séechnik

servomeécanismes

MES SErRvO_ONE

& Junior

Guide de Mise En Service Rapide pour le variateur ServoOne et Junior

Ce manuel n'a pas pour but de remplacer le manuel d'installation fourni par le constructeur
de la machine.

e CheckList du variateur

Lien acceés rapide a la TABLE DES MATIERES
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1Mise en place de I'appareil

1.CheckLIST
a) Partie cablage
Connecteur X10 / 24V 2A
Cablage Puissance, Resolver et Sonde température
Cablage de quelques E/S ( ISDSH + ENPO )
b) Partie réglage
lere Connexion par USB
Définition d'une adresse IP par ex 192.168.0.24x
Sauvegarde du projet sur le PC
+ sauvegardes réguliere dans I'EEPROM de I'appareil
Réglage de la tension du BUS + Save in EEPROM + Reset du variateur

c) Partie configuration
Renseigner les données électriques du moteur

Faire un tuning du moteur (automatique)
Faire un calage de I'offset (automatique)
Faire un calcul des gains en courant (automatique)
Configurer les unités de déplacement (ne pas se louper.. )
Définir les limites de fonctionnement (pas d'interface encore disponible !)
Définir quelles E/S seront utilisées :
par ex START + entrée Analog sur REF(-2)

d) Mouvements commandés
Faire un essai en mode manuel ( facile)

Ici le moteur doit répondre a une consigne.

e) Boucle de vitesse
Réglage des gains de la boucle de vitesse.

f) Boucle de position Interne
Réglage des gains de la boucle de position
Essais de mouvements plus complexes

g) Réglages supplémentaires et finaux
Réglage CANOpen ou autre.

Finalisation des réglages et sauvegarde.
h) Essais machine

Essais machine

Contréle de la sécurité
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2.Localisation des connecteurs

AC-mains connaction X
X' option 2 - additional decoder interfacs
24V mupply lor
conftrol ke ctronkcs ¥ high dafinition dacodar
. ol | xﬁ msnivar
doubda 7-saqment display
kays
slols
M G mamory board
LS8 port
Bhamat conna cthon
ool b nmin a ks
| X° mmection motor PTC
“ption 1 - communication
v =g  ffor fekdbus modulas)
eannaction =y
molor
iraking rasistor
d.e=lnk
mnnaction
miatar brake
Connecteur CANOpen . Terminal X32 Runction Description
5 CAN_324V axternal 24V supply
g 4 CAN_H CAN High
8 3 CAN_SHLD CAN Shield {optional)
7 2 CAN_L CAN Low
6 1 CAN_GND CAN Ground (0V)
Connecteur Ethercat : Table Assignment of connection X19
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3.Schéma général de cablage
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7 = o
digital) |—eg—ll—¢ =—{0SD00 = v —
digitall | 11 ¢ = 8losnog = w r—
digiatz |1 ¢ m#losp02 - + —
T -
E/A-GND —C m—{DGND -
g" -IE‘-V{UH:I : L- > d.c.-link
13_|oGND - L .
S : rasistor
COMMUAICAtion | 3—— - RB f—
field busses ‘. ption 1 E - i)
- braket-]
E floor brakeit)
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4.Cablage Minimal

- 1 alimentation 24V-2A en X10 ( 0,5 Amps a vide )

- 1 alimentation puissance 230 ou
400V.

- 1 moteur a relier en X12
. 1 systeme de mesure en X6 ou X7.

Connections ‘ Terminals

Control supply

x10

Terminal designation
+24 % DC / Terminal 1= +, Terminal 2= -

Cable type
Standard

Motor
wnnection

x12

Motor phases: U/ WV /W
Braking resistor: RB / R+
D.C.-link: L+ / L=

KM3-KSxxx

Mains supply

X1

lee chapter 3.7 Overview of connections

Table 4.1 \bltage supply

3-phase L1/12/13/PE (230/400/460/480 V'
AC)

Single phase L1/N/PE {230V AC)

Standard

5.Alimentation 24V

- 24V sur X10 pour alimenter uniquement I'électronique interne du S_One.

Device 1 Device 2

= Cover Cover

X

24\|'DCA21]‘£
m.volmm

next servo controller

6.Relier le moteur

Note : X9 est utile pour dupliquer le
24V pour un second variateur par
exemple. Consommation de 0,7 A par
appareil.

On branche le moteur sur les bornes du connecteur X9, ne pas oublier la mise a la

masse a l'aide du collier métallique.
Relier le codeur sur I'entrée adéquate.

7.Alimentation Puissance

Configurable de 230V a 400 V : Apres avoir alimenté sous 24V le variateur, on
renseignera la tension d'alimentation dans la fenétre, ceci sera fait une fois la

communication établie avec I'appareil.

Cette opération sera prise en compte des remise sous tension du variateur.

Donc éteindre et rallumer I'appareil puis passer a |'étape suivante.
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2Communication avec le Servo One

- B8 TCRaP

1.1ére connexion en USB * -'-:- 132168.0.241

g . 192.168.0.242 \
Privilégier la connexion en USB ( connecteur X2 ) pour la : E, lere
mise en service du variateur. L0

=

Note : Si le choix USB n' apparait pas, mettre  [o = rcrar
online, ceci déclenchera une erreur mais + -{-192-158-'1241 ensuite le
menu de choix USB apparaitra... i éfr.;.,.wmm“
On se connecte a l'appareil et on redéfinit une € connect device... | adresse IP

accessible par le réseau.

Une fois I'adresse IP définie, on pourra utiliser le réseau ( il est plus simple de remplacer
I' adresse par défaut qui est 192.168.39.5, par une plus commune, par exemple
192.168.0.241, depuis une connexion par |I' USB.

E71 4 D _CaL_IP_Address[.. 241 Actual IP address, Byte 0
— Lﬂ Administration E71 5 DWw_CaL_IP_Address[.. O Actual IP address, Byte 1
" " 671 B DW_CaAL_IP_Address[.. 168 Actual IP address. Byte 2
"_1] IF adress 671 7 DV_Cal_IF_éAddress[.. 192 Actual IP address, Byte 3
Please wait, ...
Enregistrer dans le device T _
@ Saving data nonvolatile inside device
Passer en mode Offline. O ao offine

Eteindre et rallumer I'appareil.
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2.2éme connexion par TCP-IP

r“ Metwork connections

o 0 &

Rename

Décocher USB puis reconnecter |I' appareil en

IP.

= LMXIL 527 2.0

Emilil

& Connect device

e

Online

Reprendre I'adresse IP définie plus haut pour se

reconnecter. Double clic
adresse IP pour se
a l'appareil

Network connections nm E|E|E|
Select one or more ks for device ication:
[ use
TCRAP i 4
CoDeSys gateway ﬁ
AN
[ Rs232

mode TCP-

Connect device

u‘h Please select IP address to connect:

2.
192 . 168 . 0o.z2a

Ok ] [ Cancel ]

= & LML 527 2.0
=-E&# TCPAP

sur
connecter

@ Checking parameter list of S084.006

Maintenant la connexion TCP-IP vers I'appareil est fonctionnelle !!
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3Mise en Service

1.Logiciel
a) Bandeaux de navigation
Le bandeau de navigation et de sauvegarde.

{)Back (:} ;9 ‘7\ J { -'\)Go offline  Actual device: S084.004.0 - ﬂ ‘_\. ﬂ —"\. -"‘3 ﬁ

Le bandeau d'icbnes permet d'accéder rapidement aux fonctions principales de I'appareil.

— N a . 0
”Hnnmuwm stage WEL2. Motor L“L'i“l;s Encoder %, 4. Contrel /T \- 5. Matienprfie 10 == Linits @Passwurds E“ Manual made [@q]]Dnvsstatus wlis_‘Dig‘inputs @D\g. autputs A Cockeit

b) Menu principal

Terminal [10's] hdation profile Limitations and Cantrol

bdatar
threshalds E;JL
SN S d‘@]

i I

5

v}:l Surmmary

Paower stage U Encodsr .
[fs e

Fieldbus . ' Technology optian: I
L

Drrive description Alarme & warnings Passwords 7
= J A )

(S

=

m[] 0 1. Power stage

Définir la tension d'utilisation du variateur.

Renseigner les caractéristiques du moteur a brancher sur le variateur
Renseigner le type de codeur utilisé et sa localisation

Réglage des gains Courant Vitesse Position

‘b_ 4, Caontrol

Définition du profil de déplacement, des unités pour les vitesses et la
7\ 5. Matian profile position.
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c) IBN Instruction pour moteur linéaire :
Voir doc générale.....

Start calculation Chapter 1.3
Renseigner le type encodeur Chapter 1.3

( Commutation vitesse et position

Protection Moteur (i%t,sonde PTC..) Chapter 7.2

Mode U/F pour contréler le sens de comptage du codeur Chapter 1.2, 2.9
Optimisation de la boucle de courant Chapter 2.4
Optimisation de la boucle de vitesse Chapter 2.5
Optimisation de la recherche de commutation IECON Chapter 2.10
Ajustement du controller de Position (optimisation) Chapter 2.6

Feed Forward, (observer, filter...) Chapter 2.6, 2.6.3
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2.Tension du BUS _DC

- =] Dirive settings

Switching frequency 8kHz[3) = 8 kHz switching frequency s

<] DC power supply

Voltage supply mode

Optionz...

3mdbl AC[3) =
3x4800 ACM4] = 3 = 480 mains
24-60% DC(S) = Low voltage DC supply [24% - B0 %]

La prise en compte sera effective a la remise sous tension du 24V de l'appareil.

3.Définition des données moteur
Choisir le type de moteur a paramétrer :

M anual control data setting - M Ote ur L| n é a | re
Mator type PSH[1] = Permanent spnchranonous mokor w
Mator menvement LIM[1] = linear matar b
L
Mator type PSM[1] = Permanent synchrononous rmator v
. Motar movement = i
MOteur ROtatIf N ROT(0] = ratative motar b

a) Moteur Linéaire
. pitc h 3 2 m m Motor data and control settings

Lo Mataor name _
’ Brer:‘IOde enCOdeur - LM=1L 527 __Show motor data _1000

Select motor data and control setting from database
aller moteur rotatif

Manual control data setting

Mator type PSH[1] = Permanent synchrononous mator b

Matar movement LIM[1] = linear motor e

Calculate control settings subject to motor name plate data Calculate control zettings subject to motor data identification
[ Calculation ]

Matar protection

Further settings

Calculation of control settings for linear PS5 motor

Motor name LMe1L 527

Mame plate data

Rated voltage 286.928| v Rated curent 35| A
d aximum speed 4| mis tagnet pitch [MM] 32| mm
Rated force 40| N

Weight

Motor weight [coil] 10] kg Tatal weight 10/ kg

Motor impedances

Stator resistance 21| Ohm Stator inductance 22| mH
Encoder
Encoder period 1000 um

Start calculation Show motor parameters
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1. Calcul des parametres moteurs

Calculate contral settings subject to matar name plate data

[ Calculation

2. Identification du moteur

Calculate control settings subject to motor data identification

[ |dentification ]

PS linear motor electrical parameters

Motor name LML 527

Rated flux 0233 | Ws

Motor impedances

Stator resistance 21| Ohm Stator inductance 22| mH
Honl stator induct due to ion of the motor
10| % 0 %
o0 % Stator inductance ] = Rated curent
of 32 mH at of 35 A
ioo| = 2000 %
10| % 300| %

Start identification

Motor identification in progress. Progress repot is displayed
in message window [View/Messages]

llllll ] I Abart

sbechnil Page 13 /46
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b) Moteur ROTATIF

Motor data and control settings

¢

totar name

SME B04500 rprm 1.7 M 2300

Show motor data

M otorselection

Select motor data and control setting from databasze

Manual control data setting

Mator bype

Maotar mavement ROTI0] = rotative motor

Calculate control settings subject to motor name plate data

PStA[1] = Permanent spnchrononous motor

Calculate control zettings zubject to motor data identification

[ Calculation

] [ | dentification

J

P otor protection ]

Further settings

Motor name

Hame plate data

Calculation of control zettings for PS5 motor

SME BO04500 rprm 1.7 Wm 2300

Start calculation

Rated voltage 180 v Rated current 237| A
Fiated speed 4500 | 1pm Fated frequenicy 300 Hz

&) Rated torque 1.7 Mm OR O

Inertia

Fatar inertia 3E05| kg m*m Total inertia 0| kg m'm
Motor impedances

Stator resiztance 75| Ohm Stator inductance 17| wmH

Show mator parameters

Calculate control gettings ubject to motor name plate data

Calculation

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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1. Calcul des parametres moteurs

Calculate control settings subject to motor data identification

[ |dentification ]

2. Identification du moteur

Calculate control settings subject to motor data identification

Motor name

Name plate data

Rated valtage
Rated speed

(& Rated torque
Inertia

Motor inertia

Hold brake applied

Start ide

[ Start identification

]
SMBED 4500rpm 1.7Hm 2304 i@

180] v Rated cunent 237 A
4500 o Rated frequency 300) Hz
17| Nm RO

3E-05| kamim

Show matar parameters

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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4.Définition des données du codeur

| £ der o ) £ e

| \_}.

Encoder selection

On peut mixer 3 type de signaux codeur pour

Encoder for commutation and torque control loop;

CH1M] = Charnel 1 (SinCis X7) v les informations de commutation, vitesse et
position, toutefois cela peut aussi étre la
Encoderofet 0] dea méme information pour les 3 boucles.

Encoder for speed control loop:

CH1[1] = Channel 1 [SinCos 7] A" Set encoder

[ Set encoder ] Encoder configuration channel 1 [(X7)

[ Select from D atabase ]

Encoder for position control loop:

CH1[1] = Channel 1 [SinCos X7) v Set encoder Encodername
Incremental signal SINCOS(1] = SinCos encader 3

Zera (index) pulse OFF(D] = Disabled v

Abzolut interface OFF(0) = Incremental encoder with zem puls |«

Gear ratio [if encoder is not fitked at the motar)

Signal comection (GPOC) OFF(0) = Mo corection v

Il faudra affecter un type de codeur pour chaque boucles (commutation, vitesse et
position) et surtout bien renseigner les caractéristiques du codeur.

a) Nombre de ligne encoder
Dans détails on définit le nombre de lignes encodeur :

Exemple d'un moteur linéaire : H.
X7/Pin Sine/Cosine encoder SSI/ | encoder HI-
EnDat 2.1 PERFACE®

Avec un pitch de 32 mm et une regle de 1000 um
on a 32000 / 1000 = 32 lignes encodeur . T I ot o
Encoder ines E : E: .7' RE:N .

A : G:D GND GND

Table 3.12 Pin assignment of plug connection X7

Pour information, le cablage de la fonction sincos du oot oot o 5

0 H A1 R ’ ’IVIDVTE ;:.ue rati:rr:.c Th: f;l:: Z’)"‘;ﬂ: mapi':; in‘z;e r;ltigr:c: r‘\tazﬁg ;nhe ;;nevali:m
ConneCteur X7 du SerVO_One est |dent|que a Ce|u| du " | ofa corresponding error message when evaluating the encoder signals.
CDD.
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b) Calage du moteur

Avec un moteur rotatif, il faut
effectuer un calage du codeur.

Ici avec un SMB60 on retrouve une
valeur de -180° a rapprocher des

Encoder for commutation and torque control loop;

CHZ(2] = Charnel 2 [Resokver #E]

W

Resolver

Encoder offset 179,187 | deg

8000h trouvé avec un CDD ou CDE de la gamme cLine.

A titre d'exemple :

8000h pour SMB

D600h pour SME

0000h pour EXLAR ( 1800h ...)

DSM5 + codeur G7 (sens des phases U, V et W + offset=38,6°)

< Laissé VIDE >

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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5.Définition du profil de déplacement

N\ 5. Mation profile | dadisationdunits

Basic settings

Mormalization assistant - start nﬂ E|

MNormmalization profile:

(&) Standard/D5402
O Sercos
O User

I Continue »» I [ Close

MNormalization assistant - D5402 (2)

Paosition-unit 1 mDegree acceleration-unit 1 rev/min/s
Speed-unit 1 rex/min Tarquedforce-unit 1 * HNm
Control via OFF(0) = Ho control selector defined

Reference via OFF[0) = Mo setpoint

Profile mods PGID) = setpoint effects to profile generator

Method Type 35(35) = Actual position = Reference position

MNormalization assistant - DS402 (1)

Units:
Position: PI-B) = micio
Speed: 0=

0=

Acceleration:

| % m1] = Meter

w | % mds(1) = Meters per second

¥ ¥ misdy

[ << Back I [ Continue 3>

B2k (X
CANopen

¥ = pm
¥ = mis

=> misls

Cloze

Normalization assistant DS402 (3)

BEl X

p Feed constant:
32000 pm POS [typical equal magnet pitch]
Polarity of command values:
1) rev matar pole pair of linear motor
Puosition control modes: &) clockwize ) anti-clockwise
Position encoder resolution:
Speed control modes: (&) clockwize O anti-clockwize
1048576 | incr
Feed constant: ey [mator)
32000| pm FOS (typical equal magnet pitch]
1] rew motor pole pair of inear motar
<< Back ] [ Continue > ] [ Close
<< Back l [ Ready ] [ Close ]

a) Résolution

. 7 .

Suivant le type de codeur utilisé, il faudra adapter la résolution de I'encoder.

Feed constant:

32000| pm

FD$ [twpical equal magnet pitch]

Position encoder resolution:

1048576 | iner

1) rev

mator pole pait of linear motor -

[matar)

Prendre soin de définir a la fois les unités :

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11

- pour la vitesse
- pour la position
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b) Consigne analogique

Bien vérifier la cohérence des unités de
déplacement au risque de se retrouver en

erreur dans le logiciel.

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11

Analog standard inputs:

l@hﬂik

15A00
Function REFY([-2] = Analog command a7
1SA00 filker time 0 ms
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6.Limites de sécurité de fonctionnement

A ce jour, il n'existe pas encore de masque graphique —= Limits
pour faciliter le réglage des variables de limites.
Id Subid | Name Value Urit Introduction Tupe Default value
b I = i 1/min : ow for motor standshil or target reacl : a2 :
HME 0 MOMN_UsrPagwindom 100 [E-d)m position window, for "target reached" status uint32 1a0
] tarquefarce limits Limitationg and thresholds for borquefforce Farameter qro..
329 0 COM_SCOM_Thax 100 % totor borque scaling of limits float32 1a0
a0 COM_SCOM_Thasheg 100 % tator borque scaling of negative limit float32 100
;0 CON_SCOM_ThaxFos 100 % totor borque scaling of positive limit float32 100
3320 COM_SCOM_ThaxScale 100 % tator borque scaling [online factar) float32 1a0
w0 MOM_TarqueThresh 1] Mm mokitaring torque/force threshold float32 1]
=] Speed/velocity limits Limitz and thresholds for speed/velocity Farameter gro..
3|0 COM_SCOM_DirLock OFF Direction lock, for speed reference value uint1g OFF
3280 CON_SCOM_Shax 100 % Speed control maximum speed float32 100
33300 COM_SCOM_SMasheg 100 % totor speed scaling of negative limit float32 1a0
30 COM_SCOM_SMaxPoz 100 4 totor speed scaling of pogitive limit float32 100
CKTA] COM_SCOM_SMaxScale 100 % totor speed scaling float32 100
Mlo0 MOMN_SpeedThresh 0 1pM manitoring speed threshold float32 il
a0 b OM_SDhifekd aw 3000 pm monitaring zpeed diference threshold float3? anan
167 0 MPRO_REF_OWR 100 % tation profile speed ovenide factor float32 1a0
L= Poszition limits Limitz and thresholds for pogsition Farameter gro...
M3 0 MOMN_UsiPosDifthd ax 10000  [E-4)m monitoring position difference threshold uint32 10000
& 2235 MPRO_402_S oftwarePosLimi e e Sub paramee..
23/ 0 MPRO_402_SoftwarePosLimt O [E-d)m it pogition limit [neg. S limit gwitch) int32 il
223/ 1 MPRO_402_SoftwareFosLimt 0 [E-4]m max position fimit [pos. SW limit switch) int32 0
L= Power stage Thresholdz/Limit for power stage Parameter gro..
wroa MOM_PF_OrLirnit 1] i walkage limit for power Fail reaction float3? 1]
30 MOMN_DevOvervolkage 0 Y Over voltage DC link float32 il
00 MOMN_CurrToGround 100000 A Current to ground, mas, value float32 100000
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4Optimisation des asservissements
1‘1‘ 4. Conkrol

1.0ptimisation de la boucle de courant

Cantrol mode ICON[4] = Current control mode [test made anly) w

YECOM[0) =4 contral mode [test mode only)
TCOM[1] = Torque control made

SCOM(2] = Speed contral mads

PCOM[3] = Positioh control mode

ICOM[4] = Current control mode [test mode only]

Current or Torgue
Cantral

Bazic Settings

i ot
izatral
Field contral o [0] CON_CCON_Kp 113778 Wid
0] CON_CCON_T 1.26562
[0] COM_| _Tn s ot
. - —» WM
isgrel Details of /
Speedcontrol | —pe ) ————— Torque and

Current Contral
I wg

Pour des applications dynamiques, il est recommandé de rendre le controleur de courant
aussi dynamique que possible avec de courts temps de montée.

Pour une application sensible au bruit, on allongera ce temps de montée.
Les parametres du contr6leur de courant Pl sont :

. P0310 CON_CCON Kp
. P0311 CON_CCON_Tn

2.Générateur de Test

Step response of cuntent control:
a) Signal Generator _
isdrefl
Step 2
. — Trigger
Permet d'ajuster la boucle de courant Stop 1
<—l1—)|%t2—) ‘
Record transfer function:
Step 1: 033417| A Step 2: 33417| A Moize Amplitude:
Time i1: 1] = Time t2: o1l : Cyiletime:
Bernord Hme: Filfarat=t
[ Test S|gna| Generatar ] [ Start Test Signal ] [ Stop Test Signal ]

b) Ajustement des parametres de test pour le Test Generator
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Mumber of cycles M:

Druration of testsignal

]
= NI +12):

) Step 5(1) nit) Ak Tors
—t,—] ! ah H H
1 l t 1
| | A | I
Step 2 N

Step 1: 0233417 war Arnplitude & 0l wvar Anplitude 2% & 0 war
Step 2 3307 war Frequenzy f 0l Hz Cycletime TPRES) 0,125 ms
Time 1 1] =

Time t2: 01| =

Output Signal Selection:

ISDREF[1] = d-cument reference

~

[ Start I

[ Stop

c) Exemple de réglage sur moteur SMB60 4501,7 220V

Start Test Signal |

Pour lancer le signal de test

usd [V]

isd 8]

isdref (8]

50 [A]  m gdiref [A] m—usd [V]

Moteur SMB60 4501,7 220V

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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d) Exemple de mesure avec moteur linéaire LMX27

Scope plot of hiwin on 14/11/2008 033808

ga] WA

B m=

[\

[5]

[=]

isdref [A] —— i [A]

Scope plot of hiwin on 13/11/2008 17,35:09

Scope plot of hiwin on 13/11/2008 17:30:00

Lo
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3. Recherche de commutation

vie Control
y Basic settings
y Torgue contraller

a) Méthode IENCC(1)
Apres un double clic sur le menu

y Speed controller

e e e

y Field control £ weakening

Control | Auto commutation, on obtient une liste de Y Auto commutation
parametres ( le masque de saisie n'est pas encore crée au 5

moment de I'écriture de cette notice).

Commizzioning

-
»~
§ ]
gs Position controller
' ]
i
r
g /1 open loop contral [testing mode]

Le parametre 390 permet d'autoriser la recherche de commutation lorsqu'il est différent
de OFF. Commencer par le modele IENCC(1)

EZE:EI:I 0 {COM_ICOM q én::n:nrnrru.ltatin:nn detection: control word for selection

3 0 COMN_ICOM_KpScale 899 4 commutation detection: scaling of control gain
= 392 COM_ICOb_Time commutation detection: times

392 1] COM_ICOM_Tirne 00 g caormutation detection: timas

392 1 COM_ICOM_Time 00 ms commutation detection: times

392 2 COMN_ICOM_Time h00 mz commutation detection: times

392 3 COMN_ICOM_Time H00 mz commutation detection: times
= 393 COM_ICOM_Current commutation detection: curments

393 1] COM_ICOM_Current 9 A commutation detection: currents

393 1 COMN_ICOM_Current 45 2 commutation detection: cuments

Avec des temps t[0],t[1],t[2],t[3] égaux.
Cette méthode est moins précise mais permet de dégrossir les parametres de réglage.

Une fois le réglage approché, axe stable a la fin de la recherche de commutation, on
passera au modele IENCON qui permet d'avoir des mouvement minime lors de la
recherche de commutation.
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b) Méthode IECON(4)

14 Subid |Mame Introduction
: i CON_ICOM cormmutation detection: control word for selection

391 ] COM_ICOM_KpScale 300 4 commutation detection: scaling of contral gain
= 392 COM_ICORM_Time commutation detection: times

352 ] COM_ICOM_Time 250 ms commutation detection: times

352 1 COM_ICOM_Time 250 me commutation detection: times

392 2 COM_ICORM_Time 250 ms commutation detection: times

352 3 COM_ICOM_Time 250 ms commutation detection: times
= 393 COM_ICORM_Curmrent commutation detection: cunents

393 0 COM_ICORM_Current a9 A commutation detection: currents

393 1 COM_ICOM_Current 4.5 ) commutation detection: curnents

On ajustera le parametre 391-KpScale afin de minimiser les mouvement de I'axe lors
de la recherche de commutation.

Scope plot of hiwin on 14/11,/2002 03:12:55

O NN PN A T

isd [4] isq [B] epsAS [pole width]

isd [&] isq [&]

epzRS [pole width]

On utilisera le signal epsRS qui représente la valeur électrique angulaire en rotor et
stator, il convient donc de minimiser ce déplacement lors de la recherche de
commutation.

D Subll | Mame T Type Dezcription -
19 0 epzRS pole width Faz2 electncal angle rator v, stator

Astuce :
Trier suivant le champs "'description' et chercher electrical angle rotor vs. Stator
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" p Speed Control
Pl-5peed Caontroller
. e e
00017857 100 sswal i
[0] COM_SCOMN_Kp [0] COMN_SCOMN_KpScale
Pasition
Contral and el £ 123154
Feedfanward z
[0] COM_SCOMN_Tn
mwaf_poor waF segraf wril segrar Tarque or
— O —— O — —— [ —®» & ——» O ——— | DigalFiter | — Eggﬁgf
F' Y A Fgraf scon
Advanced settings of
I nact obs speed controller *
Analpzis of
Spead
Caontral nact 0k Encaoder
Interface
[0] COM_SCALC_TF
Feedback Selection E
0BS5(0) = Feedback from observer method ~
Observer Method
FILTERI(D) = PT1-fliter w

L'icbne Analysis of Speed Control permet de lancer 2 types de mouvements
- A/R - Set Default mode 1 ( a privilégier)

- Oscillation —» Set Default 2 ( dans le cas de déplacements finis )

Step response of speed control:

nref
—Trit -
riager Select transfer function:

‘ 1 uzj t Transfer function of speed reference [nref to nact) v

Record transfer function of speed
reference [nref to nact]:
Step 1 pm Step 2: pm Moise Amplitude: 298| war
. Time t2: Cycletime: s
Set Default Set Default
I Mode 1 | Mode 2
A/R Oscillation

Record time: 005 ¢

ITsslS\gna\GeneraIUr] [ Start Test Signal ] [ Stop Test Signal ]

Si les gains sont bien ajustés, la résultante de vitesse suivra correctement les créneaux
de consigne.

On obtiendra donc un résultat ressemblant aux courbes page suivante selon 2 types de
mouvement.

Une fois que I'on estime le résultat correct, on peut passer au réglage de la boucle de
position.
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. Résultat sur un mode 1 Aller / Retour

Scope plot of S084.006 on 13_09_201015_05_22

RS

_J

S

rwef [1/min] nact [rpm]

GF 13/03/2010 15:06:22

- Résultat sur un mode 2 avec des oscillations rapides

Scope plot of 5084.004.0 on 15/03/2010 10_48_32

nact [rpm]

rref [1/min]

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11 l serv‘:!ég"cisgg’l‘
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5.0ptimisation de la Boucle de Position

Ici aucun assistant pour nous faciliter la tache, on peut

Fosition Contral
and Feedfonward

toutefois

utiliser le mode manuel et déclencher un enregistrement de courbe.

0 msz 100) = i l
(0] COM_IP_ACCFFTF [0] COM_IP_TFFScals mraf FF
. —> — > —eH
Acceleration
Friction
05| ms 0 % 0 I
[0] COM_IP_SFFTF [0 COM_IP SFFSeale | velrs” [0] COM_SCOM_TFric ¥
_ — - * O
Speed
i foqref FF
0 ms B57.51| 1/min / /
[0] CON_IP_E psDly spsref - epx acioela | e pron_Kp v
— . — = O — O
[ Tarque ar
gup:ﬁi Current
apzact Contral
Control mode: |
i FCOM[3] = Position control mode RS QQ
Passer en mode manuel | ' Manual mode :
'-__' Standard mode | Homing mode || Jog mode | Rewverse mode
Motion profile

Sélectionner PCON(2) Position Control Mode

Avec le Reverse Mode, on peut programmer des
positions relatives [ -X ; X ]

Placer le slider du moteur linéaire en milieu de
course (JOG+, JOG-), a chaque arrét du cycle
programmé, on prendra garde de replacer le slider
en milieu de course avec (JOG+, JOG-).

PG[0] = zetpoint effects to profile generator Evs
Aucceleration: 10| misls
D eceleration: 10| mdsds
Speed 2200 rmss
Fielative position +/-: 10000 [E-4Im
Reverse event:
(&) Position ) Speed

2| msz hold after target reached
Fotar contral Quick stop Halt operation
[ Start ] [ Start ]

[ Manual mode off

]

L J
Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11 ¢ ’l.ec_h’"“
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A AR AT VLAY %%W

-

nref [1.4min] nact [rpri] epzact [iner] |

| |

Exemple de courbe :

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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6.Limitation and Threshold

—t
~— Limits

3000 mm 24 Nm
SNom THom
100 % 200 %
SManc TMax
| |
3000 mm 48 Nm 34 A
Max Speed Max Torque Maze Current
100 % 100 %
SMaxScale TMaxScale
¢ 100 % ¢ 100 %
]
SMaxPos TMaxPos
100 % 100 %
- IE‘ -
IE‘ SMaxMeg TMaxNeg
¢ ¢
Position et Speed et » | Torgue
Controller ™\ Controller ™\ " | Controller
¥ T ¥ T
I I
Tracking Emor 10000 mdegree Tracking Emor 3000 mpm
Position window for Position window for -
"target reached" 100 jgnceats "target reached” il i

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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On peut faire des limitations de couple et de vitesse suivant le sens du déplacement.
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sLes options de Modes de Commande du Servo_One

Control mode PCON(3] = Position control mods] e’
Basic Seftings WAF-Control
Cantrol via TERM(1] = via terminals Vst
Basic settings Reference via PARA(G] = via parameter definition
Pasition and Speed Cantral Current ar Torque
Profile made PG(0) = setpoint effects to profile generaty  Fecdiarard —— e Lot
basculer d'un mode vitesse vers A
"a la volée" —
N ;7 apn I
(a Ve rlfl e r ' ) ' Auto Commutation
1.Mode de contréle
Control mods PCON[3] = Pasition contral mode w
2.Type de contréle
OFF[0] = Mo contral selectar defined
Contral via D5402(5) = via D5402 motion prafile [CAMopen/EtherCAT TERMI1] = via terminals
)= ia motion profe (~Aopen/EtherEAT) b PaRA[2] = via parameter interface
-(3] = not defined
PLC[4] = via IECE1131 program
DS402[58] = via 05402 motion profile [CAMopen/EtherCaT]
SERCOS(E] = via Sercoz motion profile
PROFIBUS[F] = via Profibus DF%1 mation profile
3.Sélecteur de référence OFF[0) = No setpaint
AMAD] = via analog channel 15400
: - - " AMNAT[Z] = wi I b | 15401
Reference via D5402(7) = wia Cids 05402 matian profile w T ."-‘«E[?n[] ]= vi\;IEtla?:-T: ng Enanne

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11 l serv‘:ﬂi?a“cisfg”‘

(4] -[4] = not defined

PLCIS] = wia IECET131 program
PARA[E] = wia parameter definition
DS402[F] = wia Cids DS402 motion profile
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csANNEXES

Page suivante liste des annexes

- Installation du driver USB

- Configuration d'un appareil

- Astuce de réglage

- Configuration de I'oscilloscope

< Laissé VIDE >
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1.Installation du Driver USB
Ce driver est nécessaire pour se connecter au Servo_One.

Lors de la 1ére connexion au variateur l'installateur de
Windows vous demandera ou se trouve le fichier
descriptif du périphérique USB, il faudra aller pointer

C:\Windows\system32

Le nom du driver est usbio_drive.sys

Pour un systéme NT, il
adapter le chemin de
I'applicatif

%‘ Serva Diive - ISB

Fichiers de pilote

C:Awindowshapstem32\DRIVER Shushio_drive.sys

Fournisseur Thesyeon GmbH, Gemany

Version du fichier 241.0133

- E%P USE serviced devices
G%P Servo Drive

Signataire numérique . Mon signé numériquement

Copyright Copyright & 1998-2007 by Thesycon GmbH

dans

faudra

Dans le gestionnaire de périphérigue le nouvel élément est visible comme ci-dessous :

lére Connexion au variateur

Dans la fenétre projet, on peut voir si le
utiliser est le bon et contrdler si

Question

\_p Do you wank ko go online with ackual project "Transtecnik GF'7

IP du variateur sera accessible par le PC.

Ici I'adresse IP du variateur est 192.168.39.5

Taper en mode terminal DOS la commande ipconfig,

Mumber search -

= ﬂ: Transtecnik GF
= B8 TCRAP
=4 192168.395
- || Offline 5084.006

projet a
|'adresse

cela

affichera rapidement votre adresse IP, vous pourrez ainsi vérifier si le PC accédera au

Servo _One.
Définir une adresse IP pour le Servo_One accessible 4 3 X onine | @ par le
PC . Murber search -
Pour cela il faut se connecter au = 3 7| Network connections
variateur par liaison USB.
Select one or more networks for device com
On va créer une connexion USB : | @us p—
. . TCR/AP .
Puis on se connecte en USB ( clic CoDeys gtemay u droit +

connect device )

[ RS2z

Project

55 X [oine] €

Mumnber search -

= & Transtecnik GF
= H& TCRAP
-5 192.168.395

% FE Connect device

online

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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X [onke] @

Mumber search -

= .ﬁ Transtecnik GF
- B8 1CPAP
= %Y 192168.335
= 4] Offline SD84.006
+-2 Digital Scope
@ FLC
+-E1 Drive settings

& [
=% g

= 4] s084.006
+-24 Digital Scope
@ FLC
+-E1 Drive settings
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2.Configuration d'un appareil

a) 1er cas : on ne dispose pas du projet initial
On doit donc créer un nouveau Projet et y intégrer tous les appareils de la machine.

\ e e —
On peut se connecter a un USE = appareil
soit en connaissant déja I'adresse ] TCRAP Project brief introduction : IP de
Ce|UI-CI ou b|en en recherchant Projet wide qui doit récupérer la config d'un appareil |es

adresses IP des appareils
disponibles sur le réseau.

How do you want to connect device(s]?

Metwork. connection mode

C ho | X 2 rec h erc he r | 'a d resse IP (%) Connect a single device with well-known 1P address sur un

réseau précis se révelera plus g Search for devices in an network rapide.
Search for devices in all available network s

Toutefois Il est préférable de faire une

premiere connexion en USB pour lire
I'adresse IP de I'appareil quitte a se reconnecter par la suite par ethernet.

~m La meilleure solution étant de poser une étiquette avec
= ﬁl |E, e, l'adresse IP sur chacun des appareil lors de la mise en service !!
=

| 4 Scan network. ..

= zelect IP address to connect:

orline L1E8. 0. 241 ‘
: PP
[_ Ok ] [ Cancel ] 1 B m i

._EE Read device parameter description

online

f.:/>r' ‘ Inztaling general parameter wiew "Dirive settings"
[ l @ Tranzlating project device text to French [France] ...
- B8 TCPAP - : = Lo .
A 192168.0.241 Si la connexion echoue, vérifier que les diodes
B B 5052 0040 de la liaison ethernet de I'appareil sont bien
4+ ] Divesetings | allumées ( diodes orange et verte).
+ e Digital 5 cope
) @ File system )
Enregistrer le projet.
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b) 2éme cas : on dispose du projet initial

F||e | Project | Open ‘?f) Do you want o go onling with actual project "Project
Se mettre en ligne de suite. R | r—
L B8 TCRAP On peut voir I'adresse IP de I'appareil.
= e 192.168.0.241 Les textes en bleu indique [ &8 T1cpap un
= Offline S084.004.0 | 3ppareil Hors Ligne = A 1921680241
+- 4] Drive settings ) . .
- 1 Digital Scope Si I'appareil ne peut passer = (] S084.004.0 | on [igne
B File system controler que la diode de I ethernet
est activée sinon éteindre le variateur et recommencer.

Le projet est connecté a I'appareil.

c) Ajout d'un second appareil
On a déja un appareil connecté en ethernet

On connecte le second appareil en USB, et on lit I'adresse ethernet qu'on changera si
nécessaire.

= o [IEER
-IE|E~ Conneck device, ..

: ]
]
13}

Read device parameter description

online

‘ nline

Il est préférable de ne laisser gqu'un appareil connecté.

Une fois I'adresse IP connue ou redéfinie, enregistrer dans I'appareil a I'aide de l'icone
en haut du gestionnaire de projet :

Project el

5 7 X [onine] Qﬂ.,-q, 2 ot

Redémarrer I'appareil

Se connecter en ethernet avec |'adresse du |2 nouvel

appareil. ¥

A 1|E, Conneck device. .,

- 58 1CPAP On a maintenant le second appareil sur le réseau.
4 A 192168.0.241

T mie 192.168.0.242
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d) Configuration de I' appareil

1. Sauvegarde

(¥ Rename | Setting 2 |@ Save to b | ™ Device non valatile
£ Specials ’ 22 Load From b 1= File |
011 Firmware loader. .. il Resek b .;‘JI e

online

profile @ Excecute C5Y parameter scripk
rfiguration @ Restart
threzholds ﬂ Load standard desktop

Enregistrer si possible la configuration dans le répertoire Device Settings de votre projet
afin de garder de la cohérence dans le projet.

2. Restauration

Préciser que I'on va utiliser I'appareil comme
appareil principal.

|i1 5054.004.0 L | il Take as actual device

| | 5084.004.0 * | U Take as actual device
@ Fename ||E Settlng » | @ Save ko
= Spedials » @ Blirk |£ Load from »
01 Fi loader. .. = - -
anling IFmwWare loader 1 Reset ko Factory setting |_J

Excecube CSY parameter script
Restart

Load standard deskiop

R

Aller chercher la configuration dans le répertoire Device Settings d'un autre projet ou dans
un répertoire du CDROM ( \documentation\Configuration Moteur\S_one\ )

_ﬂa Config Mokeur SMBGO 4501, 4, dmdvadi

Parameter selection

o Al e Choisir les parties a importer dans l'appareil.
() Matar data only

) User defined selection

Save non volatile inside device

R
1 J A03 parameters copied, 0 errorfs) detected,

Importer les parametres et enregistrer dans I'EEPROM de l'appareil.

Si une erreur s'affiche vérifier que I'appareil sélectionné est bien celui désiré.
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3.Astuces de réglages
a) Filtre sur retour vitesse :

Penser a mettre une valeur faible ( 0,4 ms ) sur le filtre du
de la vitesse actuelle, lorsque le codeur utilisé est de type

0,6 pour un resolver sera une valeur correcte.

b) Overshoot sur retour vitesse
Limiter I' overshoot sur le signal vitesse :

04| mz
[0] COM_SCALC_TF

retour
SinCos.

9 =
[0] COM_IP_SFFScale

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11 l serv‘:'ig“cisgg”‘
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4.Utilisation de I'oscilloscope

Scope plot of S054,004,0 on 26/02/2010 09_43_37 -

17 EH-- ;- -f'E- Mo GE ) ey - Xi¥ = 0,0045 : 4,393

a) Charger un parametre dans un canal oscilloscope

Pour charger un parametre dans un canal de l'oscilloscope, cliquer droite sur la variable
et la charger dans un canal de l'oscilloscope, on peut utiliser cette méthode qui évite

une recherche laborieuse la liste de
parametres. = ¥ - =
[0]COM_IP_SFFScale | ™% “=CON_SCON_TFric
—» | F Maptatrigger »0

Aller sur un schéma d'asservissement et
clic droit sur les nom écrits en bleu.

Map to channel 0

s

& Maptochannel 1 j el i
% Map ta channel 2
BEE7{ 3 Map tocharnel 3 / /
vl Ll ooy g tachemel 4
— O —» 0O
—— 1«3 Maptochannel 5 Speed Torque or
Current
T - ‘ ‘ Cantral Cantral
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Y R
A m'i' « DriveManager 5

Congratulations for using our produkt. ‘e want to support
you to configure your controller automatically.

|F pou zelect "Dan't show this dislag again®, pou can
perform the initial commissioning by clicking the initial
commissioning item in the project tree,

Perform initial Don't perform initial
commissioning commizsioning

] Dan't show this dislog again

Boot Loader

Servo-Firmwareloader

Protocol | Settings

Available communications: Available device in bootmode:
® = [IP [MAC |

| | |pload
Adapter | Status | Choice
0.0.0.0 S O Search for device with IF:
192.166.0.23 & O |||z w8 _ 33 ., 5 || Seaeh

Broadcast Search [
Founded device info:

| Device Id | Marne
[ Update | | Ty Reset
Optionz Path to Firmware
[] Erase complete flash | | Browse

Wersion ; 3.1.1.1

Servo-Firmwareloader 5]
Available communications: Available device in bootmode:
® = [IP MAC |
| | Upload
Adapter | Statuz | Chaice
0.0.0.0 Y O Search for device with |P:
192.1680.23 & [132 . 168 . 0 _ 241 | [ Seach |
( Broadcast Search (192.168.0.255) |
Founded device info:
|Device|d M ame
[ Update ] |4284SE?285 Mat Found | Try Reset
Options Fath ta Firmware
[ Erase complete flash |T:\1_LUST\ED_LUST_S_Dne\documentation\Firm | Browse
Wersion : 3.1.1.1

Transtechnik-GF rev 156 du 21/06/11
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Servo-Firmwareloader £

Mo Actian Timestarp S
156 Downloading hes-file. .. 12:06:00 =
155 Flazh startaddress Qad4008000 12:06:00
154 Flazhsize 4 MB 12:06:00
153 Flazhtype Aki2901 1 EOEE 12:06:00
152 Current device Bootloaderversion 1.3.7.17 12:06:00
151 Device connected 12:06:00
180 Firrware Checksumn : 0=CBEE 12:06:00
143 Cunent device |P-Address © 192.168.0.24 12:06:00 A

Downloading hex-file___

T EE bttt ettt
Zeit: b

Version : 3.1.1.0
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