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1°) Introduction :

Ce diaporama permet de mettre en ceuvre et d'égplane architecture CANopen. Dans un
premier temps afin de se familiariser avec le liegitnity Pro ne pas hésiter d'utiliser le document

guidance « Programmer sous Unty Pro » et le matiedai logiciel.

@ Unity Pro M E]@rg

Fichier Affichage Outls  Actomate  Aide

|2 k@_\_

‘ 1 - Sélection mode aide

Uniquement a des fins éducatives

(SIS

Génération 4 Impotter/esporter h Eneurufiisateur Rechercher/Remplacer 7

e ocn | | [ reewizrond| || i I @

Prét
E? Aide en ligne Unity Pro

Imprimer Options

O Consignes générales
@ Ragles de compatibilie
@ Addendum

= @ Logiciel Unity Pro

[+ @ Bibliothéques EF/EFBA
3} O Architectures de comm
[+ Q Plate-forme bModicon M
= @ Métiers Modicon M340 - e lecture, les automates Telemecanique Modicon M340,

[+ @ Commurication Modicon b3 Telemecanique Modicon Premium, Telemecanique Modicon Atrium, Telemecanique Modicon Quantum,
[+ @ Plate-farme Premium/rium Telemecanique Modicon Maomentum sont respectivement appelés Modicon M340, Premium, Atrium,

el @ Métiers Premium/Atrium Quantum et Momentum. De méme les logiciels Telemecanique Unity Pro et Telemecanique Unity

[+ @ Cammurication Premiur/Atrium eveloper's Edition sont appelés Unity Pro et Unity Developer's Edition (UDE)

= @ Plate-forme Quantum

[+ @ Métiers Quantum

2] 0 Communication Quantum

3} 0 Equipements distants

2] O Mise & la tere et raccordements

2 - Sélectionner Sommaire »
ou «Index ».

& Unity Pro. Si vous désirez quelques précisions sur son

/[

éder aux informations de derniére minutes cliquez ici - Addendum

3 - Choisir le
menu

Aide sur l'aide

Vous n'étes pas S
barre de menu -

Aide

Contenu de l'aide

voulez l'optimiser. cliquez sur le bouton d'aide dans la

Voici une présentation succinte du sommaire de cette aide en ligne -
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Méthodologie de création d'une Application Unity Po

Définition des Options du projet

g

Définition de la configuration
matérielle

I

Définition des vues fonctionnelles

J

Crégtion de Définition des variables automate Crgatlon de
variables et variables et
instances ﬂ instances
LangagesLD / FBD / ST/ IL LangageSFC
PROGRAMMATION Définition du
Création du programme / Chart
v
Définition |, .| Définition des
des actions| | transitions

I

Définition des tables d'animation

I

Choix

@ Simulateur / automate ?

Génération et transfert vers le simulateur | —> | Définition adresse de I'adresse automate

J

Génération et transfert

2°) Lancement de Unity Pro :

Wijeo-Desianer -
Lancer« Unity Pro»
%

LIty Prodi
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3°) Création d’'une nouvelle application :

La création d’une application permet de choistyfge d’automate ainsi que le type de

processeur qui lui est associé.

2 - Sélectionner I'onglet
« Nouveau ».

4 —Sij besoin, sélectionner « Montrer
toutes les versions ».

3 - Sélectionner la gamme
d’automate utilisée
« Modicon M340 »

Automate

= Modicon M340
B> P34 1000
B> P34 2000
BMx P34 2010
B P34 20102
BM= P34 2020
Brx P34 2030
BMx P34 20302
B PRA 0700

Premium

=2, 0 Bus automate
I, 0 BM ¥EP 0800
%&, 3 CANopen

EJ, Types données dérivés
B, Types FB dérivés

@, Variables et instances FB
i, Yariables Elémentaires
< @, Yariables dérivées

@v ‘atiables de DDT d'équipement
M, , Yariables dérivées E/S
-k, Instances FE élémentaire
ik, Instances FE dérivé

[ Mantrer toutes les versions

1 - Sélectionner le mode
« simulateur ».

Wersion 05 min.

Description

02.50 CPL 34010 Modbus

02.50 CPU 340-20 Modbus

02.00 CPU 340-20 Madbus CAMNopen
0250 CPU 340-20 Modbus CAMopen2
02.50 CPU 340-20 Modbus Ethernet
02.00 CPU 340-20 Ethemet CANopen
02.50 CPU 340-20 Ethernet CANopen2

Maodule périphérique pour E/S décentralizées

6 -Valider

5 - Sélectionner le type de processeur.

La version est indiquée sur le dessus de la car®/e2.5

H =
=

|-__§, Mouvement
D, Communication
@, Programme

3, Taches

o, MAST
{3, Evénements

L [, Evénements TIMER:

e C,!, Ewénements EJ5
[, Tables d'animation ==
B, Ecrans d'exploitation
&, Documentation

Adiesze topologique;

| Raférence

| (= Station dE/S locale Modicon M340 |

| Rack

B +EF 0400
500

Description

| RACK 4 FOSITIONS
CE POSITIONS

. BMXABP 0800
" BMXHBP 1200

| BACK 8 POSITIONS
| RACK 12 POSITIONS

Annuler

|

La création terminée, sauvegarder I'application (Nepas sauvegarder sous Unity Pro, car en cas

de réinstallation du logiciel Unity Pro, I'application est perdue).
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4°) Configuration matérielle :

La configuration se déroule en deux étapes.

4-1°) Saisie de la configuration matérielle :

Configuration du type de Bac

(1 - Sélectionner S

« Configuration » J Fe o ||£'-E | Tv] 228 =0 | o | o @@1 L

lavigateur du
%a Yue structW
3, Projet
R,
3@, 0 Bus automate
@[, 0: M xeP 0300
i %&, 3+ CAMopen
-I__g, Types données dérivés
D, Types FB dérivés
¥ariables et instances FB
4, Variables Elémentaires
&, variables dérivées
i -3, Yariables de DDT d'&quipement
B, variables dérivées EfS
4, Instances FB élémentaire
4, Instances FB dérivé
|1, Mouvement
D, Communication
= ﬁ, Programme
l—‘ Eu‘ E;h:qs,qsr Adresse topologique:
(42, Evénements
w1, Evénements TIMER.
e Q’ Evénements Ef5
-[ 3, Tables d'animation = (="
D, Ecrans d'exploitation |
& ﬂ, Documentation

nfiguration

5 - Valider

; Retérence Description |
E 7Sl Hedcr HAD |

L BAEKAPHCITIIHN:
| RACK 12 POSITIONS
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Configuration des cartes d’entrées / sorties etrdétiers
1 - Choisir I'emplacement du module.
-2, Projet Bus | [ |BMX P34 |

(_'__‘g, Configuration

%_lg, 0+ Bus automate

%_lg, 31 CANopen

':,!, Types données dérivés

!:}, Types FB dérivés

{3, variables et instances FB

0, Variables élémentaires

(@1, variables dérivées

@V Yariables de DDT d'équipement
8., variables dérivées £/S

&, Instances FE élémentaire

i, Instances FE dérive

':,!, Mouvement

!:}, Communication

@, Programme

) 2P B |
Double clic a I'emplacement choisi.

5 - Valider

3 - Sélectionner le type de famille
(Alimentation, analogique, comptage,
rack, communication, TOR). Ta

Adresse topologique:

4§
a, Evéniements

u, Evénements TIMER
H i [3, Evénements EfS
e ':,!, Tables d*animation

C}, Ecrans d'exploitation
&, Documentation

Référence De
B Communication
Carnptage
Mouvement

4 - Sélectionner la référence du
module a implanter.

BM Dl 0805 | Dig 81 220Vac

|

B Dl 1602 | 16 E num. négatives 24 VCA/24WCT
EMx DAl 1603 | Dia 161 48 Vac
EMx DAI 1504 | Dig 18110010 120 ac

i ~ BMXDDI 1503 _Dlg‘IBI 4avide Sink
i ~ EMXDDI 1604 | Dia 161 125 Vdc Sink
BM DDI 3202€ | Dig 321 24 Vi Sink Ik
o - BM DDI G402K Dia 6 24 Yo Sink F -
[ T1T Génération £ Importer/espor ~ BMXDDM 16022 | Dig 81 24 Vac 83 Source Tr
EM: DDM 16025 Dig 81 24 Vde 80 Relays j P

ES AL PP Amaes L el E T T T T

L'implantation du matériel terminée, sauvegarder I'application.

4-2°) Edition des différents modules implantés

Configuration du processeur

5 - En fin de paramétragéalider.

Fichier Edition  Affichage  Services Outils  Génération Automate

EXa - ‘8o

M EEOB® w M [ | 25 =& | im (T ()

: sl
2 Cllquer sur le pavé « Configuration ».
Si périodique, configurer a 50 ms maxi

4otz B2 ¥} 1 -Double clic sur le |
module processeur. ‘

o
H % 31 CAMopen
s u, Types données dérivés
u, Types FB dérivés
: @, ¥ariables et instances FB
-4, Warisbles glémentaires
@, Varishles dérivées
@, Wariables de DDT d'&quipement
Wariables dérivées EJS
4%, Instances FB élémentaire
4k, Instances FE détivé
-, Mouvement
S e | B B [B oz 1\
=] @’ Taches
Made de marche Taille des champs des repéres

4 - Paramétrer la valeur de
chaque bloc de maniére
astucieuse afin de minimiser la
zone mémoire.

-3, Evénements [ Ertrée RUN/STOP %) Topologique

[, Evénements TIMER 2
g’ Evénements E/5 () Topologie miste et RAM d'état
) E-}' Tables danimation | [] Démarrage Automatique en Fun

e[ 1), Ecrans d'exploitation i : . " —
i % Documentation J - Lt | Initializer Wi au démarrage & froid ZM: 100]
[] Démarrage & froid uniquement

3 - Désélectionner. Bits internes :
Ceci permet d’avoir des mots ou d %MO & %M99

bits de mots sauvegardés . T -
Mots internes :
%

[ Protection mémaire

Taille des champs d'adiesze globale

EMw: 100

TR il

\!

Mots constants :
%KWO0 a %KW?29

MWO a %MW99
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Configuration du mode de lecture de la tache maitre

= — @, Programme

i3, Téches

+

1 —Clic touche droite

Effacer

Exporter...

Ajouter un répertoire ukilisateur ...

Ajouter lien hypertexte ...

Zooarm avant

Tout déployer 2 —Clic sur le menu « Caractéristiques »

4 —Modifier les valeurs si besoin

Tout conkracker

Carackéristigues ALT+Entrée

3 —Modifier le mode d’exécution si besm_ -

T LN 110 LN Lop I\

Configuration { \

() Périndique Période : |20 [mz]

© Cyclique Chier de garde - [250 2 [ms)
|

Configuration de la connexion « CANopen »
La validation de la connexion CANopen « Maitre »sqga par la déclaration de la chaine
d’entrées/sorties du module.

5 —Saisir le nom de la variable %CHO0.0.2 -

@% =B

1 —Double clic sur « CANopen »
TOE de communication CANopen

@, Ethernet

fys
FERE 3&, 3 : CaMopen
-+{ 1, Types données dérivés
- B, Types FB dérivés
- @, Yariables et instances FB
o dny Variables élémentaires
<o, Watishles détivées

‘Wariables dérivées EfS

w3 , Instances FE dérivé
3 {__,!, Mouvement
|23, Communication
i tﬂ, Programme
-39, Taches

L.P. Germain SOMMEILLER

1 1 BMX DL 1602

@1, Yariables de DOT d'équipement

s
&, Instances FB élémentaire

4 —Sélectionner la variable %CHO0.0.2

“ m CaMNopen comm head Ex... l: Descrption | W I]bik\ G ] \
B voiez \
Création variable d'EIS Adresse m | Type | Comme
Fréfize pour nom: Eus_CARopen_lesum 5 SRWOOE T
Tupe: R BT THT
: 4 ; 4 |Rw0022 THT
6 —Valider par « créer »] ——— i
T e B |zKw0D024 INT
7 |zKwi025 THT
e 45 8 |zKw00.28 HT
) : 9 |EKwW00.27 THT
o [ cH 0 |xKwinn2E T
Configuration: [#]kw [F]2KD [#]=kF Sélactiopnertout, 11 w002 g NT
Sustéme: M ZKW0.0.210 INT
Etat: MW } , .
e (G [ [ 2 —Clic sur « Sélectionner tout »
Commande: HW [] 3D [7] 5MF 16 [RILOZERR ‘BO0OL
Implicites; [#]= [#law [V]HD [W]xF [V xIERR 1; z:wgg; :m
ZW0.0.2 :
[ilelaivlzanivl o 19 |mw0022 T
Misz 4 jour 20 |%w0023 HT
l Mettre 3 jour grille ] . . . .
wChc sur « Mettre & jour la grille »

FERROUDJI Tahar

6/28



La variable est créé dans le registre « Variabéewées E/S »

Wariables | Tupes DDT | Blocs fonction | Types DFB

Filtre

LA Nom [=] " 3 —Résultat (affichage des variables dé@
MHam Type - Adresze - W aleur C
+ Buz_CAMopen_lexium T_COM_CO_BM=_EXFERT ECHOO2

e 0 e

1 —Sélectionner « Variables et instances FB|»

-------- &, Variables &lémentaires
________ @, variables dérivées 2 —Double clic sur « Variables dérivées E/S }>
-------- ﬁlv Yariables de DDT d'éguipemen
-------- v Yariables dérivées EJ3
-------- ﬂv Instances FB Elémentaire
-------- 1, Instances FE dérivé

[

Configuration de la voie de la connexion CANopen
Permet de réserver des variables du type « %Mw%MW » associées a des PDO (Process

Data Objet ou Objet des données du process).

La gestion d’'un Lexium 32A ne nécessite seulemaisr:

* Entrée : 8 Mots

* Sortie : 4 Mots
La zone mémoire des variables localisées qui doitré réservée au coupleur CANopen est la
suivante :

« Entrée : %MWO0 & %MW31 (Nb32) et %MO0 & %M31 (Nb 32).

« Sortie : %MW32 & %MW61 (Nb32) et %M32 & %M61 (Nb 32).

CAMopen comm head Ex... il Configuration ]
B vaie2 [Bus_CAMopen_

Entrées Sorties
Fiepli

[ Arrét du bus si arrét autamate

OMaintenir @Héinitialiser 3 _Renselgner les zones des

variables d’entrées et de sortiefs.

1 —Sélectionner « Voie Mb. de mots [3hW] g Mb. de mats W) [y

2 (BUS_CANOpen > Indes du ter MW ] = Indes du fer shb ar = C,ette Z,On? est exc_:lus“lement
_ _ réservée a la gestion du
Mb. de bits [2M) i} - Mb. de bits M) i} — -
coupleur reseau
Index du er =M K Indes du ler =M
Faramétres du bus
Witesse de transmizsion 260 | kEauds
COE-ID message SYNC 128
Période message SYMNC 100
Durée dinhibition du KT 5 - 2 —Saisir la vitesse de
Time ot d smorgage de Méquipsment — [5g m transmission paramétrée dans
- = Adr.|  Mom squipement | TimeowsDOsps{ €S Stations esclaves reliees a
i 15000 @s (250 kBauds)
2 15000
Fonction : 3 15000
4 15000
7 15000
R 3 15000
Téche : 7 16000
MAST vy g 15000
k] 15000
n 15N
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Une fois la configuration de la voie terminée, @aer a une premiere analyse du projet.

Automate  Mise au point  Fenétre  Aide

a

H  mEOR ® 5 M v

Analyser le projet

1 —Sélectionner I'onglet
« Analyser le projet »

Module de communication CAMopen

E CaMopen comm head Ex...

bl il Configuration l
B voez [Bus_CAMopen_

Entrées Sorties
Fiepli
|:| Arrét du bus si arrét automate
() Mainterir (%) Réinitialiser
Mb. de mots [=RMW] | 5 = Mb. de mots [=MW] 4 —=
Indes du er XMW o 3 Indes du er XMW az =3
Mb.debitz (M) [ S Kb, de bits [31) 0 -
Indey du ler =M Inde du ter =M
Paramétres du buz
Witesse de transmission 2680 | kBauds
COB-ID message SYRC 128 -
Période message SYRC 100 S
Durée d'inhibition du MMT 5 e
Timeout d'amargage de I'&quipement Bl ms
< > .:\.dr. | Mom équipement | 15'Il;innnleout SD0 spécifique (ms) | |~ \
» i 2 —Analyser le résultaEn cas

d’erreur, double cliquer sur

L=

Analyse en cours...

I'affichage en rouge (dirige
Option du projet désactivée : Maintenir m\v% la zone de l'erreur). .

Processus réussi : 0 Erreur(s] ., 0 Avertissement|s)

Analyser le projet
) 4 proj

Configuration de la connexion « Ethernet »

Irmparterdexparter .}5.

Erreur utilizateur .}5.

Evénement dhiztarique

Dans un premier temps, il faut déclarer la fonctitenla carte. Dans le cas présent, la fonction est

Ethernet TCP/IP.

aénération  Automate  Mise au point  Fenétre  Aid

@ &

: Bus automate
0, o BMx 2BP DEOO
88, (PY(P) : BMK CPS 2000
-8, 0 BMX P34 20302
@V CAMopen
o &, Ethernet
1:EMZDDI1

Etherret
O voie 3

2 —Sélectionner « Voie 3 »

4 —Valider
00T

)

a
1

4
w2
w

1 —Double clic sur « Ethernet >*

e " 5

: CAMopen
i données dérivés

i FB dérivés

Jles et instances FB
ement
Junication

Sseaux
amme
jches

1, MasT
sEnements
1, Evénements TIMER

3 —Sélectionner « ETH TCP IP »

Le lien réseau se
fera dans un

deuxieéme temps
(voir déclaration
Ethernet).

Fanction :

1, Evénements EfS
s d'animation

s d'exploitation
nentation

Fonction :

Aucune

ETHTCPIP v

Tache :

Lien réseau :

_ D.D:Ethemet|
L.P. Germain SOMMEILLER
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Pour faciliter la gestion du coupleur Ethernetailt déclarer une chaine de variable.

. o~ .. ~ .
" Obiets 445 | L 4 —Saisir le nom de la chaine de varlab@z

—
Msse Nom | Type | Commen
—C”C sur « Créer »

N Descepiion

Création variable 'E+S

Préfise pour nom : Fieseau_Ethernel

1 —Sélectionner « Ethernet »

I
B ) R
2 —Sélectionner « %CH »
ZCH

Commentaire:

Configuration: [k kD [[]xekF
Systéme: [ zenatt
Etat: [ zenatt
Paramétre: [Czenat [ D[] seraF
Commande: [Czenat [ D[] seraF
Implicites: [ [Cstw [0 [JxF [C]=IERR

=@ [J=aw []=e0 []=oF

Mise & jour

l _ %{:?»—C"C sur « Mettre a jour grille »
Mettre 3 jour grille

Penser régulierement a sauvegarder votre applicatio

4-3°) Déclaration des nceuds (équipements esclases)e Bus CANopen.

La déclaration des équipements implantés sur lesBdait de la maniere suivante.

3

2 —Double clic (déclaration d’un nouvel équipement)

Wue structurelle

4, Projet

A Connerions configuises: o
-3, Configuration

6 —Valider

B %&, 0 Bus automate
=T, 0 : BMx ¥EP 0800
B0, (P)(P) : BME CPS 2000
= [, 0 BV P34 20302
., CANopen
@, , Ethernet
% 1 :BM{DDI 1602

Adresse topologique; [1.63]

Node-D:

Fieférence
i= - Station dE/S CANopen

Description

5 —Sélectionner I'adresse du nceud (1 a 63)

0K,
1
Al
Aide

i Contréle des moteurs

3 —Sélectionner la famille de I'équipement

s + Détection
b [ E/5 distiibugg
& = = Mouvement
Vatishlesetiy YicesFB ATYA VI Altivar 31 CAMopen Slave DSP402 (TEATV3111E ods)
Mouvement ATVIV1_2 Altivar 31 CAMopen Slave DSP402 [TEATYI112E eds)
ATV W17 Altivar 31 CAMopen Slave DSPANZ [TEATYIT17E ads)
ATY3IT_V1_3 Altivar 31 CAMopen Slave DSPANZ [TEATYITT13E ads]
_ £, Taches ATVY3I2_MFB EDS MFB ATW32 [ATV3A2_MFB.eds)
e ATVET_V1_1 ATVET [TEATYETTIE. ds)
2l B T ATYTI_11 ATYF [TEATYT111E.2ds)
Icls_IF& IcléIFA CaNopen (lclb-AFA, eds)
lcls_IFE IcléIFE CéNopen (lcl4-AFE. eds)
lcls_IFS IcléIFS CaNopen (lelbAFS. eds)
LM05_MFE LM05& PLCopen (LXMO5_MFB.EDS)
LXMO5_v1_12 LMO5A CANopen [TELXMO5A_0112E EDS)

LM1ELP_Y1_45

! AFE.EDS)
5 D328_0100E EDS)

T B Arnité

EDS for Lexiurn 15 LP sar_yod_li\_tg-[TELXmSLFL_m 42E eds]
HP servodrive [TEL:M1 570851 E .e]

4 —Sélectionner le nouvel équipement

L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar
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Un Apercu du nouvel équipement implanté sur la 8A&Nopen. La déclaration de ce module permet
de programmer 'axe a partir de MFB (Motion Funot®lock)

~ R, (PT(P) : BMx CPS 2000
=l 00 BN P34 20302
........ @, CAMopen
........ @V Ethernet
: B DDI 1602

o

pen

=j B, 1 1 Station dE}S CANopen
0,0 L¥M3z_MFE

dérivés

FB
Un double clic permet d'accéder

aux parametres du module

N° du nceud de I'équipement
(adresse esclave). Un double clig
permet de saisir un nouveau N°

£ e ), RBSEALE ) , B
S, F:!;gramme Un double clic permet d’acceder
=, Taches aux parametres du module

L B MesT K

e LD ﬂ’ Evénements

La gestion de I'axe se fera a partir de bloc fancti

Visualisation des PDO (Objet des Données Proceasgmission et en réception
Pour une application standard deux paramétress@neéssants a I'utilisation.

2 —Sélectionner « Voie 0 »

=
Lih32_MFB (LM
ation A E Mz Mg A T oo | 10 Contrste denewr | T Booru | T} Dictiomnoie dotiets | T Contiguration |
15 automate Vale Emissicn (3] |:|Masquer lez PO vides
iBIE‘E; ?EPID:'SD R FOO | Type d'ém... | Inhibit Time | Ewent Tim... | Symbaole | Adr. topo. | =ML | COEID | Indes W,
A i . - WIEY POO1 (Statique) 255 0 1E#181
™ 1 —Double clic sur [ drivestat WML 301E:25
________ ) [ mestat B30 301E:26 -
] ?. Ionglet [Z] motionStat Salih30.0.0.2 I01E:2T
i ~ 2 D drivelnput SlWA30.0.0.3 30128
;‘=V3 = W5y POO2(Statique) 255 200 100
;? ~ 4 D Position actual... +ZION3.10.0.0.4 EOE4:00
;? ~ 5 D Welocity actual .. +ZION310.0.06 EOEC:00
Ahiopen 3 —Sélectionner « PDO » [IB roo:
1 Stat Gk Poos >
8 ol s Adresse correspondant & |
années dérivés position de la cible.
3 dérivés
s et instances FB - |
ent < >
rication R L,
aux Réoepton 3] [ ]Masauerles FDD vides Adresse correspondant a la frequenge
o Poo | teaim. | mierms | 2 0l€ rOtation du servo moteur.
MAST = W0 PO Statique] 255 v
‘Wariables A3 10.0.0.0 MBI
SHOEWAB 0000 IE:22
|:| Afficher uniquement les variables non affectées ;QD:3_1:0_0_0_2 J0E21
Mom de paramét.. ¥ Adr. topo, &
dr [
refB32 a01E:21 O3 0002
refA16 0B322 SO EN0.0.0.1
driveStat 201B:25 SIwh3n0.0.0.0
mifStat 301E:26 w3000 - -
mationStat IE:27 W3 0002 Variables utiles
drivelnput 201B:28 w3000
Fosition actual walue EOE4:00 IO 00004
‘Welocity actual value EORC:00 1083 w0006
L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 10/ 28



Configuration de la procédure d’amorcage
La configuration proposée ci-dessous ne doit pasndtdifiée.

1 —Sélectionner I'onglet « Bootup »

L.P. Germain SOMMEILLER

| {0 700 | {0 Contidie davewr | 101 Bootup | T Dictionnaie dotiers | 1T} Configuation

2 —Visualisation de la configuration

Configuration de la procédure d"amorgage

Mlise sous tension

v

Restaurer

(%) Aucune restauration

v

() Rétablir les paramétres de communic-ation

{?} Rétablir I'abonné

Type d'équipement [1000:00])
|:| Identification de I'"équipement [1013:00]

v

Télecharger la configuration

Réinitializer

“Wérifier I'abonné

Forcer les paramétres de communication

|:| Farcer les paramétres d'application

v
v

Transfert de POO

Démarrer

Démarrer I'abonné

L'option Festaurer est utilisée pour déFinir la procédure
de restauration autorizée pour un Squipement CAMapen
au démarrage.

Faramétres de communication : 021000 -> 0x1IFFF
Faramétres d'application : 0000 - 0x39FFF

L'option de remize 4 zéra est utilisée pour canfigurer le
type de réinitialization i envoyer 3 'équipement.
Faramétres de communication : 01000 -» 0:1FFF
Paramétres d"application : 0%6000 - 0xAFFF

L'option de vérifization des noeuds est utilizée pour
caontourner le test relatif au type d'équipement [0:1000]
ou & l'identité de 'aquiperment [Qx1013].

L'option de téléchargement des configurations est
utilizée pour Forcer les paramétres i envoyer méme ='ils
zont identiques 3 la valeur par défaut.

L'option de démarrage est utilizée pour définir si
I'equiperment doit ou non étre démarré automatiquement
par le maitre.

FERROUDJI Tahar
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5°) Création de la gestion d’'un nouvel axe

Intégration d’'un nouvel axe dans I'application

1 —Sélectionner I'onglet « Mouvement »

Ajouter un répertaire atilisakeor ..

= ,a Tan Ajouter lien hvpertesxte ... 2 —Clic sur nouvel axe

[ " - LI

General | Az parameters | Variables name

2 —ldentifier I'axe j

M arne; ]
Ae_0_) esium 3 —Choisir le type de maté@
List of available Drive:
‘ Lexiurn 32
Mebwark bype: 4 —Choisir 'adresse physique du ma@

[ —

Lizt of compatible address:
Y3 180.0.0 Ed

10-Valider L_—"ak_ | [ annuler | [ siee |
5 —Sélectionner I'onglet « Axis parameters % 8 —Sélectionner I'onglet « Variables name »

General | Az parameters | ariables name

General | &wxis parameters | Yariables name

Fart Mum:

L32hd 227 A5 2 .v. Aiz reference vanable name:

Software version »=:
CarMOpen handler vanable narme:

Can_Handler_0

7 —Sélectionner la version soft

9 —Modifier 'identification proposée si besoin

6 —Sélectionner la réf. matérielle

La fonction CAN_HANDLER permet de vérifier la commaation CANopen et la cohérence entre les
configurations logiciels et physiques.

Cette fonction doit étre appelée avant tout apjel MFB.
L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 12/ 28



Lecture de l'identification d’'un axe déja existant

General |f-‘«:4is parameters | arables name
1 —Clic droit I'onglet « Axe_1_Lexium »
—]-emeeeneee Muu‘l
L~ BN
v
-------- Recpe_[  Mouvells recette List of available Drive: !
=J--+-{3, Communication  Supprimer Suppr 1
........ [3’ Réseanx |
= I £3 programme Ajouter un répertoire utilisateur ... M etwairk bype:
=] el 'S Taches Ajouter lien hvpertexte ...
+en ] MAST
v £5 Evénements Zoom avant Lizt of compatible address:
"""" (0 Evénems 4214000 ||
-------- [:| Eweneme -
-------- 1 Tahles d'animal Tout déployer /
Taout contracter = I oK I [ Annuler ]
Analyse en cours... /
Option du projet désac) EERRLIES ALTHEntree 3 —Visualisation et modification
Dracacene raneei * N Frranrlel 11 fs ameantlcl

des parameétres si besoin

2 —Sélectionner « Propriétés »

Analyser le projet eéPenser réegulierement a sauvegarder votre applicatio

6°) Création de la gestion réseau Ethernet

Création d’'un nouveau réseau Ethernet

1 —Clic droit sur I'onglet
« Réseau »

2 —Clic sur « Nouveau réseau ’»

i

=R 3: CANopen Réseau | Commen(” 3 _sglectionner « Ethernet » }_
- @= 1 Station dE/S CAMopen
"""" E 0.0 ¢ LeM3Z_MFE Liste des rézeaux dizporm

-------- (), Types données dérivés
-------- 1 Types FB dérivés [V]

e (), variables et instances FB e i i
i 4 —Modifier le nom si besoin ’
—|---{ 3, Mouvement SIS eI %
e E o Pee_1_Lexium Ethernet_1

........ & Recipe_0

o 3, Eumn‘funicatiun 5 —Valider
-------- [, Réseaus

= T .S Programme

= £5 Taches [Z Ok, I[ Annuler ][ Aide

= mameT

L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar



Configuration du coupleur Ethernet

%a Wue structurelle [

------- @ Etherret [A]
1: BMx DDI 1602
2

[ )

SR 2@ 31 CAMopen
= & 1 Station d'EfS CANopen

Famille

CPU 2020, CPU 2020 (> = ¥02.00), PRA 0100

Adresze IF du madule
Adresse [P

2 —Sélectionner le coupleu

Module Address
Rack Module

]

Woie

Mazque de sous-réseau Adresze de pazserelle

Services du module

MO | smTR

------- B o0.0:Lxmaz_mrE
------ 1 Types données dérivés

Gonfiguration IP lMessagene l ShMP l:

l Banile passante l

------ D Types FB dérivés
-y Wariables et instances FB
Variables élémentaires
Variables dérivées
ariables de DDT d'équipement
‘ariables dérivées EJS
Instances FB élémentaire
Instances FB dérivé
g2y Mouvement

=R E Axe_1_Lexium
........ D Recipe_0
-3, Communication

[y @, Réseaux

-------- 3, Ethermet_1

Configuration adresse IP

(&) Configurée

Adresse [P
Masque de sous-réseau

Adresse de passerelle 0.

() A partir d'un serveur

Configuration Ethernet

{5 Ethernet Il

192,168, 0. 18
255 266, 266. [

o. 0.0

4 —Configurer I'adresse IP

3 —Sélectionner « Ethernet Il »

(Ce0za

1 —Double clic sur
« Ethernet ».

A
o
=

= M E

Mavigateur du projet =

%a Yue struckurelle

ﬁ-‘l

8 —Valider

........ (Y (PY : B
0 BM= P34

1:EMx DDI

........ B

-------- (21 Types FB dérivés
-------- la, Yariables et instances

Variables dérivées

@ CAMopen

@ [

0.0 LEM32_MFE
-------- [ Types données dérivés

Yariables élémentaires
Yariables de DDT d'équipement

Yariables dérivées EJS
Instances FE élémentaire

« Etherne ».

"""" I 0+ ez %8P 080( 5 _pouble clic sur

6 —Sélectionner « Voie 3 »

1602

FB

Résultat :

7\

Le coupleur Ethernet est en service

Recipe_0

L.P. Germain SOMMEILLER

m Ethernet

B VDieE[H{au_ Ether..

< | 1 | [
Faonction :
ETH TCP IP [
Tache :

Lien rézeau
Ethernet_1

FERROUDJI Tahar
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7°) Edition des adresses symboliques des objets ifeees / sorties du Lexium 32

Pour la déclaration des symboles, privilégier laisa partir des « Objet d'E/S » des modules.

_

‘ue structurelle

2 —Sélectionner LXM32_M.. »
- \%_MFB [L¥h 32_MFREDS]

3 —Sélectionner Objets d'E/$»

6 —Sélectionner la variable désirée.

=1, 0 BMK ¥EP 0800 [

BM3ZM...
Z, (P (P) : BMX CPS 2000 t /i

- s
I Descepfiom
- B veien —

T o T
" CApiopen | ™ Obiets QE/S |

&, 0 BMK P34 20302

Ex : %MW4 : position de la cible.

@, CANopen Crdation variable dEIS

&, , Ethernet Préfise pour nom Aue_1_position_cibly

: ., L EME DOT 1602 Type:

: 2

: 3

: 4 Commentaire:
| o T

=R p@v 31 CANopen

1) TOH S Ty T 7
2 ZWh31N0.0.0 INV
3 ZWwh31N00.0.0 IN/ w1
4 Zwh3ioonz IV w2
EWwWh3 180003
- il

.0.0.4

S e, 11 Station d'EJS CAMopen

T, 0.0 LXM32_MFB
Types données dérivés
[ Types FB dérivés

Ex: Axe 1 position cibl

]

7 —Saisir I'adresse symbolique

et @, Yariables et instances

iy Watiables élémentaire: Etat;
@) Watiables dérivées A,
1 Commande: ) |
1 —Double clic sur
Implicites: [e]=r [Pl [W]=in [l
e BRSS LXM32_MFB » [Fl#a [F]xav [F]xan [7]xaF
=" _ NMise & joir
B Ev e 1 Lexium
El, Recipe_0 = l Mettre 3 jour grille
~-+{23, Communication
ST B il

: ILIT Zh’ 2
8 —Clic sur I'onglet « Créer?’z

4 —Clic sur« flectionner tout »

ﬁCIic sur« mettre a jour la grille »

)
N
B
g
I7

g Sélectionnertout
Désélectionner tout

8°) Programmation (gestion d’'un axe via Lexium 32A)

8-1°) Création d’'une nouvelle session de programme

—rr -

=3, Taches 1 —Clic droit sur« Sections »
E """" @l MAST || | |
........ [3’
Mouvelle Section. ..
=) 3, Evénements

Importer, ..

| el ==l

Mise 4 jour

Pettre & jour gr

2 —Sélectionnek Nouvelle Section »

3 —Saisir le nom de la sessio

Genéral | Lag Condition | Commentaire

Maom
Awe 1

Langage : 4 —Choisir le langage :

LD : contacts (LD).

ST : Langage littéral structuré.
SFC : diagramme fonctionnel en séquence (SFC) afcét

L1334 Segrment

[ Aninuler H

| oK

Appliquer ] [ Aide

L.P. Germain SOMMEILLER

FERROUDJI Tahar
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8-2°) Description des MFB (Motion Function Block)

Les blocs fonctions dédiés a la gestion des axadeviBus CANopen sont décrits dans le menu

« Aide »

1 —Clic sur « Aide »

2 —Clic sur « Index »

Rechercher. .,

L:
h@ Qu'est-ce que c'esk ¥ Maj+F1

Informations utilisateur

— & propos de Uniky Pro [

La fonction CAN_HANDLER

1 —Sélectionner « Index »

2 —Saisir « CAN_ »

Sommaire | Inde: echercher

Entrez le mat clé & rechercher :

CAN_HANDLER

4 —Consulter la documentation

P
principes, Ennﬂgulahon D‘-‘«anen
capacité du systéme

E /5 Quantum Ethernet
captewr, alignement
BR=RTOS14, E/S analogiques [Modicon M340)

capture Représentation en LD
Cornpteur rapide 170 AEC 320 00 [k armentum) ) .
waleurs du compteuwr, Comptage [Premiumdtrim) Representation :

Caracténstique dEAS

PTO [Modicon k340)
caracténstiques

communication, Etheret/AP et Modbus/TCP [Quantum] AMTE | jede
Ethernet (Manenturm)

CAH_HAWDLER

communication, E/S Ethernet Quantum EH ENO —
communication, Etherlet/AP et Modbue/TCP [M340] . .
communication, EtherMet/IP et tModbus/TCP [Fremium) HETOP — Hetmrark Uperatinnal dudsReady — AMISRD

Excrld — EREID

Ethertet/IP et Modbus/TCP [M240]

Les fonctions « MFB » liées a la gestion des axesL.éxium 32A

1 —Sélectionner « Index »

2 —Saisir « MC_ »

Sommaire | Indes” | Rechercher

MC_HOME

Entrez le mot clé & rechercher :

[MC

4 —Consulter la documentation

K »

[CaM_ —
/ 54 Enwe

_ Came électronigue [Premium/Atrium ”~
CAN_HAWDLER ! : : b | Représentation en FBD

Bibliothéque MFB [Madicp”” A40/PremiurmAdthivm)
CAMCEL Représentation -

Biblioth&que de cp h
EaAMapen ] _ CAN_HANDLER

Conhe L]

3 —Double clic sur « CAN HANDLER » ] HETOP —| Hetrrork Opentional T E—
A28 — uds Brorld — ERRID

\

B4 Envever des commentaires

1 E
Biblinthéque MFE [Modicon b340/Prenmiunm./trium] o )
MC_JOG Description de la fonction
MEL%%E%;S%T_BU %Dd'con M340/Premium Atriur] La f.oru:tion MC_HCME permet d'exécuter une commande de référencement (prise
Bibliathque MFE (Modicon b340/Premium.diriurm) dorigine).
MC_MOVEADDITIVE
Bibliothéque MFE [Modicon bM340/Prenmiunm./trium) > \

Représentation en FBD

MC_MOVERELATIVE -
Bibliothéque MFE [Modicon bM340/Prenmiunm./trium) Représentation :
MC_MOVEVELOCITY
Bibliothéque MFE [Modicon bM340/Prenmiunm./trium) : MC_HOME
MC_POWER L
J 3 —Double clic sur le « MFB » a consulter
L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar
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8-3°) Programmation des « MFB » liés a la gestiored axes via Lexium 32A

Importation des « MFB »
L'importation des « MFB » se fait selon deux méthmd

* Le « MFB » a été créé auparavant

AU FAN COORODDO| — | o[BS > Lo | K&l =+ 5

1 —Clic sur l'assistant de same%
TR Vue structurelle ou sélection de données FFB J | 6 | 7 ‘ B ‘ d ‘

-3, Projet (%]
{3, Configuration (7

‘%_‘.E, 0: Bus automate

=, 0 : BM: ¥EF 0600 ‘

o[B8, (PY(P) 1 B CPS 2000
=, O 1 BYX P34 20302

£ Ll

Type FFE

Instance :

4 —Sélectionner « CAN_HAN.. »

-

Cornmentaire Zone de saisie

Nom [=] e — ' EFE [Z]DFE []Nommé par défaut

Type = Commentaire
| CAN_HA . | Mariable déclarée pour laxe : Axe 1_Lexium

5 Valider

° Le«MFB>napas et cree auparavant 1 —dlic sur I'assistant de saisie FFB

BIAFEF M G @R 0000 - | o B2 > e KA

e i [ i [ 2] a[a[ s s 7] s]
- H H Bl @v Ethernet A'

B, 1:EM:DDI 1602
2

Type FFE :

Instarce :

e — (}-V1 Station dEfS CANopen
o 0.0 | XM32 MER

%3 CIFI'.Nopen ‘ ‘

Commentaire Zone de saisie

3 —Select|onner « Bibliothéques/

:v| Aide sur le type

pes de bloc fonction |

| Mm@ | HeF Mere 7| désiré.

| Bibliothéquesz/Familles |'\ Mom - Tupe -
® (3 Baselib B % MC_HOME | <EFB>
- Eommunlcatlon || - MCoI0G | <EFB»

[ CONT_CTL {3 MC_MOVEABSOLUTE | <EF Totat b
{3 Custom Lib | Start rel | |
(O Diagnostics. [ Start m
O 10 Management | Start an| -
| Enables | ok ) [ sonuer | [ Aide |

Head dr
7 —Vallder

Tl

J

: Saféty
Gustem

4 —Sélectionner « Motion
Function Block »

L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 17128
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Une fois le « MFB » sélectionné, procéder commeesisous

Vérification de la communication CANopen (CAN_HANHR)

ASsistant de saisie de fonction .9
- 2 -La section ouverte, cliquer dans la
Tupe FFB: CAN_HAMDLER el ) PR
» ; ;J zone de dépose désirée ( MFB ».
Instance : Can_Handler_1 _v_g \ = | T | ] | 5 |
Protatype
Nam Type N*  Commentaire Zane de saisie 1
=3 <entréesy Handler_4 o
& NET.. BOOL 1 Specify if the network ... 2
@ &<5 | &xIS_REF 2 Az reference IN— CAN_HANDLER
—-£5 <zartiess g
& #x5.. | BOOL 1 Indicate if the cormmu... EN EHO—
@ ERR.. | UDINT 2 | Emorcode = ] -0
L <entrées. 4 NE T AXISR...
1 -Vvalider
g RIS ERRORID—
— o
]
L 0K ] [ Arnuler ] [ Aide ] = |
<

La fonction CAN_HANDLER permet de vérifier la commoation CANopen et la cohérence

entre les configurations logiciels et physiques.

Cette fonction doit étre appelée avant tout appel ¢ MFB » lié a la gestion de I'axe.

Can_Handler_1
| CAM_HANDLER |
= 1 —Sélectionner et double clic sur « NETW.. »
= ]I
BRIS ERRORID
B Seiection doconnees - Stection armsance [l S LS
CAMNopen_lexium ™
- 3 -A cocher
ariables | Blocs fonction
/_'_J_.an. L H . N - [ans structure
=i 4 —Clic sur la croix liée a « CANopen_lexium »
1 Horodatage - |
- e AX5_REF | Wariable d...
+ ARRAY[D... | Tepe: 407...
M| [ TCOME. [ [
' + -l Recpe_0 ARRATD...
| + Feseau Ethemet T_COM_E..
}
election de données : Selection d'instance m
C4Nopen_lexium SLAVE_ACTIV_1 ™
‘ariables | Blocs fonction
T % Nom [=] [ [#] Dans structurs
Mom Tpe - Co.. « Horodatage v|A
& SLAVE_FLT_49 63 IMT Ezclaves ..
L J . . .
® 5 —Sélectionner « SLAVE_ACTIV_1 » (gestion nceud Ny1
| J I aTET
| ) Esclaves ..
o G
& _ . BOOL Ezclave a...
& SLAVE_ACTIV 3 BOOL Esclave a..
& SLAVE_ACTIV 4 BOOL Esclave a...
& SLAVE_ACTIY 5 BOOL Ezclave a.. i
T @ iAW ACTIV R RO Farlave 6 —Valider
<
L Ok ,J [ Anuler ]

L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar
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1 .Can_HandIe.r_1
2
1 CAN_HANDLER |
3 —EN ENO
4 ; _ , . .
S| | FArepentedum SLA ANETIW. - AXISE. | 1 —Sélectionner et double clic sur « AXIS »
& [Pt rrun, .
— - v XV
f
2
T (s Ret_1 o] 2 —Qliquer sur l'onglet
a -
| | Warisbles | Blocs fonction
g L @ Nom [=] [~ [#] Dans structure
10 Nam Horodatage - |
= P ——
11 @ AwisParamDesc_0 Type: 407,
— CAMopen_lesium T_COM_C...
12 @ Recipe 0 ARRAYT0....

Reseau_Ethemnet T_COM_E ...
13
l 3 —Sélectionner « Axis_Ref 1 »
; 4 —Valider j
i &

L 0k y] [ Annuler ]

-Can_HandIér_1

1 —Sélectionner et double clic sur « AXISR.. »

CAN_HANDLER

COMb e e Ve Cln

EH ENDO

axe_1_CAMopen 0K

Wanables | Blocs fonction

RAETREE

Mom

*

Tope - Co.. -

4 —Sélectionner la variable déclarée auparavant (ax@ANopen_OK)

OF. I[ Annuler l
5 —Valider

Résultat une fois la saisie terminée

.Ean_HandIér_'i

CAMopen_lexium.5LA..

Fois_Ref_1—

CAN_HANDLER

EM ENO—

METW... AX|SR.. axe_1_CANopen_0OK

AIS ERRORID

L.P. Germain SOMMEILLER
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Mise en « RUN » de I'étage de sortie du Lexium 3@AC_POWER)
La fonction MC_POWER permet de passer I'état dad'ARef de Disabled Standstill

RUN_LEXIUM

MC_FPOWER

EHN EMO—

foziz Ref 0—AXIS ERROR [ axe_power_ermaul

axe_can... HMI _arme...
I | ENABLE STATUS|—axe_powear_run

ERRORID

Condition de mise en « RUN »

Acquittement des erreurs (MC_RESET)
La fonction MC_RESET permet d'acquitter les défanternes (AxisFault) et les alertes
internes (AxisWarning).

RESET_LEXIUM

MC_RESET

EM EMO—
fxis_Ref 0 AXIS ERROR [~
HMI_acquitH{EXECUTE DOME—

BUSY

ERRORIC

Arrét du mouvement en cours (MC_STOP)
La fonction MC_STOP permet d'arréter tout mouvengmntours et de placer Axis_Ref dans
I'état Stopping.

'STOP_LEXIUM

MC_STOP

EM ENO—
axe_memo_stap_faire
fois_Ref 0—ax|S ERROR \R;'
HT Hhl_stop
—| I 1T EXECUTE DOME -
axe_memao_stop_faire)
|7 BUS™Y

ERRORID —

COmMMANDABD. . —

L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 20/ 28



Prise d’origine (MC_HOME)
La fonction MC_HOME permet d'exécuter une commateleférencement (prise d'origine).

PRISE_ORIGINE_AXE

EH

Az Ref 0

EXECUTE

MC_HOME

EHO

Condition de prise d’origine

Position de référence « 0 »

O—4FOSITION BUSY -
HM|_consigne_witesse_origine{SPEED COMMA. |
294HTYPE ERRORID|

'/msse d’approche vers le capteur de prise

Type de prise d’origine (code)

Le code qui désigne le type de prise d’originedesiné dans le manuel du Lexium 32A

Hmada manual " vIUsT I pdi— Adobe Heade
d=) T Bl & B | (#) (8 |235 | f 5it | (=) () | 100 | ¥ || 5O | Iz | of Outils
@ Signets & Dénomination du | Description Unité Typede |Adresse de para-
paramétre Valeur minimale |donnée métre via bus de
L_-F - (2 Menu IMH Réglage sortie  |R/W terrain
e Dénomination IHM usine Persistant
[} 5.2 Etats de e Valeur maximale |Experts
&G fonctionnerment EMmethod Méthode de prise d'origing - INT8 CANopen 6098:0r
S 8'3, M?SES 1 : LIMN avec impulsion d'indexation }8 ms Modbus 6936
SR=LEEEs 2 : LIMP avec impulsion d'indexation a5 B
[Faza 7 : REF+ avec impulsion dindexation, inv., L
Dérmarrage du dehors
mode 8 : REF+ avec impulsion d'indexation, inv.,
opérataire dedans ) )
7 9: REF+ avec impulsion dlindexation, non
st inv., dedans
Chiangernent de 10 : REF+ avec impulsion d'indexation, non
mode inv., dehors
Operatoire 11 : REF- avec impulsion d'indexation, inv.,
[P 222 Mode dehors
opératoire Jog 12 : REF- avec impulsion d'indexation, inv.,
B dedans
8.3.4 Mode 13 : REF- avec impulsion d'indexation, non
opératoire inv., dedans
Profile Torgue 14 : REF- avec impulsion d'indexation, non
=[P 825 Mode inv., dehors
opératoire 17 LIMN
Profile velacity 18:LIMP
L 23 : REF+, inv., dehors
#F 8.3.6 Mods 24 : REF+, inv., dedans
operatoire 25 : REF+, non inv., dedans
Profile Position 26 : REF+, non inv., dehors
P 22,7 Made 27 : REF-, inv., dehors
- f 28 : REF-, inv., dedans
o T '
Ic'rft';rr;mgfed 29 : REF-, non Inv., dedans
B 30 : REF-, non inv., dehors
33 : impulsion d'indexation direction neg.
=P 5.3.8 More 24 : impulsion d'Indexation diraction pos.
opératoire. 35 : prise d'origine immédiate
Homing
@ [F 5.4 Plage de et SO
Schneid
dPElectric
L.P. Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 21/28



8 Opération

LXM32A

8.3.8.4 Course de reéférence sur le commutateur de référence en direction negative

Schyeider

Vananfe A
Vanante B
Varnante C

Varanie D

L.P. Germain SOMMEILLER

Le graphique suivant représents une course de référence sur le com-
mutateur de référence dans la direchion negative.

- "Relerence Switch”

o, gla
i - =y L

lustration 67: Course de réfdrence sur le commutateur de référence en direc-
fion nagative

{1) Deplacement sur le commutateur de référence a la vitesse
Hiwr
2) Déplacement vers le point de commutation du commutateur

de référence a la vitesse IMv_ouc

{3) Déplacement sur impulsion dindexation ou déplacement
sur la distance par rapport au point de commutation a la
vitesss EMv_out

Methode 11 : déplacement sur lmpulsion d'indsxation.

Methode 27 : déplacement sur la distance vers le point de commuta-

tion.

Methode 12 : deplacement sur ''mpulsion d'indsxation.

Methode 28 : déplacement sur la distance vers le point de commuta-

tion.

Methode 13 : déplacement sur limpulsion dindexation.

Methods 29 - déplacement sur la distance vers le point de commuta-
tion.

Methode 14 : déplacement sur I'mpulsion dindsxaftion.

FERROUDJI Tahar
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Déplacement en mode manuel (MC_JOG)
La fonction MC_JOG permet de définir le mode deitmmsdu variateur (si ce dernier n'est pas

activé), ainsi que de fournir un sens et une vatlircommande de vitesse.

acceptée que si I'état du diagramme des étatSTANSTILL.

MC_JoG_ 0
MC_J0G
EN ENO—
— iz Ref 0 AxI15 ERROR|
. Sens positif .

ST fc aIII |:-|n fc a1 Tln HI‘u1I]_i-:u;|_...

—| I / | — FORWARD  BUSYTH
HMI]_i-:-;_ar

| BACKN.. COMM..

Sens négatif |:

Valeur de déplacement :
1 : Déplacement continu.
>1 : Valeur de pas et déplacement en
conséquence.

ERRORIC

b —FAST

axe_jog_waleur_deplacementH STEFPFOS

Temps d’attente entre deux pas (ms) :
A la fin du pas, si la demande de

déplacement est toujours présente le
mouvement passe en mode continu.

SO0 rAl T TIME

HMI_cansigne_witesse_manu—wELOCI TS LOWS

HMI_consigne_witesse_auto—{ELOCITYFAST

Les explications sont données dans le manuel diuire2A

2B B8E|®® ] m|e® 0= ]|

Signets

&

&= | O | )

@

- &

[P 8.2 Etats de
fonctionnerment

= D] 8.3 Modes
operatoires
[P .31
Démarrage du
mode
opérataire
[P a2
Changement de
mode
operatire
EF ?E‘;S:é'ﬁﬂode

opératoire Jog |

# [P 8.3.4 Mode
opératire
Profile Torgue

[P 8.3.5 Mode
Opératoire
Profile Welocity

[T 8.3.6 Mode
operatoire
Profile Position

[P 8.3.7 Mode
opératoire

Tk I

|

3

L.P. Germain SOMMEILLER

i 0| e @ |

Cette fonction n'est

Outils

8 Opération LXM32A

8.3.3 Mode opératoire Jog

Description  Enmode ire Jog nt 1), un déplacement est
effectué depuis la posn:on actuelle du moteur dans une direction spé-
cifiée

Un déplacement peut s'effectuer selon 2 méthodes différentes :

= Déplacement en continu
= Déplacement par étapes

2 vitesses paramétrables zont disponibles en plus.

Tant que le signal pour la direction { "Jog Positive® ou "Jog Negative”)
est présent, un déplacement est réalisé dans la direction souhaitée.

Déplacement en continu

wepestve' | T [ S A
e & - —
“Jog Fastislow” g 1

jﬂ

@ o @ © © o
llustration 57: Déplacement en continu
Schneider
0 Electric

FERROUDJI Tahar
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Déplacement en mode absolu (MC_MOVEABSOLUTE)

La fonction MC_MOVEABSOLUTE permet d'exécuter un@mmande de déplacement

position absolue.
« Done » est & 1 si la position est atteinte eitésse nulle.
La fonction ne peut s’effectuer que si la priseé&férence est valide.

DEPLACEMENT ABSO...

Fois_ Ref_0—]
Xﬁlx axe_prise_origine_ok fc_ai:I_|:|nin... fc_a|'1_Tince_|:n:|s_b.aE
— | |1 |1 /]
LA R

Fréquence de rotation
en trs/mi

Accélération en trs/mn/

Commande marche / arrét, régulation en vitesse (MGOVEVELOCITY)

|— Fxe_postion_cible—
I— 'E’osition a atteindre% ' '

HMI_consigne_witesse_ auto—

20000+

30000~

MC_MOVEABSD.. |

EHN ENO
AXIS ERROR
EXECUTE DI:INE.
FOSITION BUSY
WELOC... COhihd...
ACCEL... ERRORID

DECELERATION

axe_ermedr_position
i

en

e

VoS

position_atteinte

-
Loy

La fonction MC_MOVEVELOCITY permet d'exécuter unentmande de déplacement sans
fin & une vitesse donnée. Pour utiliser cette fon¢t'état courant de I'axe doit étre « continaw

« StandStill ».

Ce bloc, associé au bloc MC_STOP, peut étre upliaé le mode manuel.

ROTATION_AXE

Aediz_Ref 0

HWI_rotation_rotor
T |

T
|
[

_{

HMI_consigne_witesze_rotor—

MEC_MOVEVELD. . |
EN ENO
AIS ERROR —
EXECU.. INVEL..
VELOCITY  BUSY-
INVERT CDMM....—

ERRORID—

L.P. Germain SOMMEILLER
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Lecture du statut de 'axe (MC_READSTATUS)
La fonction MC_READSTATUS permet de connaitre tégique du variateur.

MC_READSTATUS O

MC_READSTATUS |

EN EHO—

fziz Ref D—ax|s ERROR—

ENABLE VALID -

BUSY -
Signalisation d'un défaut
ERRORID -
ERRORSTOP [—axe_ermeur_wariateur_stop Le mode « Stop » a été réalis
i _ ’ ﬁ)(e_.memo_stop_.faire
STOPPING ( R }
. . . l axel_pret_\ritesse._tl . . l
F

STANDETILL . .

DISCRETEMOT... K
: Le servo variateur est en « RUN r

CONTINUOUSH... - et le servo moteur est a I'arrét

DISCRETEMOT... —
CONTINUOUSH. .. —

SYHCHROMIZE... —
MOTIONTASKM. . —

REFEREMNCED —axe_prize_origine_ok

DOWNLOADING

La prise d’origine est valida '

LISABLED —

HOMING —
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Lecture des erreurs de I'axe (MC_READAXISERROR)
La fonction MC_READAXISERROR permet de récupéres deeurs du systeme.
Afin de ne pas alourdir le temps de scrutation thggamme, I'appel de ce bloc de fonction doit étre

conditionné (présence d’une erreur).

M _READAKISERROR_D

FY._RE~D~XISE... |

EN ENC[-

Ay _Fel DA ERROR

ENAELE VALIDE-
BUZV -

ERRCRID —
AEISFAULT —
ARISFAULTID —

AEEDIAG

SIS0 1RG0
AEEENARNING =
AEEENARNINGID =

AXISERRORID =

MZGERRORID

Pour identifier le code erreur, se reporter au meAide » de Unity (voir ci-dessous)

G e = B~
Fage précédente Fage suvants |mprimer Optiang

Sommaite | ndex | Rechercher|

@ Congignes générales de securité
@ Fegles de compatibilité
@ Addendum
£ @ Logiciel Unity Pro
= EHI Biblioth&ques EF/EFB/DFE
& (L] Bibliothéque standard
& [ Biblioth&que de régulation
# | Bibliothégue de communication
& [ Biblioth&que de gestion des E/5
& [ Biblioth&que de mouvements
# |1 Bibliothéque systéme
& [ Bibliothéque de diagnostics
& [ Bibliathéque obzoléte
# |7 Bibliothégue TCP Open
= {23 Motion Function Blocks
[£] Structure de la documentation
[£] Consignes de séourité
H L] & propas de ce manuel
B L] Généralites
= =3 Les blocs MFBE
[# [ Le paramétre Refiusis
[# [ Bloc fonction de mouvement
= =5 Annexes
[£] Codes et valeurs d'ereur
[£] Performances MFE
[£] Glossaire
| (L] Biblioth&gue de blocs LL984 d'arigine de Unity Fro
Architectures de communication
Flate-forme Madicon 340

*
=] @

¢
7 @ Meétiers Modicon M340
=] @
.G

¥

)&

&

=+

Communication Modicon k340

Bt

L.P. Germain SOMMEILLER

Codes et valeurs d'erreur

Introduction

Les tableaux présentés dans cette section rép
bibliothéque MFE.

Motion Function Blocks

Le tableau suivant contient les codes d'erreur

Ermor_Id (format | Signification

décimal)
0 | Exécution corect
1 | Erreur systéme di

| la messagerie de
| avec linfarmation

._2 -
j-S Bloc interrompu s
4 Bloc annulé (.para
s L

:.6 Axe en defaut ou
.7 .\Fﬂlnllr Tiard
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9°) Ajout de nouveaux éléments tiers a CANopen

Les composants CANopen sont définis par leur ficBI2S

W Schneider Eleckric Communication Cirivers

Schneider Electric Saftware Update
i SoCollaborative

Al @ wniyero )

SoMove Lite

@ fide en ligne

. Chiix de langue

@ Convertisseur d'enregistrement
Editeur de sécurité

End User License Agreement
Extras

Fichier Lisez-moi

Gestionnaire de catalogue matériel

Mize & jour de la bibliothégue de tvpes

Maotes de publication

<y @ Rl ™ [T B

05 Loader

Cukil d'enregistrement
ﬁ! Réparer Unity Pra M
Sirmulateur aukomate

@ Unity Pro »

ﬁ Supprimer Unity Pro M

Unity Pra M

10°) Modification du nom d’un « Objet E/S »

1-Clic droit valide |

CaMopen comm head Expert i 8 .
E Vzie 2 [D&Nopen_le:-:li:um] o LD GRE l /
Création variable dEAS Adles//
Fréfize pour nom: 1—% [CAMooan lavium
Tupe: E—Clic Sur « Propriétéﬁm
4 ZkW00.2 2
5 ZkRW00.23
Commentaire: 5 w02 4
7 2KW0.0.25
o Y
Propriétés des données : CANopen_lexium
Atrbuts géndraus | FDouble clic dans la zone de saisie.
Mo alewr 1 Modifier le texte et valider
EMom | CANopen_lexium
Commentaire
Adresse ZCHO.0.2
Adregse 984
Aliaz pour
Dannée globale
Propriétaire
Type T_COM_CO_Bhx,
Catégarie <100DT:
S auwegarder [ )
Constante i [v
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11°) Aide a la gestion des SFC

Se reporter au menu « Aide » de Unity (voir ci-oess

E’ Aide en 1zne Unity Frio

=

2

=

Page précédente Imprirner Optians Aide

Sommairs |In|:|e:-: Rechercher

= [ Unity
@ Mouveautés de Unity Pro
@ Conzignes générales de sécunté
@ Régles de compatibilits
@ Addendurm
@ Logiziel Lnity Pro
= | Bibliothiques EF/EFB/DFE

[27 Bibliothéque standard

[L7 Biblioth&que de régulation

[C7 Bibliothéque de communication
[27 Biblioth&que de gestion des E/S
[27 Bibliothéque de mouvemnents

= £3 Biblioth&que systéme

@ Consigres de sécurnité
[Z7 A propos de ce manuel
[C7] Généralités
(L7 Gestion des fichiers
[Z3 Traitement d'événements
[Z7) Hot Stand By
[= &5 Gestion SFC
@ CLEARCHART : réinitialization de toutes les Stapes actives
@ FREEZECHART : gel d'un graphe d'état
@ IMITCHART : réinitialization de toutes lez étapes actives et démarrage normal du graphe d'
@ RESETSTER : réinitialization d'une étape spécifique du graphe d'état
@ SETSTEP : activation d'une &tape zpécifique du graphe d'état
[ SFCCMTRL : contréle SFC
[ SFC_RESTORE : Sauvegarde et restitution de SFC
(27 Horloge systéme
(L7 Particularités systéme
[ Annexes
@ Glozzaire
[27 Bibliothéque de diagnostics
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