements sélectionnés

Aouter >>
Toul Aouter >>
<< Suppnmer fout

CIM-Al
CBM-AQ4

CIF104-CO3

CIF104-COS-R

MNom vendeur EDS D Neeud l:l
Muméro produit 0

Wersion praduit 1 Descrplon |

Révision produit 0

MNom fichier EDS WFBLEX1SLPEDS

Reévision EDS 1

Sélectionnez MFB_LEXIUM15LP dans la liste des équipements disponibles.

Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer le Noeud3 dans la liste des équipements

sélectionnés. Cliquez sur OK.
Résultat : L'architecture suivante s'affiche :

rz-%

CANopen_Maitre

ID Neeud 1
Maitre TSX_CPP 110
* § Node3
g 1D Neeud 1
= Noeud MFB_LEXIUM15LP
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Configuration du nceud Lexium 15 MP/HP

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un noeud a I'aide du Noeud 1 comme
exemple pour le variateur Lexium 15 MP/HP.

Etape Action
1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 1.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :
Configuration des noeuds
Noeud MFB_LEXIUMI5MH D Meeud (adresse) OK
Description Nceud ‘ Configuraton Ermor
Nom Fichier ~ MFELEXISMHEDS Control Protocel Nods Bootlp
Activer le noeud dans la configuration réelle Emergency GOB-ID OPC Cbjecle
Allocation COB-ID automatique selon le Profil 301 Nodeguard COB-ID Obiet
- - Canfiguration
Profil de I'équipement [402 Type d'équipement Wariateur
rObjets de Données Process (PD0s) prédéfinis dans le fichier EDS ————— ~Moeud actuel
Obj.ldx [Nom PDO [Activer [4] MBIMFB_LEX\UWSMH il
1400 Paramétre du 1er PDO MFB en réception 5
1401  Paramétre du 2éme PDO MFB en réception PDO mapping method
1402  Paramétre du 3éme PDO MFB en réception ( DS301 w4 id
1800  Paramétre du 1er PDO MFB en transmission
1801  Paramétre du 2éme PDO MFB en transmission
1802  Paramétre du 3¢éme PDO en transmission 1= ‘Aqouter aux PDOs configurés |
~PDO configurés
Hom PDO! |Nnmsymhnlique ‘coa-\n ‘\Typa ‘\ Adr. |ILeH. |o Type ‘om ‘o Len. [a] Wapping Cortenu PDO
Ter MFB en réception PDO_1400 513 OB o 8 | =
22me MFB en réception PDO_1401 769 OB o 8 CrrbiEes ) FDY
3éme MFB en réception PDO_1402 1025 oB 0 3 B ey FOD @i
lerMFBentransmission  PDO_1800 385 1B 0 8 -
Z2éme MFB entransmission PDO_1801 641 1B 0 4 Dsiinir neuveat PO én
Supprimer PDO configuré
2 Cliquez sur Configuration de I'objet.
Résultat : la fenétre de configuration d'objet s'affiche.
132
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Etape Action
3 Dans la zone Objet prédéfini pris en charge dans le fichier EDS, cliquez deux fois sur I'objet 2600 sous-
index 0.
Résultat : I'objet 2600 sous-index O est placé dans la zone Objets configurés du tableau :
Configuration de I'objet
Moeud MFB_LEXIUM1EMH ID Meeud 1 OK
Description Nezud]
— Objels prédéfinis pris en charge dans le fichier ED Filtre d'accés:
Obj.Idx [Sub.ldx  Paramétre. Valeur par défaut  Accés [&]([ [Tout [*]
2601 |0 2eme PDO en réception 28 Lecture
2602 0 3&me PDO en réception 27 Lecture
2603 |0 4eme PDO en réception 28 Lecture ]
2A00 |0 1er PDO en transmission 25 Lecture
2A01 o 2eme PDO en transmission 26 Lecture
2A02 o 3éme PDO en transmission | 27 Lecture  [¥] Ajouter aux
Sub.ldx objets configurés
r Objets configurés automatiquement écrits lors de la sequence de démarrage du noete—————
Obj.ldx | Paramétre. Valeur par défaut Boite de dialogus PDOJA
2600 |0 1er PDO en réception sél. 25 X
X
n "
” Cbjet configuré
I = SUpprime
4 Recommencez I'étape 3 pour les objets 2601, 2602, 2A00, 2A01 et 2015 sous-index 1. Résultat : les
objets 2600, 2601, 2602, 2A00, 2A01 et 2015 sous-index 1 sont ajoutés au tableau, dans la zone Objets
configurés.
Cliquez sur OK pour valider la configuration de I'objet.
Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.
Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_Lexium15MH.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.
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PDO et objet de configuration

Le tableau ci-dessous décrit les PDO et les objets de configuration a ajouter pour le variateur
Lexium 15 MH :

Type de variateur

Nom attribué au nceud

Nom du fichier .eds

PDO a ajouter

Objet de configuration
a ajouter

Lexium 15 MH

MFB_LEXIUM15MH

MFBLEX15MH.eds

1er PDO en réception
2e PDO en réception
3e PDO en réception
1er PDO en émission
2e PDO en transmission

2015 sous-index 1
2600 sous-index 0
2601 sous-index 0
2602 sous-index 0
2A00 sous-index 0
2A01 sous-index 0
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Configuration du nceud Lexium15 LP

Configuration du nceud
Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un noeud a I'aide du Noeud 3 comme

exemple pour le variateur Lexium 15 LP.

Etape

Action

1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Nosud 3.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Node Configuration

Activate node in actual configuration
Automatic COB-ID allocation in accordance with 301

OK

Node WVFB_LEXIUMIBLP Node D (address)
Description |Node3 ‘ Gonfiguration Error
File name MFBLEXI5LP.EDS conll Prolecol Node Boollp

Emergency COBID [131
Madeguard COB-ID [1795

OPC Objects

Object

Configuration

Device Profile | 402 Servo Drive

Predefined Process Data Objects (FDOs) rom EUS file Actual node
Obj.ldx [PDO name [Activer[a] ’V\3ﬁMFB_LE>€IUM15LP [*]
1400 1streceve MFB Communication Parameters L
1401 2nd receive MFB PDO Communication Parameters PDC mapping method
1402 3rd receive MFB PDO Communication Parameters {W
1403  4th receive PDO Communication Parameters O
1800  1sttransmit MFB PDO Communication Parameters
1801 2nd iransmit MFB PDO Communication Parameters =] | Add to configured POCs ‘
~Configured PDOs
‘PDOname |Symbuhc Narrie ‘coarlo |IType ‘IAddr. ‘\Ler\ |0Type ‘OAddr |o Len. E POO Contents Mapping
[1streceive PDO_1400 513 0B ¢ s | :
2ndreceive  PDO_1401 769 OB 0o 8 PDO Charadtsristics.
3rdreceive PDO_1402 1025 oB 0 3 Define new Recieve PDO

1st transmit
2nd transmil

PDO_1800 385 IB 0O 8
PDO_1801 641 B 0 4

Define new Transmit PDO..

Delete configured POO

gl o]

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_Lexium15LP.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.
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PDO et objet de configuration

Le tableau ci-dessous décrit les PDO et les objets de configuration a ajouter pour le variateur
Lexium 15 LP :

Type de variateur

Nom attribué au nceud

Nom du fichier .eds

PDO a ajouter

Objet de configuration
a ajouter

Lexium 15 LP

MFB_LEXIUM15LP

MFBLEX15LP.eds

1er PDO en réception
2e PDO en réception
3e PDO en réception
1er PDO en émission
2e PDO en transmission
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Sous-chapitre 10.3
Configuration du variateur Lexium 15MP/HP/LP

Objectif de cette section

Cette section décrit les configurations de base du variateur a I'aide de Unilink L/MH pour
Lexium 15MP/HP/LP.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Parameétres de base du Lexium 15MP sous Unilink MH 138
Paramétres de base du Lexium 15LP sous Unilink L 141
Paramétrages spécifiques du Lexium 15 MP/HP/LP sous Unilink 146

35010602 12/2018 137



Lexium 15MP/HP/LP pour les MFB

Parameétres de base du Lexium 15MP sous Unilink MH

Présentation

Unilink est un outil de mise en service d'axes destiné aux applications de commande de
mouvement.

Son interface utilisateur graphique simplifie la configuration des parameétres d'un variateur de type
Lexium 15MP

Connexion au Lexium 15MP
Ce tableau décrit la marche a suivre pour se connecter au Lexium 15MP :

Etape | Action

1 | Démarrez Unilink MH en sélectionnant Démarrer - Programmes — Unilink - Unilink MH.
Une fenétre de communication s'affiche sur la fenétre principale d’Unilink MH :

comi | cowe |
comz | comr |
com3 | comm |
coms | com |
cows | comio |
Hors cannexion Dﬁig;;ig:r

Si le port que vous utilisez est disponible (c’est-a-dire qu'il n'est pas utilisé par d'autres équipements ou
programmes), le nom COM1, COM2, COM3, COM4, COM5, COM6, COM7, COM 8, COM9, COM10 apparait
en noir. Sinon, il apparait en gris.
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Etape

Action

valeurs des parameétres du variateur vers votre PC.
Une fois la communication établie, cet écran général apparait :

Cliquez sur I'un de ces ports de communication (celui que vous utilisez sur votre PC) pour transférer les

Variateur 2 "DRIVEQ"

<> ESTOR

ROD /3514 Encoder

O¢— Entrée l

] j
S | N 2 a
w ’ IE_I = Bj ] gE Réglages de base
ENREGSTRER |
OPMODE
Emplacement | Couple o |O Wiesse numérigue
23
€—>  E/S Analogique Position h%e Courant '—
Vitesse

Retour de position
Résolveur '—,

Mateur

Sélection moteur

Axe

Caonfiguration

Weriateur

Défaut ‘

M
[Désactve ﬁ Désactiver (F12)

Quitter |

Walider (Shit+F12) “
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Paramétres de base

Ce tableau décrit la marche a suivre pour saisir les paramétres de base :

Etape

Action

1

Cliquez sur le bouton Réglages de base dans I'écran général.
La fenétre Réglages de base apparait :

B Reéglages de base 01 | ]

~Version logiciel — Wariateur
Maténel
35 Ks 283 [ Drive 1A Hardware Version 4301 \

Micrologiciel

rAlimentation awiliare—, [ V663 DRIVE Rev crée le o
Résistance ballast
EE]

Adresse du bus
Numéro de série  Adresse  de champ Débit (baud) bus

Puissance bellast [rro269611 3 |0 500 Kbauds ﬁ

W Temps defonct  Nom Auto Valcé  Ext WD
Tension secteur mex. piZr0  h [DRVED | [Desec PR [600 |

Phase secteur —nités
manguants Accélération \itesse Position

Pasdemessageg [ ms->VLIM [ [ Twimin E [on [F
OK | Annuler | Appliguer

Cet écran permet de paramétrer I'adresse CANopen du variateur, la vitesse du bus et les unités
utilisées pour l'accélération, la vitesse et la position.

Pour I'exemple didactique, dans cet écran, définissez ou sélectionnez les éléments suivants :
® dans la zone du variateur :
O l'adresse CANopen a 2,
O le débit du bus a 500 Kbauds (voir Modicon M340, Bloc fonction de mouvement, Guide de
mise en route).

e Dans la zone Unités (voir EcoStruxure ™ Control Expert, Blocs fonction de mouvement,
Bibliotheque de blocs) :
O l'accélération en ms->VLIM,
O la vitesse en Tr/mn,
O la position en pm.

Cliquez sur les boutons Sélection moteur, Courant et Résolveur pour déclarer le moteur et les
paramétres de retour.

Remarque : pour déclarer correctement le moteur, reportez-vous a la documentation
correspondante.

Cliquez sur OK pour valider la configuration de base.

Résultat : les réglages de base sont enregistrés et I'écran principal réapparait.

Remarque : aprés l'activation de certains parametres ASCII, une fenétre s'affiche et vous demande
de sauvegarder les modifications dans la mémoire EEPROM du variateur. Cliquez sur OK pour
redémarrer le variateur et mettre a jour la mémoire.

Cliquez sur Quitter.
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Paramétres de base du Lexium 15LP sous Unilink L

Présentation

Unilink est un outil de mise en service d'axes destiné aux applications de commande de
mouvement.

Son interface utilisateur graphique simplifie la configuration des paramétres d'un variateur de type
Lexium 15LP

Connexion au Lexium 15LP
Ce tableau décrit la marche a suivre pour se connecter au Lexium 15LP :

Etape Action

1 Démarrez Unilink L en sélectionnant Démarrer - Programmes — Unilink - Unilink L.
Résultat : une fenétre s'affiche et vous demande si vous voulez vous connecter au variateur.

2 Cliquez sur le bouton Oui.
Résultat : une fenétre de sélection de I'équipement s'affiche.
3 Sélectionnez RS-232 et cliquez sur le bouton OK.
Résultat : une fenétre de parameétres RS-232 s'affiche.
4 Définissez le port série (COM1 a COM10), le débit (38 400) et le Timeout (2 000 ms).
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Etape

Action

5

Cliquez sur le bouton OK.

Résultat : le logiciel Unilink L apparait.

4T sans titre - unilink L
Fichier Edition Communication

Variateur Qutils

heEed =Xy &7 kT

Visualiser Aide
4 ) () || @ e

o AT u  OPMODE [0: Vitesse numérique v

[=I[E]

S JORIVED

Assistant de réglage

£1 Réglages de base

1 Unités / Mécanique
=, Régages du bus CAN/
1 Retour de position
B3 Moteur

13 Boucle de courant

£ Boucle de variation
1 Boucle de position
1 Données de position
£1 Registres de position
1 Engrenage

5 Emulation de codeur
~£1 E/S analogiques

~f ESTOR

51 Service de mouvement
Etat

-+ Surveillance
=-F) Prise de reférence
=i, Taches mouvement
-l Oscilloscope

= Tracé de Bode

-'+ Bomier

Prét ‘

- Amplificateur

Rési e ballast
& Interne  Valeur

Ohms
(" Extel
me Puissance ballast

W

Tension secteur
230  ~|V

Réponse alaphase d'entrée de perte

|Tlois phases (Limite de courant), =

Ivariateur 3A

Micrologiciel
ﬁtzs DRIVE Rev create.d Aug 09 16:56:39 2005

Mumeéro de serie Temps d'exacution Nom
0 |mx:xx |0

[~ Définir 'activation logicielle sur Amorgage

Suivant >

‘ i En ligne [DEsactivé [Avertissement [nonnormalisé [ FOM— «

Mavigateur

Trame principale
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Parameétres de base
Ce tableau décrit la marche a suivre pour saisir les paramétres de base :

Etape

Action

1

Cliquez sur I'assistant de configuration sur le navigateur.
Résultat : I'écran Configuration du variateur dans la trame principale s'affiche :

Bienvenue dans l'assistant de configuration du variateur

Cet assistant vous permet de configurer votre variateur. Commencez par choisir le type
de configuration dans la liste ci-dessous : "Configuration rapide du moteurivariateur”,
"Configuration d'application analogique”, "Configuration d'application d'engrenage”,
"Configuration d'application de tdche mouvement" ou "Configuration compléte".

Cliquez sur "Suivant" et "Précédent pour vous déplacer entre les écrans ou accédez
directement a un écran en cliquant sur I'arborescence de gauche. Cliquez sur le bouton
de la barre d'outils "Actualiser” pour ramener les données d'origine dans I'écran en
cours d'affichage.

Sélectionnez le type d'assistant de configuration—
" Configuration rapide du moteur/variateur

{" Configuration d'application analogique

{" Configuration d'application d'engrenage

€ Configuration dapplication de tache mouvement
= Configuration compléte

Sélectionnez Configuration compléte dans I'écran.
Résultat : le navigateur et tous les liens de configuration s'affichent.

Cliquez sur Réglages de base dans le navigateur.
Résultat : I'écran Réglages de base dans la trame principale s'affiche :

[~ Alimentation [ Amplificateur
Résistance ballast Narateur 34
ariateur
= Interne ~ Valeur e Ea e
Chteme | : ‘ihms 123 DRIVE Revereate.d Aug 09 16:56:39 2005
uissance e:,\::st max. Numéro de Temps Nom
0 |xxxx:xx 0
Tension [~ Définir I'activation logicielle sur Amor¢age

230~V

Réponse a la phase d'entrée de perte
|Trois phases (Limite de courant), Avertissement j‘

Cet écran permet de configurer les parameétres de I'alimentation.
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Etape

Action

4

Cliquez sur Unités/Mécanique dans le navigateur.

L’écran Unités/Mécanique dans la trame principale s'affiche :

— Unités utilisateur

Position

| um

Vitesse

~|

Accélération

|tour/n‘n (boucle cle variation), Nb points/s (boucle de position) ﬂ|

| ms-=VLIM

[ ]

— Conversion mécanigue

10 000 Nb points

1 Revs moteur

Résolution =

Pour I'exemple didactique, dans cet écran, définissez ou sélectionnez les éléments suivants :

o Dans la zone Unités Utilisateur :
QO l'accélération en ms->VLIM,
Q la vitesse en Tr/mn,
O la position en pm.
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Etape Action

5 Cliquez sur Réglages du bus CAN/de terrain dans le navigateur.
L’écran CAN/Mécanique dans la trame principale s'affiche :

— Réglages du bus de terrain général

Adresse Chien de garde externe (bus de terrain)
3 100 ms

— Réglages du bus CAN
Débit en bauds
500 v | kBaud

Pour I'exemple didactique, dans cet écran, définissez ou sélectionnez les éléments suivants :
e Dans les zones Bus de terrain général et Réglages du bus CAN :

O Il'adresse CANopen a 3,

O le débit du bus a 500 Kbauds.

6 Cliquez sur les dossiers Moteur, Résolveur du navigateur pour déclarer le moteur et les
parameétres de retour.

Remarque : pour déclarer correctement le moteur, reportez-vous a la documentation
correspondante.

7 Enregistrez les parameétres en sélectionnant Variateur - Enregistrer dans 'EEPROM.
Résultat : les réglages de base sont enregistrés et I'écran principal réapparait.
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Paramétrages spécifiques du Lexium 15 MP/HP/LP sous Unilink

Présentation

Des parameétres spécifiques sont entrés en plus des parameétres de base (voir page 60). Ces
paramétres spécifiques complétent la configuration du Lexium 15 MP/HP/LP en modifiant certains
codes ASCII dans la fenétre Terminal.

Parametres spécifiques

Ce tableau décrit la marche a suivre pour saisir les parametres spécifiques du Lexium 15
MP/HP/LP :

Etape |Action
1

Cliquez sur l'icbne Igl Terminal sur la page générale.
La fenétre Terminal s'affiche :

Bl Terminal 3 "DRIVED"

Commande : | DRVCNFG 1050670

OK Annuler ‘ Appliquer

Cet écran permet de configurer complétement le point de connexion d'un Lexium 15MP/HP/LP.

2 | Pour un Lexium 15 MP/HP, entrez dans le champ Commande :
e DRVCNFG 1050670

Pour un Lexium 15 LP, entrez dans le champ Commande :
o INPT2 x 1,5 temps de tache, ou IN20Mode42 soit MAST soit FAST

3 | Cliquez sur Appliquer pour confirmer la configuration de ce paramétre ASCII.
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Etape | Action

4 | Pour un Lexium 15 MP/HP, répétez les étapes en entrant dans le champ Commande :
e DRVCNFG2 64

e [INPT x 1,5 temps de tache MAST ou FAST

e ENGAGE 1.

5 | Cliquez sur OK pour confirmer la derniere Commande et revenir a la page générale.

i gﬁ
. A 2 . I ra . by
Cliquez sur l'icone e Enregistrer dans la page générale pour enregistrer les parametres de

base et spécifiques dans la mémoire EEPROM du variateur.

7 | Fermez la fenétre générale et cliquez sur DIS pour vous déconnecter du variateur.

Commande

Entrez ici la commande ASCII avec les parametres correspondants. Confirmez la saisie en
cliquant sur RETOUR ou appuyez sur le bouton APPLIQUER pour lancer la transmission.

A ATTENTION

FONCTIONNEMENT IMPREVU DE L'APPLICATION

Avant d'envoyer la commande ASCII, assurez-vous qu'elle est adaptée a I'équipement.

Le non-respect de ces instructions peut provoquer des blessures ou des dommages matériels.
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Sous-chapitre 10.4
Réglage du variateur Lexium 15MP/HP/LP

Mise au point de I'axe

Préalable

Il est conseillé de mettre au point la cinématique de I'axe avant sa mise en marche automatique
par le programme.

Description
L'oscilloscope est une solution pour effectuer cette mise au point.
Il permet :
e d'afficher simultanément jusqu'a trois variables en fonction du temps,

e de sauvegarder les mesures enregistrées sur un support de données informatique au format
CSV (utilisable a I'aide de MS-Excel),

e de charger un fichier de données CSV et restituer les courbes du schéma de I'oscilloscope,

e d'utiliser certains services.
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lllustration pour le Lexium 15MH

L'écran ci-dessous est accessible en cliquant sur Outils — Oscilloscope dans le menu

d’Unilink MH :
# Oscilloscope 101 i =]
L )
A
1 1
0,002 0,004 0,006 0,008
rEnregistrement

- Résolution Yoie Alominemas min. - ma.Signal de decl. Niveau de déal
Pret Imorﬂal .I\/_Réf. |7 F I\/_Réf
Envegsber | Temps/Div. B[ _efiozoe M| Pos. de décl.  Front de décl

Annuler | Charger | 10 ﬁms | (v 50%
— Senice —
aleurs par
Parameétres Améler (73 I_Mem_ Actualiser ot P Fermer |

Comment démarrer un service pour le Lexium 15MH

Le tableau suivant explique comment utiliser une fonction de service avec un Lexium 15MH :

Etape | Action

1 | Dans le champ Service, sélectionnez une des fonctions de service (voir page 7157)décrites
ci-dessous.

Cliquez sur le bouton Paramétres.

Réglez le paramétre correspondant.

Lancez ensuite la fonction en utilisant le bouton Démarrer.

a O N

La fonction continue jusqu'a ce que vous cliquiez sur le bouton Arréter ou que vous appuyiez
sur la touche de fonction F9.
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lllustration pour le Lexium 15LP

L'écran ci-dessous est accessible en cliquant sur le dossier Oscilloscope dans le navigateur

Unilink L :
- R R LT L
100 0.200 2,300 0,409
Temps
K.t n_ist
KAn st
K.1:n_VEUS
‘Voies |Déclencheur I&leg'suarm!ﬁdiaﬁ de portée | Senice de mowvement | Réglage | ~ Enredistreme
Demarrer
Résolution Veoie 1 |v_emd =| ¥ Mise al'échelle atomatique  Mode de mise a I'échelle smomniiqun..,i UirBte
J”‘"““" | Voie2 |v_efficace =| [ Mise al'échell icy Made de mise & I'échelle automaticue... Aitiakser
Temps/Div Voie3 |l_emd =| ¥ Mise al'achelle atomatique Mode de mise a 'echelle automatique. . Neostits
’—; s e estituer
10 =M= Voie4 [IRéel <] 7 Mise aléchalle sutomaique  Mode de mise a fchelle sutomatique... ||  oecil

Comment démarrer un service pour le Lexium 15LP

Le tableau suivant explique comment utiliser une fonction de service avec un Lexium 15LP :

Etape Action

Cliquez sur I'onglet Services de mouvement.

Sélectionnez une des fonctions de service (voir page 757)décrites ci-dessous.

Cliquez sur le bouton Paramétres.

Réglez le paramétre correspondant.

Lancez ensuite la fonction en utilisant le bouton Démarrer.

o oW N |-

La fonction continue jusqu'a ce que vous cliquiez sur le bouton Arréter.
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Fonctions de service

Le tableau suivant explique comment utiliser une fonction de service :

Courant continu

Applique un courant continu au moteur, avec une taille et un angle de vecteur champ
électrique ajustables. Le passage de la régulation de la vitesse a la régulation du
courant se fait automatiquement ; la commutation se fait indépendamment du retour
de position (résolveur ou similaire). Le rotor se cale sur un pole stator.

Vitesse

Permet de faire fonctionner le variateur a une vitesse constante. Une consigne
numérique interne est fournie (vitesse ajustable).

Couple

Permet de faire fonctionner le variateur avec un courant constant. Une consigne
numeérique interne est fournie (courant ajustable). Le passage de la régulation de la
vitesse a la régulation du courant se fait automatiquement ; la commutation se fait
indépendamment du retour de position (résolveur ou similaire).

Aller-retour

Permet de faire fonctionner le variateur en aller-retour avec une vitesse et un temps
d'inversion ajustables de maniére individuelle pour les deux sens de rotation.

Tache mouvement

Démarre la tdche mouvement qui est sélectionnée dans la page écran "Entrée
parameétres de service".

Zéro

Fonction utilisée pour le retour de position en relation avec la phase de
positionnement. Cette fonction n’est disponible qu’en mode OPMODE2.

NOTE : Pour plus d'informations, reportez-vous au manuel utilisateur du logiciel UniLink.

NOTE : Lorsque les parametres réglés sont corrects, il est recommandé de les sauvegarder dans
la mémoire EEPROM et de faire une sauvegarde dans un fichier.
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Chapitre 11

Mise en ceuvre du variateur ATV 31 pour les Motion Function

Blocks

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre des variateurs ATV 31 selon la méthodologie
(voir page 21) décrite dans le guide de mise en route (voir page 75)avec un variateur Lexium 32.
Ce chapitre détaille uniquement les différences et les actions applicables a un variateur ATV 31.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
1.1 Adaptation de I'application au variateur ATV 31 154
11.2 Configuration du variateur ATV 31 dans SyCon 158
11.3 Configuration du variateur ATV 31 163
11.4 Réglage du variateur ATV 31 169
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Sous-chapitre 11.1
Adaptation de I'application au variateur ATV 31

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation de I'application (voir page 75)au variateur
ATV 31 avec une architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur ATV 31 155
Configuration logicielle 156
Configuration matérielle requise 157

154
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Architecture d'application avec un variateur ATV 31

Présentation

L'architecture proposée est simple et destinée a assimiler les principes de mise en ceuvre d'une
commande de mouvement.

D'autres équipements peuvent étre ajoutés a cette architecture réaliste afin de gérer plusieurs
axes.

lllustration
Le schéma ci-apres illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant un variateur ATV 31.

Control
Expert

Maitre, carte PCMCIA sur Premium

T

Boitier de LS
dérivation L ~ -

PowerSuite
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Configuration logicielle

Présentation

En ce qui concerne la configuration logicielle requise présentée dans le guide de mise en route
(voir page 28), PowerSuite est utilisé pour la configuration et le réglage du variateur ATV 31.

Il est néanmoins possible de fonctionner sans PowerSuite dans certains cas en utilisant I'interface
utilisateur (voir page 767)du panneau avant du variateur ATV 31.
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé
Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir page 755) permettant la
mise en ceuvre des MFB ATV 31 dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP110
Boitier de dérivation CANopen entre le TSX Premium et le variateur ATV 31 | VW3CANTAP2
Kit de connexion PC VW3A8106
Variateur ATV 31 ATV31H037M2

NOTE : Ia résistance de terminaison est intégrée au boitier de dérivation et doit étre ACTIVE.
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Sous-chapitre 11.2

Configuration du variateur ATV 31 dans SyCon

Objectif de cette section

Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur ATV 31 dans

SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 31 dans SyCon : .EDS et .DIB 159
Déclaration de I'esclave du variateur ATV 31 160
Configuration du noeud ATV 31 162

158
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Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 31 dans SyCon : .EDS et .DIB

Importation
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .EDS et .D/B dans
SyCon.
Etape | Action
1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier -~ Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .EDS dans la base du
programme SyCon.

3 Sélectionnez le fichier MFBATV31.eds relatif au variateur ATV 31 situé dans le répertoire Control
Expert : ....|Application DatalSchneider Electric|ConfCatalog|Database|Motion|EDS ( D:1Documents
and Setting|All Users par défaut).

4 Cliquez sur Ouvrir.

Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite & importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.

Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur ATV 31

Déclaration du variateur ATV 31
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape | Action

1 | Sélectionnez la commande Insérer - Nceud....
Résultat : Un curseur s'affiche :

2 | Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : L'écran ci-dessous s'affiche :

Insert Node X]
MNode Filter _
Wendor Al >

Frofle [ &

Avallable devices
[ATVEBE_E El

ATVEEF Add >>

Add Al >>

Selected devices

GIF104-CS

CIF104-COS-R B

\endor name Telemecanique

Praduct number 0 SZ::r::twon ‘l:l
Praduct version Mo entry

Product revision Mo entry

EDS file name MFBATY31.EDS

EDS Révision 2

3 | Sélectionnez MFB_ATV31 dans la liste des équipements disponibles.
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Etape

Action

Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer MFB_ATV31 dans la liste des équipements sélectionnés.

La valeur de ID_Noeud doit étre 4 et la Description doit étre Noeud4.
Cliquez sur OK.
Résultat : L'architecture suivante s'affiche :

m@_. CANopen_Master
Node ID 1
Master TSX_CPP 110
R Node4
Node ID 4
Node MFB_ATV31
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Configuration du nceud ATV 31

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un nceud a I'aide du Nceud 4, comme
exemple pour le variateur ATV 31.

Etape Action

1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 4.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Configuration des noeuds m

Neesud MFB_ATV31 1D Nozud (adresse) | 4 oK
Description ATV31_Adrd Protocoke de controle Annuler
Nom fichier MFBATV31.EDS des emeurs de configuration Démamage du nosud
v Activer le nceud dans la configuration réelle COB-ID d'urgence 132 bjets OF
Allocation COB-ID automatique selon le Profil 301 COB-ID de protection de nceud 1796 Go;?:;:tron
e

Profil de fequipement 402 Type d'équipement Variateur

Objets de Données Process (PDOs) prédéfinis dans le fichier EDS Neeud actuel
Objldx | Nom PDO Activer 4 MFB_ATV31 -
1400 Paramétres du PDO1 en réception
1405  Paramétre du _MFB PDOG en réception v Méthode de mappage de PDO
1800  Paramétre du PDO1 en transmission DS301 va =
1805 Parameétre du _MFB PDOG en transmission v

X Ajouter aux PDOs configurés

PDO configurés

MNom PDO Nom symbolique COB-ID TypeE Adr. E long. EType S8 Adr. S Long. S+ Mapping Contenu PDO
Receive_MFE PDO_1405 539 0B (] 4 -

Transmit MFB PDO_1805 411 B 16 4 Caracténstiques du PDO

Définir nouveau PO en réception
Déini nowveau POO en transmission

Supprimer PDO configuré

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_ATV31.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.

PDO et objet de configuration
Le tableau ci-dessous décrit les informations sur cet exemple de configuration ATV 31 :

Type de | Nom attribué au nceud | Nom du fichier .eds | PDO inclus Objet de configuration a
variateur ajouter
ATV 31 |MFB_ATV31 MFBATV31.eds 1er PDO en réception -

1er PDO en émission
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Sous-chapitre 11.3

Configuration du variateur ATV 31

Objectif de cette section

Cette section décrit les configurations de base du variateur a I'aide de PowerSuite pour ATV 31,

ainsi que l'interface utilisateur du panneau avant du variateur.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Configuration du variateur ATV 31 dans PowerSuite 164
Configuration du variateur ATV 31 a l'aide de l'interface utilisateur 167
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Configuration du variateur ATV 31 dans PowerSuite

Présentation

Avec PowerSuite, les utilisateurs peuvent définir des bases d'équipements installés et décrire leurs
configurations et parametres de communication.

PowerSuite propose ensuite un groupe d'actions permettant de modifier ou de transférer les
configurations et de connecter les équipements.

Le principe de navigation de PowerSuite associe une interface de configuration a chaque type
d'équipement, permettant de les piloter, de les régler et de les controler.

Connexion au variateur ATV 31
Ce tableau décrit la procédure de connexion au variateur ATV 31 :

Etape | Action

1 | Raccordez I'ordinateur sur lequel PowerSuite pour ATV 31 est installé, au connecteur RJ45 sur le
variateur a configurer.

2 | Démarrez PowerSuite pour ATV 31.
Résultat : I'écran de démarrage suivant s'affiche :

Eile Action Display Tools 7
d P E DR

en

3 | Choisissez Action puis Connecter.
Résultat : une zone de texte s'affiche.

4 | Entrez un nom de projet (ATV31_MFB) et cliquez sur OK.
Résultat : une fenétre de confirmation de transfert s'affiche.

5 | Appuyez sur Alt F pour lancer le transfert des données du variateur vers la station de travail
connectée.
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Configuration de base du variateur ATV 31
Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des paramétres de base :

Etape | Action

1 Apreés la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle
fenétre contenant un écran de configuration donnant accés aux fonctions de pilotage, de réglage et de
contréle de I'équipement.

Utilisez la commande Affichage — Configuration.

Dans l'arborescence affichée, sélectionnez Communication dans le répertoire Communication.
Résultat : la fenétre suivante s'affiche :

Powersuite - ATV31_MFB - Edit in connected mode EEE
O FEile Configuration Display Tools ?

Ok !

P oMolorconlrol
| --CMotor characteristics
-OSwitching mode
--(Speed scale
OTermlnaI Configuration
:m*dnpuls / Qutputs
OControl command
- tControl command
OAppllcallon functions FLO Forced local mode Not assigned v
-cBumming inputs
----tldog
i----cCRamps configuration
r--- cCurrent limitation CANopen
---- Preset speed choice .

--cPreset speed values ADCO Drive CANopen address 4
1----«DC injection BDCO CANopen lrans. speed | 500 kbil/s -
1----cPl regulator .
r---<t/- speed ERCO Error registry CANopen [0
----CBrake sequence

--cBtop type

[

a»

LI

---<Manage limit switche
0 Fault Management

--CFault behaviour
i----OFault validation
*----fStop on fault mode
0 Communication

--@&Communication

0 Inputs summary v

Active [ Status Sop
é Inactive |:| ;I Device in fault
 Test stop | [ Reset |

Connected en

2 Sur la ligne ADCO, la valeur de I'adresse CANopen doit étre 4.

Sur la ligne BDCO, la valeur du débit de bus CANopen doit étre 500.
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Etape |Action

4 Fermez la fenétre pour vous déconnecter.
Remarque : vous pouvez régler les paramétres du variateur en suivant la méme procédure.
Résultat : I'écran suivant affiche les données enregistrées localement :

Powersuite
File Action Display Tools 7
B O E o
-F . My devices
=B ATV3I_MFB
S ATV3I_MFB
---¥ Serial point-to-point

- My configurations

-7 Ethernet Modbus/TCP

DEVICE

Serial number XXX43E009309
Version V1.21E03

Vendor name TELEMECANIQUE
Control board

Serial number Unknown
Version V1.2IE03

HMI board

Version V1.1lE02

Configurations

confl ATV31 ATV31_MFB ATV31H037M2

--.F Serial multidrop Characteristics

- E“_‘ "“\921"“ Reference ATV31H037M2 S e '-"' '
h -__TAT‘];R] MER Hardware type Product on heatsink !

- Connections h Eirr:'ﬂ(:lal ower Europe .

- ¥ Serial point-to-point P 0.87kW 0.5HP

1--¥ Serial multidrop Supply voltage 220/240single phase

1 ' o . Continuous output current 33 A !

=~z Eth. bridge point-to-point M 4 ient i !

-7 Eth. bridge multidrop ax. transient curren 5A

Configuration

166
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Configuration du variateur ATV 31 a l'aide de l'interface utilisateur

Présentation

Le variateur ATV 31 intégre une interface utilisateur. Cette interface vous permet d'effectuer les
actions suivantes :

e mettre I'équipement en ligne,
e configurer I'équipement,
e effectuer un diagnostic.

Structure des menus de l'interface
Le schéma ci-dessous présente I'accés aux menus principaux de l'interface :

Power-up

Displays the drive status

Motor frequency (the factory setting is only
visible the first time the drice is powered up)

Menus
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Paramétres de base

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des parameétres de base (adresse et débit
CANopen) a l'aide de l'interface.

Etape |Action

1 Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le menu DEFINIR s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

Appuyez plusieurs fois sur le bouton @ pour accéder au menu COM.
Résultat : le menu COM (Communication) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

3 Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

4 Appuyez a nouveau sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant a I'adresse CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour diminuer la valeur de I'adresse CANopen ou sur le bouton @

pour 'augmenter.
Appuyez sur ENT lorsque I'adresse CANopen souhaitée est affichée (4).
Résultat : |a valeur est confirmée et le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche a nouveau.

Appuyez sur le bouton @ pour accéder au sous-menu BDCO (Baud CANopen).

Appuyez sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant au débit CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour augmenter la valeur du débit CANopen ou sur le bouton @

pour la diminuer.
Appuyez sur ENT lorsque le débit CANopen souhaité est affiché (500).
Résultat : la valeur est confirmée et le sous-menu BDCO (Baud CANopen) s'affiche a nouveau.

8 Appuyez plusieurs fois sur ECHAP pour revenir a I'écran principal (RDY par défaut).
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Sous-chapitre 11.4
Réglage du variateur ATV 31

Réglage du variateur ATV 31 a l'aide de PowerSuite

Opérations préalables

Nous conseillons de régler la cinématique axiale avant son lancement automatique par le
programme.

Exemple de réglage
Le tableau ci-dessous présente un exemple de réglage cinématique :

Etape |Action

1 | Connectez-vous (voir page 164)a 'ATV 31.

2 | Apres la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle fenétre
contenant I'écran de configuration donnant acces aux fonctions de pilotage, de réglage et de contréle de
I'équipement.

La figure suivante représente une partie de la nouvelle fenétre. Cette fenétre inférieure permet d'accéder aux
fonctions de commande de I'ATV 31 :

Aoive [ Status Stop
g Inactive :| :I Device in fault

Connested en

Placez le curseur de la zone Commande sur Actif.

Cliquez sur le bouton Réinitialiser pour éliminer les problémes éventuels (si I'état est rouge).

Entrez la valeur 1 dans la zone Référence de fréquence.

(o) RN &) A~ A @V ]

Cliquez sur le bouton Exécuter test.
Résultat : le moteur tourne et la sous-fenétre est animée :

LSP HSP
% Active :|F0nnfard 00 [T 500

O status

[Resd |

Run forward
Steady state

Inactive Reverse
Command Rotation Frequency reference

Connecled en

7 | Placez le curseur de la zone Commande sur Inactif lorsque vous avez terminé le réglage.
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Chapitre 12

Mise en ceuvre du variateur ATV 32 pour les MFB

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre des variateurs ATV 32 selon la méthodologie
(voir page 21) décrite dans le guide de mise en route (voir page 75)avec un variateur Lexium 32.
Ce chapitre détaille uniquement les différences et les actions applicables a un variateur ATV 32.

Contenu de ce chapitre
Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
12.1 Adaptation de I'application au variateur ATV 32 172
12.2 Configuration du variateur ATV 32 dans SyCon 176
12.3 Configuration du variateur ATV 32 181
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Sous-chapitre 12.1
Adaptation de l'application au variateur ATV 32

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation de I'application (voir page 75)au variateur
ATV 32 avec une architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur ATV 32 173
Configuration logicielle 174
Configuration matérielle requise 175

172
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Architecture d'application avec un variateur ATV 32

Présentation
L'architecture proposée est simple et destinée a assimiler les principes de mise en ceuvre d'une
commande de mouvement.

D'autres équipements peuvent étre ajoutés a cette architecture réaliste afin de gérer plusieurs
axes.

lllustration
Le schéma ci-apres illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant un variateur ATV 32.

Control Expert

Premium

] -

ATV 32
1 Boitier de dérivation
2 SoMove
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Configuration logicielle

Présentation

En ce qui concerne la configuration logicielle requise présentée dans le guide de mise en route
(voir page 28), PowerSuite est utilisé pour la configuration et le réglage du variateur ATV 32.

Il est possible de configurer certains parametres sans PowerSuite, en utilisant I'interface utilisateur
(voir page 185)du panneau avant du variateur ATV 32.

NOTE : Le variateur ATV 32 ne prend pas en charge le mode de fonctionnement de couple.

174
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir page 773) permettant la
mise en ceuvre des MFB ATV 32 dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP110
Boitier de dérivation CANopen entre le TSX Premium et le variateur ATV 32 | VW3CANTAP2
Kit de connexion PC VW3A8106
Variateur ATV 32 ATV32¢00000

NOTE : Ia résistance de terminaison est intégrée au boitier de dérivation et doit étre ACTIVE.
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Sous-chapitre 12.2
Configuration du variateur ATV 32 dans SyCon

Objectif de cette section

Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur ATV 32 dans

SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 32 dans SyCon : .EDS et .DIB 177
Déclaration de I'esclave du variateur ATV 32 178
Configuration du noeud ATV 32 180

176
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Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 32 dans SyCon : .EDS et .DIB

Importation
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .EDS et .D/B dans
SyCon :
Etape | Action
1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier - Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .£DS dans la base du
programme SyCon.

3 Sélectionnez le fichier MFBATV32.eds relatif au variateur ATV 32 situé dans le répertoire Control
Expert : ....|Application DatalSchneider ElectriclConfCatalog|Database|Motion| EDS (D:|Documents
and Setting|All Users par défaut).

4 Cliquez sur Ouvrir.

Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite & importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.

Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur ATV 32

Déclaration du variateur ATV 32

Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon :

Etape

Action

1

Sélectionnez la commande Insérer - Noeud.
Résultat : un curseur s'affiche.

Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : I'écran ci-aprés s'affiche :

Insérer Noeud B

Filtre du noeud
Fournisseur [N ~ OK

Profil Tout v Annuler

Equipements disponibles Equipements sélectionnés

ATV58_E -

ATV58_F Ajouter -~
ATV58F_E

ATVS8F_F Tout Ajouter -
CBM-Al4

CBM-AD4 i
MFB ATV32 SUpprner
CIF104-COS <<Supprimer fout
CIF104-COS-R v

Nom vendeur Schneider Electric 1D Noeud
Numéro produit 0

Version produit Aucune entrée
Révision produit Aucune entrée
Nom fichier EDS MFBATV32.EDS
Révision EDS 2

Description

Sélectionnez MFB_ATV32 dans la liste des équipements disponibles.

178
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Etape

Action

Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer MFB_ATV32 dans la liste des équipements sélectionnés.

La valeur de ID_Noeud doit étre 4 et la Description doit étre Noeud4.
Cliquez sur OK.
Résultat : I'architecture ci-apres s'affiche :

CANopen
CANopen_Master
"1
- Node ID 1

Master TSX_CPP 110

. Node4
CANopen Node ID 4
Node MFB_ATV32

35010602 12/2018

179




ATV 32 pour les MFB

Configuration du nceud ATV 32

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un nceud a I'aide du Nceud 4, comme

exemple pour le variateur ATV 32.

Etape Action

1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 4.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Configuration des noeuds

MFB en Iransmission PDO_1800 411 IB 82 6

Neeud MFB_ATV32 1D Neeud (adresse) 4 oK
Description ATV32_Adrd Protocole de contréle Annuler
Nom fichier MFBATVI2EDS des emeurs de configuration Démarrage du nceud
v Activer le ncsud dans la configuration réelle COB-ID durgence 155 bjets OF
v Aliocation COB-ID automatique selon le Profil 301 COB-ID de protection de nceud 1819 Configuration
de 'objet
Profil de Fequipement 402 Type d'équipement Varnateur
Objets de Données Process (PDOs) prédéfinis dans le fichier EDS Neeud actuel
Obj.ldx | Nom PDO ) Activer & 4 | MFB_ATV32 -
1400 Paramétre du MFB PDO1 en réception v
1401 Paramétre du PDO2 en réception Méthode de mappage de PDO
1402 Paramétre du PDO3 en réception DS301 va =
1800 Paramétre du MFB PDO1 en transmission v
1801 Paramétre du PDO2 en transmission
1802  Paramétre du PDO3 en transmission - Ajouter aux PDOs configurés
PDO configurés
Nom PDO Nom symbolique' COB-ID ET..|| Adr. |ILen OType OAdr OLen. Mapping Contenu PDO
MFEB weption PDO_1400 539 [o):] T2 4
e Caractéristiques du PDO

Définir nouveau PDO en réception
Dédinir nouvesu PDO en ransmission
Supprimer PDO configuré

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_ATV32.co.

Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.

PDO et objet de configuration

Le tableau ci-dessous fournit des informations pour cet exemple de configuration ATV 32 :

Type de | Nom attribué au nceud | Nom du fichier .eds | PDO inclus Objet de configuration a
variateur ajouter
ATV 32 MFB_ATV32 MFBATV3Z2.eds 1er PDO en réception -

1er PDO en émission

180
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Sous-chapitre 12.3
Configuration du variateur ATV 32

Objectif de cette section

Cette section décrit les configurations de base du variateur a I'aide de SoMove, ainsi que l'interface
utilisateur du panneau avant du variateur.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Configuration du variateur ATV 32 avec SoMove 182
Configuration du variateur ATV 32 a l'aide de l'interface utilisateur 185
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Présentation

Configuration du variateur ATV 32 avec SoMove

Avec SoMove, les utilisateurs peuvent définir des bases d'équipements installés et décrire leurs
configurations et parametres de communication.

SoMove propose ensuite un groupe d'actions permettant de modifier ou de transférer les
configurations et de connecter les équipements.

Le principe de navigation de SoMove associe une interface de configuration a chaque type
d'équipement, permettant de les piloter, de les régler et de les controler.

Connexion au variateur ATV 32

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de connexion au variateur ATV 32:

Etape Action
1 Raccordez le PC sur lequel SoMove pour ATV 32 est installé au connecteur RJ45 sur le
variateur a configurer.
2 Démarrez SoMove.

Résultat : I'écran de démarrage ci-apres s'affiche :

B soMove Lite

SoMove Lite

Build 1.1.11.1

L. It ks time b
5 h our ergon
and USER-FRIENDLY!

To facilitate setup and maintenance, SoMove software can use a direct

USB/RJ45 cable link or a Bluelooth eless link.

In order to collect your valuable feedback, please use the following email
address:

182
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Etape

Action

Cliquez sur Connecter.
Résultat : I'écran ci-dessous s'affiche :

A DANGER

FONCTIONNEMENT D'EQUIPEMENT NON INTENTIONNEL

Une machine contrilée par ce logiciel peut se comporter de maniére non intentionnelle.
Ce logiciel n'est desting qu'a des fins dinstallation et de mise en service.

- Nutilisez pas ce logiciel pour contriler des équipements en lemps réel.

- L'utilisateur doit avoir un dispositif d'arét ou un commutateur de déconnexion
cblé a portée de main pour &ire en mesure d'arréter Maquipament.

- L'utilisateur doit s'assurer que des protections sont en place afin d'éviter

que be f non | ne blesse le p ou
n'endommage I'équipement,

. L'utilisateur doit lire attentivement le fichier d"aide de ce logiciel de test
et de mise en service, ainsi que les dutilisation de I'
el savoir comment utiliser Mégquipement

. \eérifiez que toute i ion de la ion actuelle de

st compatible avec le schéma de cablage utilisé.
- I est vivermen! recommandé de :
o désactiver léconomiseur d'écran ;
o fermer les autres applications,

Le pect de ces I pout la mort ou des blessures
graves.

Si vous acceplez de suivre ces instructions, appuyez sur Alt+F.

Annuler

Si vous acceptez de suivre ces instructions, appuyez sur Alt+F.
Résultat : I'écran ci-dessous s'affiche :

File View Communication Device Tools Help

4@ 0 o
- [ data are synchronized
[ My Device | Parameters | Errors Detection | Monitoring | Safety | ATV Logic |
= ATV3Z [
I Full 1 In: Al v.&ee,rs!]| JE ks
& Option Board : =
Ghbiopen iy a6 Code|  Longlabel | ContO | [Default Value|Min Value [Max Vi
LAC |Level of access control Standard | |Standard
P SIMPLY START
P SETTINGS
P MOTOR CONTROL
P INPUTS | OUTPUTS CFG
P COMMAND |
P FUNCTION BLOCKS
P APPLICATION FUNCT.
P FAULT MANAGEMENT
P COMMUNICATION
Grid Menus| a o ¥ i

Ouvrez I'onglet Communication - onglet CANopen
Résultat : I'écran ci-dessous s'affiche :

~ CAMopen
ADCO  Drive CANopen address 5 7 OFF OFF 127
BDCO  CANopen baudrate 1 Mbps # | 250 kbps =
ERCO Emor code CANopen o 1] o -
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Etape Action
6 Sur la ligne ADCO, définissez I'adresse CANopen sur 4.
7 Sur la ligne BCDO, définissez le débit en bauds CANopen sur 500 Kbits/s.
8 Déconnectez votre poste de travail du variateur.
9 Enregistrez le projet sous le nom ATV32_MFB.
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Configuration du variateur ATV 32 a l'aide de l'interface utilisateur

Présentation

Le variateur ATV 32 intégre une interface utilisateur. Cette interface vous permet d'effectuer les
actions suivantes :

mettre I'équipement en ligne,

configurer I'équipement,

ajuster les parametres,

effectuer un diagnostic.

Structure du menu d'interface

Le graphique suivant indique comment accéder aux menus de configuration a I'aide du cadran Jog
pour accéder au menu COnF :

Gp-or @-e

ENT Entrée
Echap Echappement
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Parametres CANopen de base

Ce tableau indique la procédure a suivre pour entrer I'adresse CANopen de base et les paramétres
de débit via l'interface utilisateur :

Etape Action
1 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner COnF.
Résultat : le menu COnF (configuration CANopen) apparait.
2 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une liste déroulante de sous-menus apparait.
3 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner FULL.
Résultat : le menu FULL (parametres non préchargés) apparait.
4 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une liste déroulante de sous-menus apparait.
5 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner COM.
Résultat : Le menu de communication COM apparait.
6 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une liste déroulante de sous-menus apparait.
7 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner CnO.
Résultat : le menu CnO (CANopen) apparait.
8 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une liste déroulante de parameétres apparait.
9 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner AdCO.
Résultat : le parametre AACO (adresse CANopen) apparait.
10 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une valeur correspondant a I'adresse CANopen par défaut s'affiche.
11 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner I'adresse CANopen (4).
Résultat : I'adresse CANopen sélectionnée apparait.
12 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : le paramétre AdCO (adresse CANopen) apparait.
13 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner bdCO.
Résultat : le paramétre bdCO (débit CANopen) apparait.
14 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : une valeur correspondant au débit CANopen par défaut s'affiche.
15 Faites appel au cadran Jog pour sélectionner le débit CANopen (500).
Résultat : le débit CANopen sélectionné apparait.
16 Appuyez sur la touche ENT.
Résultat : le paramétre bdCO (débit CANopen) apparait.
17 Appuyez plusieurs fois sur Echap pour revenir au menu principal.
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Chapitre 13

Mise en ceuvre du variateur ATV 71 pour les Motion Function

Blocks

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre des variateurs ATV 71 selon la méthodologie
(voir page 21) décrite dans le guide de mise en route (voir page 75)avec un variateur Lexium 32.
Ce chapitre détaille uniqguement les différences et les actions applicables a un variateur ATV 71.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
13.1 Adaptation de I'application au variateur ATV 71 188
13.2 Configuration du variateur ATV 71 dans SyCon 192
13.3 Configuration du variateur ATV 71 198
13.4 Réglage du variateur ATV 71 205

35010602 12/2018

187




ATV 71 pour les MFB

Sous-chapitre 13.1
Adaptation de I'application au variateur ATV 71

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation de I'application (voir page 75)au variateur
ATV 71 avec une architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur ATV 71 189
Configuration logicielle 190
Configuration matérielle requise 191

188
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Architecture d'application avec un variateur ATV 71

Présentation

L'architecture proposée est simple et destinée a assimiler les principes de mise en ceuvre d'une
commande de mouvement.

D'autres équipements peuvent étre ajoutés a cette architecture réaliste afin de gérer plusieurs
axes.

lllustration
Le schéma ci-apres illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant un variateur ATV 71.

Control Expert

PowerSuite
pour ATV71
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Configuration logicielle

Présentation

En ce qui concerne la configuration logicielle requise présentée dans le guide de mise en route
(voir page 28), PowerSuite est utilisé pour la configuration et le réglage du variateur ATV 71.

Il est néanmoins possible de fonctionner sans PowerSuite dans certains cas en utilisant I'interface
utilisateur (voir page 203) du panneau avant du variateur ATV 71.
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir page 789) permettant la
mise en ceuvre des MFB ATV 71 dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP110

Boitier de dérivation CANopen entre le TSX Premium et le variateur ATV 71 VW3CANTAP2

Cable de programmation RJ45 avec adaptateur RS485/RS232 entre le boitier | ACC2CRAAEF030
de dérivation et le variateur

Variateur ATV 71 ATV71HO75N2Z

NOTE : la résistance de terminaison est intégrée au boitier de dérivation et doit étre ACTIVE.
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Sous-chapitre 13.2

Configuration du variateur ATV 71 dans SyCon

Objectif de cette section

Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur ATV 71 dans

SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre

Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 71 dans SyCon : .EDS et .DIB 193
Déclaration de I'esclave du variateur ATV 71 194
Configuration du noeud ATV 71 196

192
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Importation de fichiers spécifiques au variateur ATV 71 dans SyCon : .EDS et .DIB

Importation
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .EDS et .D/B dans
SyCon.
Etape | Action
1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier - Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .EDS dans la base du
programme SyCon.

3 Sélectionnez le fichier MFBATV/71.eds relatif au variateur ATV 71 situé dans le répertoire Control
Expert : ....|Application DatalSchneider Electric|ConfCatalog|Database|Motion| EDS
(D:1Documents and Setting|All Users par défau).

4 Cliquez sur Ouvrir.

Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite & importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.

Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur ATV 71

Déclaration du variateur ATV 71

Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape

Action

1

Sélectionnez la commande Insérer - Noeud.
Résultat : un curseur s'affiche :

2 | Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : I'écran ci-apres s'affiche.
Insert Node [X]
Mode Filter ~— ——m—
endor Al [*]
Profle ¥
Avallable devices Selected devices
ATVEE_E [ |
AV Add >>
Add Al =>
GIF104-008
CIF104-COSR @
Vendor name Telemecanique Node ID |:|
Product number B 3 ; |
Product version Mo entry Bsonpton
Product revision Mo entry
EDS flle name WMFBATY/F1 EDS
EDS Réwision 1
3 | Sélectionnez MFB_ATV71 dans la liste des équipements disponibles.
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Etape | Action

4 | Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer MFB_ATV71 dans la liste des équipements sélectionnés.
La valeur de ID_Noeud doit étre 5 et la Description doit étre Noeud 5.

Cliquez sur OK.

Résultat : I'architecture ci-aprés s'affiche.

”% — CANopen_Maitre
= ID Neoeud 1
Master TSX_CPP 110
— Nceud5
ID Neoeud 5
Noeud MFB_ATV71
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Configuration du nceud ATV 71

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un nceud a I'aide du Nceud 5, comme

exemple pour le variateur ATV 71.

Etape Action

1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 5.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Node Configuration

MNode WMFB_ATV71 Mode D (address) OK
Description |Node5 Gonfiguration Error
File name MFBATV71.EDS conlel Proleco Node BooilJp

Device Profile | 402 Servo Drive

bl Activate node in actual configuration Emergency COB-ID [133 OPC Cbjects

1 Automatic COB-ID allocation in accordance with 301 Nodeguard COB-D [1797 Object

Ganfiguration

_Predefined Process Data Objects (PUOUs) from EDS file

Aciual node
(\5 JMFB_ATYVY \' \

Obj.ldx [PDO name Activer[a]

1400 Receive MFB PDO1 parameter L

1401  Receive PDO2 parameter [l PDC mapping method

1402 Receive PDO3 parameter O ( DS301 V3 W

1800 Transmit MFB PDO1 parameter

1801  Transmit PDO2 parameter I

1802 Transmit PDO3 parameter O = ‘ Add to configured PDCs ‘
~Configured PDOs

PDO name |Symbolic Nare ‘coarlo |\ Type ‘I Adr, ‘\ Len ‘o Type |o A, |o len  [A]

PDO Contents Mapping

Receive MFB PDO_1400 517
[Transmit MFB PDO_1800 389 B 0 8

PDO Characleristics..

Define new Recieve POO

Define new Transmit PDO.

Delete configured FDO

[ ]

<]

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_ATV71.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.
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PDO et objet de configuration

Le tableau ci-dessous décrit les PDO et les objets de configuration a ajouter pour le variateur

ATV 71 :
Type de | Nom attribué au noceud | Nom du fichier .eds | PDO a ajouter Objet de configuration a
variateur ajouter
ATV 71 MFB_ATV71 MFBATV71.eds 1er PDO en réception -
1er PDO en émission
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Sous-chapitre 13.3
Configuration du variateur ATV 71

Objectif de cette section

Cette section décrit les configurations de base du variateur a I'aide de PowerSuite pour ATV 71,

ainsi que l'interface utilisateur du panneau avant du variateur.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Configuration du variateur ATV 71 dans PowerSuite 199
Configuration du variateur ATV 71 a l'aide de l'interface utilisateur 203

198

35010602 12/2018




ATV 71 pour les MFB

Configuration du variateur ATV 71 dans PowerSuite

Présentation

Avec PowerSuite, les utilisateurs peuvent définir des bases d'équipements installés et décrire leurs
configurations et parametres de communication.

PowerSuite propose ensuite un groupe d'actions permettant de modifier ou de transférer les
configurations et de connecter les équipements.

Le principe de navigation de PowerSuite associe une interface de configuration a chaque type
d'équipement, permettant de les piloter, de les régler et de les controler.
Connexion au variateur ATV 71

Ce tableau décrit la procédure de connexion au variateur ATV 71 :

Etape |Action
1

Raccordez I'ordinateur sur lequel PowerSuite pour ATV 71 est installé, au connecteur RJ45 sur le variateur
a configurer.

2 | Démarrez PowerSuite pour ATV 71.
Résultat : I'écran de démarrage suivant s'affiche :

Eile Action Display Tools Help

AG W O =& &

- Connections

My devices

standard en
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Etape |Action

3 | Choisissez Action puis Connecter.
Résultat : une zone de texte s'affiche.

4 | Entrez un nom de projet (ATV71_MFB) et cliquez sur OK.
Résultat : une fenétre de confirmation de transfert s'affiche.

5 | Appuyez sur Alt F pour lancer le transfert des données du variateur vers la station de travail connectée.
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Configuration de base du variateur ATV 71
Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des paramétres de base :

Etape | Action

I'équipement.
Dans l'arborescence affichée, sélectionnez Communication dans le répertoire Communication.
Résultat : la fenétre suivante s'affiche :

1 | Aprés la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle fenétre
contenant un écran de configuration donnant accés aux fonctions de pilotage, de réglage et de contrdle de

O Input summary
© Simply Start
f1-0 Settings
& Motor Control
+--Q Inputs / Outputs configuration
40 Command
-0 Applicative functions
~Q Fault management
© Communication
Comm scanner configuration
Modbus configuration
CANopen configuration
“D Forced local mode

LSP HSP STOP

Command Rotation H State
é Active % Forward e WL J500 _I Switch on disabled
Inactive Reverse Frequency reference | |

Standard profile en| Connected

PowerSuite - ATV71 - ATV71 EIEx
File Parameters Command Display Configuration Tools ?
1A « MY AT ) . 42| Find: Code W
_ATVTI Code |Short label Minimum value [Maximum value Current value Default
e All parameters ADCO |[CANopen address OFF 127 3 OrF
Access level BDCO [CANopen bit rate | Baud rate 50kbps |Baud rate 1Mbps |Baud rate 500kbps) J125KR

Sur la ligne ADCO, la valeur de I'adresse CANopen doit étre 5.

Sur la ligne BDCO, la valeur du débit de bus CANopen doit étre 500.
Remarque : vous pouvez régler les paramétres du variateur en suivant la méme procédure.
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Etape | Action
4 | Une fois les paramétres réglés, utilisez la commande Configuration -~ Déconnecter pour vous déconnecter.
Résultat : I'écran suivant affiche les données enregistrées localement :
PowerSuite
File Action Display Tools Help
GG | O & P
-: 5 My devices
=y ATV71 ATV71
i 1R ATV
: ‘- Modbus network monodrop
: £."j Modbus keypad monodrop
H A
= Co?néc"ms Characteristics
< 5 Serial monodrop
:n Serial multidrop
. Bluciooth Reference | ATV71HO75NAZ,
¢, m Ethernet bridge monodrop n
¢ Ethernet bridge multidrop E"m"ml 0.75kW
i Ethemet TCP awer
Supply Voltage| 380/480 VI~
Maximum
transient 35A
current
Continuous -
output I3A
current
Structure
y X Serial L. i
Card Reference Version | Vendor name
number
Device |ATV7IHO7SNA [9217821317921431 |VLIEO1 Tele mecanique
’ Control part- . .
E;‘:{I' o P 02461310245256  [VL.IEO 1| Tele mecanique
Power part- A1 119901 52 . .
) ' 2211280153 V1L1IE01| Tele mecanique
Moaotor | number
Configuration(s)
Name ATVTI
Software release V1. 11E0]
Standard len
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Configuration du variateur ATV 71 a l'aide de l'interface utilisateur

Présentation

Le variateur ATV 71 intégre une interface utilisateur. Cette interface vous permet d'effectuer les
actions suivantes :

e mettre I'équipement en ligne,
e configurer I'équipement,
e effectuer un diagnostic.

NOTE : Il existe un terminal d'affichage graphique plus convivial, par exemple pour le diagnostic
des défauts.

Structure des menus de l'interface
Le schéma ci-dessous présente I'accés aux menus principaux de l'interface :

Power-up

XXX Displays the drive status

35010602 12/2018 203



ATV 71 pour les MFB

Paramétres de base

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de définition des parameétres de base (adresse et débit
CANopen) a l'aide de l'interface.

Etape |Action

1 | Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le menu DEFINIR s'affiche dans l'indicateur d'état de I'interface.

Appuyez plusieurs fois sur le bouton @ pour accéder au menu COM.
Résultat : le menu COM (Communication) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

3 | Appuyez sur le bouton ENT dans l'interface.
Résultat : le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche dans l'indicateur d'état de l'interface.

4 | Appuyez a nouveau sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant a I'adresse CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour diminuer la valeur de I'adresse CANopen ou sur le bouton @
pour 'augmenter.

Appuyez sur ENT lorsque I'adresse CANopen souhaitée est affichée (5).

Résultat : la valeur est confirmée et le sous-menu ADCO (Adresse CANopen) s'affiche & nouveau.

Appuyez sur le bouton @ pour accéder au sous-menu BDCO (Baud CANopen).

Appuyez sur ENT.
Résultat : une valeur correspondant au débit CANopen de I'équipement s'affiche.

Appuyez sur le bouton @ pour augmenter la valeur du débit CANopen ou sur le bouton @

pour la diminuer.
Appuyez sur ENT lorsque le débit CANopen souhaité est affiché (500).
Résultat : la valeur est confirmée et le sous-menu BDCO (Baud CANopen) s'affiche a nouveau.

8 | Appuyez plusieurs fois sur ECHAP pour revenir a I'écran principal (RDY par défaut).
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Sous-chapitre 13.4
Réglage du variateur ATV 71

Réglage du variateur ATV 71 a l'aide de PowerSuite

Opérations préalables

Nous conseillons de régler la cinématique axiale avant son lancement automatique par le
programme.

Exemple de réglage
Le tableau ci-dessous présente un exemple de réglage cinématique :

Etape Action
1 Connectez-vous (voir page 199)a 'ATV 71.
2 Apres la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, PowerSuite ouvre une nouvelle

fenétre contenant I'écran de configuration donnant accés aux fonctions de pilotage, de réglage et de
contréle de I'équipement.

La figure suivante représente une partie de la nouvelle fenétre. Cette fenétre inférieure permet d'accéder
aux fonctions de commande de ATV 71 :

LSP HSP Stop
nmand—| _ Rotation 00 [o&s00 ‘ M stae Device in fault
Active = Forward I HIRGY Swich On
Inactive Reverse
Frequency reference | [rees stop | Reset

Standard profile len| Connected

Placez le curseur de la zone Commande sur Actif.

Cliquez sur le bouton Réinitialiser pour éliminer les problemes.

Entrez la valeur 10 dans la zone Référence de fréquence.

(o) RN &, BN I~ N @V ]

Cliquez sur le bouton Exécuter test.
Résultat : le moteur tourne et la sous-fenétre est animée :

LSP HSP RUN forward

Command-— _Rotation L 0l B POWER | Gneration enabled
|' Active || = Forward | %° EIW S0 ENABLE | "

Inactive Reverse

Standard profilelen |Connected

7 Placez le curseur de la zone Commande sur Inactif lorsque vous avez terminé le réglage.

35010602 12/2018 205



ATV 71 pour les MFB

206 35010602 12/2018



Chapitre 14

Mise en ceuvre du variateur IclA pour les Motion Function

Blocks

Objectif de ce chapitre

Ce chapitre présente la procédure de mise en ceuvre d'un variateur IclA selon la méthodologie
(voir page 21) décrite dans le guide de mise en route (voir page 75)avec un variateur Lexium 32.
Ce chapitre détaille uniguement les différences et les actions applicables a un variateur IclA.

Contenu de ce chapitre

Ce chapitre contient les sous-chapitres suivants :

Sous-chapitre Sujet Page
14.1 Adaptation de I'application au variateur IclA 208
14.2 Configuration du variateur IclA dans SyCon 212
14.3 Configuration du variateur IclA 218
14.4 Réglage du variateur IclA 220
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Sous-chapitre 14.1

Adaptation de I'application au variateur ICIA

Objectif de cette section

Cette section présente la procédure d'adaptation de I'application (voir page 75) au variateur IclA
avec une architecture et des configurations matérielles et logicielles spécifiques.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Architecture d'application avec un variateur IclA 209
Configuration logicielle 210
Configuration matérielle requise 211
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Architecture d'application avec un variateur IclA

Présentation

L'architecture proposée est simple et destinée a assimiler les principes de mise en ceuvre d'une
commande de mouvement.

D'autres équipements peuvent étre ajoutés a cette architecture réaliste afin de gérer plusieurs
axes.

lllustration
Le schéma ci-apres illustre I'architecture utilisée dans I'application incluant un variateur IclA IFS.

IclA Easy

] oS
CANopen et
- ah g
_ —
= s
Ellﬂ)z?
Icla IFS
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Configuration logicielle

Présentation

Comme indiqué dans le guide de démarrage (voir page 28), IclA Easy permet de configurer et de
régler le variateur IclA.
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Configuration matérielle requise

Références du matériel utilisé

Le tableau ci-aprés répertorie le matériel utilisé dans I'architecture (voir page 209) permettant la
mise en ceuvre des MFB IclA dans Control Expert.

Matériel Référence
Automate TSX Premium TSX P57 5634
Alimentation TSX Premium TSX PSY 8500M
Rack TSX Premium TSX RKY 6
Carte de communication CANopen pour TSX Premium TSX CPP110

Connecteur femelle CANopen SUB-D 9 contacts (courbé a 90° + | TSX CAN KCDF 90TP
connecteur SUB-D 9 contacts supplémentaire pour connecter un
PC sur le bus)

Cordon amovible CANopen préassemblé avec connecteurs TSX CAN CADDO03
femelles SUB-D 9 contacts moulés a chaque extrémité

Dongle PCAN PS/2 pour IclA Easy (convertisseur paralléle vers | IPEH-002019 (systeme PEAK)

CAN)
Cable CANopen TSX CAN CA50
Variateur IclA IFS61/2-CAN-DS/-I-B54/0-001RPP41

NOTE : la résistance de terminaison est intégrée au boitier de dérivation du variateur IclA et doit
étre ACTIVE (voir page 218).
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Sous-chapitre 14.2

Configuration du variateur IclA dans SyCon

Objectif de cette section
Cette section décrit la procédure de déclaration et de configuration du variateur IclA dans SyCon.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Importation de fichiers spécifiques au variateur IclA dans SyCon : .EDS et .DIB 213
Déclaration de I'esclave du variateur IclA 214
Configuration du noeud IclA 216
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Importation de fichiers spécifiques au variateur IclA dans SyCon : .EDS et .DIB

Importation
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus d'importation de fichiers .EDS et .D/B dans
SyCon.
Etape | Action
1 Lancez SyCon.
Résultat : I'outil SyCon s'affiche.

2 Sélectionnez Fichier -~ Copier EDS pour importer les nouveaux fichiers .£DS dans la base du
programme SyCon.

3 Sélectionnez le fichier MFBIclA.eds relatif au variateur IclA situé dans le répertoire Control Expert :
....|Application DatalSchneider ElectriclConfCatalog|DatabaselMotion|EDS (D:1Documents and
setting|All Users par défaul).

4 Cliquez sur Ouvrir.

Résultat : une fenétre s'affiche et vous invite a importer le bitmap correspondant.

5 Cliquez sur Oui pour procéder a l'importation.

Remarque : les fichiers .D/B sont importés automatiquement lors de I'importation du fichier .EDS.

Vous avez la possibilité de mettre a jour les fichiers .EDS et .D/B (graphiques) pour permettre le
bon fonctionnement du matériel lors du développement d'applications MFB (voir EcoStruxure ™
Control Expert, Blocs fonction de mouvement, Bibliotheque de blocs).

NOTE : la mise a jour ne doit étre exécutée qu'une fois.
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Déclaration de I'esclave du variateur IclA

Déclaration du variateur IclA
Le tableau ci-dessous décrit les étapes du processus de déclaration de I'esclave dans SyCon.

Etape

Action

1

Sélectionnez la commande Insérer - Noeud....

Résultat : Un curseur s'affiche :

2 | Placez le curseur sur le bus en dehors du cadre principal et cliquez une fois.
Résultat : L'écran ci-dessous s'affiche :
Insert Node X]
Mode Filter _
vendor [ ®
Profle
Avallable devices Selected devices
Add >>
Aded Al >
G10¢ 603
CIF104-COS-R
Yendor name Berger Lahr Gmbh Node D l:|
Product number 1 5 : ‘
Praduct version Mo entry esorpien
Product revision Mo entry
EDS flle name MFBIcIAEDS
EDS Révision 1
3 | Sélectionnez MFB_IclA-IFX dans la liste des équipements disponibles.
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Etape | Action

4 | Cliquez sur le bouton Ajouter pour insérer MFB_IclA-IFX dans la liste des équipements sélectionnés.
La valeur de ID_Noeud doit étre 6 et la Description doit étre Noeud6.

Cliquez sur OK.

Résultat : L'architecture suivante s'affiche :

(M@_. CANopen_Master
Node ID 1
Master TSX_CPP 110
B o > Node6
u Node!D 6
{ !ﬂl‘ Node MFB_IclA-IFX
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Configuration du nceud IclA

Configuration du nceud

Le tableau ci-dessous décrit les étapes de la configuration d'un noeud a I'aide du Noeud 6 comme
exemple pour IclA.

Etape Action

1 Dans I'écran principal, cliquez deux fois sur Noeud 6.
Résultat : I'écran de configuration du nceud apparait :

Node Configuration

Nods MFB_Isla-IFxX Node D faddress) [6 | OK

Description |NO‘196 | Configuration Errar

Contral Protocol

File name MFBICLAEDS el Frteee Node Bootp

] Activate node in actual configuration Emergency COB-D [134 OPC Objects

I Automatic COB-ID allocation in accordance with 301 Modeguard COB-D {1798 Object
Configuration

Device Profile | 0 0

_Predefined Process Data Objects (PDOs) fram EDS file

Aclual node
Obj.ldx [PDO name Activer [4] ﬁefMFBJC\AFX \dl
1403 Receive PDO4 parameter L
1803  Transmit PDO4 parameter PDO mapping method
’V DS301 W3 —‘
[+| | Add to configured PDOs |
~Configured PDCs
[PDOneme  [Symbolic Neme [COB-D [I Type [I Acch:[ILen. [ Typel0 Addi]O Len [&] [PDo Contents Mapping
|[Rec. PDO4 PDO_1403 1286 B o 8 [
Trans. PDO4 PDO_1803 1158 B 0 8 PDC Characleristics.
Pefine new Recieve PDO.
Define new Transmit
Delele configured PDO
k4
2 Cliquez sur Configuration de I'objet.

Résultat : la fenétre de configuration d'objet s'affiche.
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Etape Action
3 Dans la zone Objet prédéfini pris en charge dans le fichier EDS, cliquez deux fois sur I'objet 301E sous-
index A.
Résultat : I'objet 301E sous-index A est placé dans la zone Objets configurés du tableau :
Object Configuration
Node MFE_lolA X Nade D 6 Ok
Description Modeb
—Predeined supported Objects in the EDS fle Access Filter
Obj.ldx Sub.ldx Parameter Default Value Access [4] “a\l [*]
301E pdo data
0 number of eniries  (no default value) read only
1 pdod_dnveCirl (no default value) wnte only [T
2 pdod_modeClrl | (no default value) write only
3 pdo4_modeStat  {no default value) write only
4 pdod_driveStat {no default value) write only  [¥] Add to configured Objects |
—Conhgured Objects automatically writen while Node startup seqlence
Obj.lche Sub.ldx  Parameter Default Value  PDO dialog|=|
1A03 1 pdod_Act8 301E0708 X
1A03 2 pdod_Act32 301E0820 X
301E A MFB.pdo4 FFFF0000 |
Ed Deleted configured Object
4 Cliquez sur OK pour valider la configuration de I'objet.

Cliquez sur OK pour valider la configuration du nceud.

Enregistrez le projet CANopen sous le nom MFB_IclA.co.
Remarque : notez I'emplacement du fichier .CO, car la configuration sera importée dans Control Expert.

PDO et objet de configuration
Le tableau ci-dessous décrit les PDO et les objets de configuration a ajouter pour IClA :

Type de | Nom attribué au noceud | Nom du fichier .eds | PDO a ajouter Objet de configuration a
variateur ajouter
IclA MFB_IclA-IFX MFBIclA.eds 4eme PDO en réception 301E sous-index A

4éme PDO en transmission
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Sous-chapitre 14.3

Configuration du variateur IclA

Configuration du variateur ICIA a I'aide de commutateurs DIP

Présentation
L'adresse et le débit en bauds sont définis a I'aide des commutateurs DIP sur le variateur IclA IFX.

Commutateurs DIP
Le schéma ci-dessous représente les commutateurs DIP a l'intérieur du variateur :

S1 Hex kBaud S4
0 -
ON | 50 Q/? o] 7 3
OFF 2 100 /@ @
1 234 3 125 8] ES
) 4 250 \® o~
11:5.((_)FF)J ‘ ‘ 5 500 w
Bit 6 5 4 6 800
High address 7 1000
8.F -
S3 S2

ON ON
OFF OFF
1234 1

Lres. (OFF) |
interface mode Bit 3 2

(ON = “A/B”, OFF = Low a
“PULSE/DIR™)

terminating resistor

(ON=on)

res. (OFF)

— v

o -

wH
| LEL

d

TS
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Parameétres de base
Le débit en bauds se définit a I'aide du commutateur S4 en position 5 pour un débit de 500 bauds.

L'adresse CANopen se définit a I'aide des commutateurs S1 et S2. Réglez les commutateurs S2.3
et S2.2 sur ON pour que le variateur ait I'adresse 6. Par défaut, comme indiqué sur la figure ci-
dessous, tous les commutateurs sur S1 et S2 sont réglés sur ON, sauf le premier commutateur sur
S1, ce qui donne l'adresse 127.

Réglez S3.2 sur ON pour activer la résistance de terminaison.
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Sous-chapitre 14.4

Réglage du variateur IclA

Objectif de cette section
Cette section présente un exemple de réglage du variateur IclA a I'aide de IclA Easy.

Contenu de ce sous-chapitre
Ce sous-chapitre contient les sujets suivants :

Sujet Page
Configuration du variateur IclA dans IclA Easy 221
Réglage du variateur IclA a l'aide de IclA Easy 225
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Configuration du variateur IclA dans IclA Easy

Présentation

Avec IclA Easy, les utilisateurs peuvent définir des bases d'équipements installés et décrire leurs
configurations et parametres de communication.

IclA Easy propose ensuite un groupe d'actions permettant de modifier ou de transférer les
configurations et de connecter les équipements.

Le principe de navigation de IclA Easy associe une interface de configuration a chaque type
d'équipement, permettant de les piloter, de les régler et de les controler.

NOTE : les signaux requis, c'est-a-dire LIMN, LIMP et REF, doivent étre connectés ou désactivés
a l'aide du logiciel de réglage.
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Connexion au variateur IclA

Le tableau ci-dessous décrit la procédure de connexion au variateur IclA.

Etape Action
1 Raccordez le PC sur lequel IclA Easy est installé au connecteur Dongle PCAN PS/2 sur le variateur a
configurer.
2 Lancez IclA Easy pour ICIA.

Résultat : I'écran de démarrage ci-aprés s'affiche.

File Edit Conneclion Parameler Functions Diagnose Windows ?

=R RN E R R

OvEL

Fault

Enable
POWER
on O DISABLED
off

Not Connected
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Etape Action
3 Sélectionnez la commande Connexion - Connexion CAN.
Résultat : une zone de texte s'affiche.
‘ CAN connection
Connection to Peak CAN converter
Baudrate:| 500 ¥ | kBaud
CAN address: | 6
Hardware: | LPT1 v
IRQ 7 10 address: | 0378
Node guarding
Deactivate
Value in seconds 5
Abort
|
4 Le Débit en bauds doit étre de 500 kBd.
L'Adresse CAN doit étre définie sur la valeur 6.
Le champ Matériel doit étre défini sur la valeur LPT1 (Dongle PCAN PS/2).
Résultat : un transfert de données du variateur vers la station de travail connectée est lancé.
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Configuration de base du variateur IclA

Voici un exemple illustrant la modification de la valeur d'accélération. Le tableau ci-dessous décrit
la procédure de définition de ce parameétre.

Etape |Action

1 Apreés la connexion et le transfert des configurations de I'équipement, IclA Easy affiche un écran donnant
accés aux fonctions de pilotage, de réglage et de contrdle de I'équipement.

2 Sélectionnez le paramétre Mouvement dans Groupes de paramétres.
Résultat : la fenétre Paramétre s'affiche.

Icla Easy - [Parameter]

?
File Edit Gonneclion Parameter Funclions Diagnose  Windows 7 ] o 57

gl B| =& | e
ol (7l & "=

Parameter groups

Config Name Value Unit Description Range
gestﬁgs invertDir | no direction inversion Definition of direction of rotation | 0.1
Contral dec_Stop | 56879 rpmis | Deceleration of Quick-Stop 1..250000
%Z?\rl v_target0 | 60 rpm Default setpoint speed 1.
Motion acc 1000 rpfs | Aoceleration 1..250000
1O
Homing
Manual
Progl00
Progl01
Progl0Z
Praglo3

=3

¥

Enable Fault
o W s @
Off [E10p Enable

Connected CAN Adresse=6 Baudrate=H00KBils

Sur la ligne acc, I'accélération peut étre définie sur la valeur 1 000.

Enregistrez les paramétres CANopen dans I'EEprom a l'aide de la commande Paramétre —» Envoyer le
groupe de parameétres au variateur.
Remarque : vous pouvez régler les paramétres du variateur en suivant la méme procédure.

5 Une fois les parametres réglés, sélectionnez la commande Fichier - Fermer pour vous déconnecter.
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Réglage du variateur IClA a l'aide de IclA Easy

Opérations

préalables

Nous conseillons de régler la cinématique axiale avant son lancement automatique par le
programme.

Exemple de réglage

Le tableau ci-dessous présente un exemple de réglage cinématique :

Etape

Action

1

Connectez-vous (voir page 222) a I'lclA.

2

La figure suivante représente une partie de la nouvelle fenétre. Cette fenétre inférieure permet d'accéder
aux fonctions de commande de I'lclA :

Enahle Fault

é on [ rower

DISAB_ED

Off [4Rdy Switch On E

Connected: GAN Adresse=6 Baudrate=H00KBit/s

Cliquez sur le bouton Réinitialiser pour éliminer les problemes.

Placez le curseur de la zone Activer sur ON.

Choisissez la commande Fonctions - Modes de marche.
Résultat : la fenétre Modes de marche s'affiche.
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Etape

Action

6

Choisissez I'onglet Mode de vitesse.
Entrez la valeur 200 dans la zone Valeur des consignes.
Résultat : le moteur tourne et la sous-fenétre est animée :

Icla Easy

File Edit Gonneclon Parameler Funclions Diagnose Windows 7
] ==l gt H
IZ7 R3480] CAn | Profi % L}AOVE r‘{u

Operating Modes

|Pointto-point [Speed mode | Homing | Manual Movement | Elect. gear|

Selpoint \/a\ue| ZOOlrpm ‘ W
:

- Aolual vales ——— Operglon

Vollage: v Speed mode
Temperature Deg. Celsius
- _ | error x_em)

Motor current _]endpx_end)

Speed __| waming active
Position: | 1255571 | Increment | referenced fref ok)

-11000 11000

Fault

Enable
on POWER
DISAB ED @
% Off [E]0p Enable

Connected: CAN Adresse=6 Baudrate=H00KBit's

Placez le curseur de la zone Activer sur OFF lorsque vous avez terminé le réglage.
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