
MES SMES SERVOERVO_ONE_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.

• CheckList   du variateur
• Lien accès rapide à la TABLE DES MATIERES

•
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.1Mise en place de l'appareil

1.CheckLIST
a) Partie câblage

• Connecteur X10 / 24V 2A
• Câblage Puissance, Resolver et Sonde température
• Câblage de quelques E/S ( ISDSH + ENPO )

b) Partie réglage
• 1ère Connexion par USB
• Définition d'une adresse IP par ex 192.168.0.24x

• Sauvegarde du projet sur le PC 
+ sauvegardes régulière dans l'EEPROM de l'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 l'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 à 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
• Contrôle de la sécurité
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< vide >
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2.Localisation des connecteurs

Connecteur CANOpen :

Connecteur Ethercat :
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3.Schéma général de câblage

BG1 à 
BG4 

seulement !!

Transtechnik-GF  rev 156  du 21/06/11                           Page 5 / 46   



4.Câblage Minimal
• 1 alimentation 24V-2A en X10 ( 0,5 Amps à vide )
• 1 alimentation puissance 230 ou 

400V.
• 1 moteur à relier en X12
• 1 système de mesure  en X6 ou X7.

5.Alimentation 24V 
• 24V sur X10 pour alimenter uniquement l'électronique interne du S_One.

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

6.Relier le moteur 
On branche le moteur sur les bornes du connecteur X9, ne pas oublier la mise à la 
masse à l'aide du collier métallique.
Relier le codeur sur l'entrée adéquate.

7.Alimentation Puissance
Configurable de 230V à 400 V : Après avoir alimenté sous 24V le variateur, on 
renseignera la tension d'alimentation dans la fenêtre, ceci sera fait une fois la 
communication établie avec l'appareil.
Cette opération sera prise en compte dès remise sous tension du variateur.
Donc éteindre et rallumer l'appareil puis passer à l'étape suivante.
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.2Communication avec le Servo One

1.1ère connexion en USB
Privilégier la connexion en USB ( connecteur X2 ) pour la 1ère 
mise en service du variateur.

Note : Si le choix USB n' apparaît pas, mettre 
online, ceci déclenchera une erreur  mais ensuite le 
menu de choix USB apparaîtra...
On se connecte à l'appareil et on redéfinit une adresse IP 
accessible par le réseau. 

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

Enregistrer dans le device 

Passer en mode Offline.
Éteindre et rallumer l'appareil.
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2.2ème connexion par  TCP-IP

Décocher  USB puis reconnecter l' appareil en mode TCP-
IP.

Reprendre l'adresse IP définie plus haut pour se 
reconnecter. Double clic sur 
adresse IP pour se connecter 
à l'appareil  :

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

1.Logiciel
a) Bandeaux de navigation

Le bandeau de navigation et de sauvegarde.

Le bandeau d'icônes permet d'accéder rapidement aux fonctions principales de l'appareil.

b) Menu principal 

Définir la tension d'utilisation du variateur.

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

Réglage des gains Courant Vitesse Position

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

Start calculation  Chapter 1.3
Renseigner le type encodeur 
( Commutation vitesse et position

Chapter 1.3

Protection Moteur (i²t,sonde PTC..) Chapter 7.2
Mode U/F pour contrôler 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

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

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

Moteur LINEAIRE ← Moteur Linéaire

Moteur Rotatif → 

a) Moteur Linéaire 
• pitch 32 mm,
• période encodeur =1000 

µm,

aller moteur rotatif

Transtechnik-GF  rev 156  du 21/06/11                           Page 12 / 46   



1. Calcul des paramètres moteurs

2. Identification du moteur 
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b) Moteur ROTATIF
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1. Calcul des paramètres moteurs

2. Identification du moteur 
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4.Définition des données du codeur

On peut mixer 3 type de signaux codeur pour 
les informations de commutation, vitesse et 
position, toutefois cela peut aussi être la 
même information pour les 3 boucles.

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  :
Avec un pitch de 32 mm et une règle de 1000 µm 
on a 32000 / 1000 = 32 lignes encodeur .

Pour information, le câblage de la fonction sincos du 
connecteur X7 du Servo_One est identique à celui du 
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° à rapprocher des 
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 >
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5.Définition du profil de déplacement

a) Résolution
Suivant le type de codeur utilisé, il faudra adapter la résolution de l'encoder.

Prendre soin de définir à la fois les unités :
• 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                           Page 19 / 46   



6.Limites de sécurité de fonctionnement

A ce jour , il n'existe pas encore de masque graphique 
pour faciliter le réglage des variables de limites.
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.4Optimisation des asservissements

1.Optimisation de la boucle de courant

Pour des applications dynamiques, il est recommandé de rendre le contrôleur 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 paramètres du contrôleur de courant PI sont :
• P0310 CON_CCON_Kp
• P0311 CON_CCON_Tn

2.Générateur de Test
a) Signal Generator 

Permet d'ajuster la boucle de courant

b) Ajustement des paramètres de test pour le Test Generator
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c) Exemple de réglage sur moteur SMB60 4501,7 220V 

 Pour lancer le signal de test

Moteur SMB60 4501,7 220V   Moteur DSM5.32.20G7
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d) Exemple de mesure avec moteur linéaire LMX27
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< Laissé VIDE >
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3. Recherche de commutation

a) Méthode IENCC(1)
Après un double clic sur le menu 
Control | Auto commutation, on obtient une liste de 
paramètres ( le masque de saisie n'est pas encore crée au 
moment de l'écriture de cette notice).
Le paramètre 390 permet d'autoriser la recherche de commutation lorsqu'il est différent 
de OFF.  Commencer par le modèle IENCC(1)

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

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

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

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.

Astuce : 
Trier suivant le champs ''description'' et chercher electrical angle rotor vs. Stator
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< Laissé VIDE >
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4.Optimisation de la Boucle de vitesse 

L'icône Analysis of Speed Control permet de lancer 2 types de  mouvements
• A/R → Set Default mode 1 ( à privilégier )
• Oscillation → Set Default 2 ( dans le cas de déplacements finis )

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 l'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 

• Résultat sur un mode 2 avec des oscillations rapides
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5.Optimisation de la Boucle de Position

Ici aucun assistant pour nous faciliter la tâche, on peut toutefois 
utiliser le mode manuel et déclencher un enregistrement de courbe.

Passer en mode manuel  

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-), à chaque arrêt du cycle 
programmé, on prendra garde de replacer le slider 
en milieu de course avec (JOG+, JOG-).
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Exemple de courbe :
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6.Limitation and Threshold

On peut faire des limitations de couple et de vitesse suivant le sens du déplacement.
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< Laissé VIDE >
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.5Les options de Modes de Commande du Servo_One

On 
pourra 

basculer d'un mode vitesse vers position 
''à la volée'' 
(à vérifier !).

1.Mode de contrôle

2.Type de contrôle

3.Sélecteur de référence
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.6ANNEXES
Page suivante liste des annexes 

• Installation du driver USB
• Configuration d'un appareil
• Astuce de réglage
• Configuration de l'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 1ère connexion au variateur l'installateur de 
Windows vous demandera où se trouve le fichier 
descriptif du périphérique USB, il faudra aller pointer dans 
C:\Windows\system32

Le nom du driver est usbio_drive.sys

Pour un système NT, il faudra 
adapter le chemin de 
l'applicatif 

Dans le gestionnaire de périphérique le nouvel élément est visible comme ci-dessous :
1ère Connexion au variateur 

Dans la fenêtre projet, on peut voir si le projet à 
utiliser est le bon et contrôler si l'adresse 
IP du variateur sera accessible par le PC.

Ici l'adresse IP du variateur est 192.168.39.5
Taper en mode terminal DOS la commande ipconfig, cela 
affichera rapidement votre adresse IP, vous pourrez ainsi vérifier si le PC accèdera au 
Servo_One.
Définir une adresse IP pour le Servo_One accessible par le 
PC.
Pour cela il faut se connecter au 
variateur par liaison USB.
On va créer une connexion USB :
Puis on se connecte en USB ( clic droit + 
connect device )

Transtechnik-GF  rev 156  du 21/06/11                           Page 36 / 46   



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. 

On peut se connecter à un appareil 
soit en connaissant déjà l'adresse IP de 
celui-ci ou bien en recherchant les 
adresses IP des appareils 
disponibles sur le réseau.

Choix 2 rechercher l'adresse IP sur un 
réseau précis se révèlera plus rapide.
Toutefois Il est préférable de faire une 
première connexion en USB pour lire 
l'adresse IP de l'appareil quitte à se reconnecter par la suite par ethernet.

La meilleure solution étant de poser une étiquette avec  
l'adresse IP sur chacun des appareil lors de la mise en service !!

Si la connexion échoue, vérifier que les diodes 
de la liaison ethernet de l'appareil sont bien 
allumées ( diodes orange et verte).

Enregistrer le projet.
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b) 2ème cas  : on dispose du projet initial

File | Project | Open
Se mettre en ligne de suite.

On peut voir l'adresse IP de l'appareil.
Les textes en bleu indique un 
appareil Hors Ligne 
Si l'appareil ne peut passer en ligne 
contrôler que la diode de l' ethernet 
est activée sinon éteindre le variateur et recommencer.

Le projet est connecté à l'appareil.

c) Ajout d'un second appareil
On a déjà un appareil connecté en ethernet
On connecte le second appareil en USB, et on lit l'adresse ethernet qu'on changera si 
nécessaire.

Il est préférable de ne laisser qu'un appareil connecté.
Une fois l'adresse IP connue ou redéfinie, enregistrer dans l'appareil à l'aide de l'icône 
en haut du gestionnaire de projet :

Redémarrer l'appareil 
Se connecter en ethernet avec l'adresse du nouvel 
appareil.

On a maintenant le second appareil sur le réseau.
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d) Configuration de l' appareil

1. Sauvegarde

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 l'on va utiliser l'appareil comme 
appareil principal.

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

Choisir les parties à importer dans l'appareil.

Importer les paramètres et enregistrer dans l'EEPROM de l'appareil.

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

Penser à mettre une valeur faible ( 0,4 ms ) sur le filtre du retour 
de la vitesse actuelle, lorsque le codeur utilisé est de type SinCos.
0,6 pour un resolver sera une valeur correcte.

b) Overshoot sur retour vitesse
Limiter l' overshoot sur le signal vitesse :
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4.Utilisation de l'oscilloscope

a) Charger un paramètre dans un canal oscilloscope
Pour charger un paramètre 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 
paramètres.
Aller sur un schéma d'asservissement et 
clic droit sur les nom écrits en bleu.
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Boot Loader
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