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1°) Introduction :

Ce diaporama permet dans un premier temps de rsiiaféser avec le logiciel SoMove. Pour une
programmation avancée, il ne faut pas hésiter Bsertile mode aide du logiciel (voir chapitre 5) lat
documentation du servo variateur LEXIUM 32A (vdirapitre 5).

Méthodologie de la premiere mise en service d’'un kem 32A

oul Parameétres kSU » renseignés a partir du Lexium
(Adresse et vitesse de transmission de CanOpen)

I
A partir de I'Interface Homme Machine du Lexium seigner
les parameétres KSU »:
» CoAd et Cohd

Lancement du logiciel SoMove et connexion au LexBEA

ﬂ:

A partir de I'onglet « Liste des parameétres », rfiodiion des valeurs de
certains parametres.

» Simply start

Configuration de base.

CTRL_v_max.

» Configuration axe.

Variateurs.

RAMPquickstop.
RAMP_v_acc.

= RAMP_v_dec.
o Commutateur de référence.
o Mise al'échelle.

= ScalePOSdenom.
o0 Limitations.

= CTRL_v_max.

= RAMP_v_max.
o Arrét.

=  MON_p_win_usr.

= MON_p_winTime.

= MON_p_winTout.

» Fonctions E/S.

o Entrées logiques.

= |Ofunct_DIO.
= |Ofunct_DI1.
= |Ofunct_DI2.
= [Ofunct DIz

L

Activation du pupitre de commande de SoMove eté&ade de sortie

U

Lancer un Easy Tuning (Autoréglage du servo vaiiate

il

< Le paramétrage est satisfaisant

!

Faire un enregistrement dans la mémoire EEPROM
Sauvegarder I'application

>_Non |

L.P.Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 1/17



2°) Lancement du logiciel SoMove Lite

Lancer le logiciel SoMove Lite en cliquant deuxsfsur I'icone.

I )

Vijen-Designer Sofove Likte

Lancer SoMov

52

Loty Briof]

3°) Vérification de la communication

Procédure a suivre lors d’'une premiére mise encgeou en cas d’échec de communication.

3-1°) Contrdle du numéro du port de communication &@C

2 — Clic sur « Gérer »

1- Clic sur la touche
de droite

Quvrir
Explarer
Rechercher. ..

w

2|

Faoste:de travall

Q Gestion de l'ordinateur {local) E|--- TF

Elﬁ& Dutils systéme Batteries
@ Observateur d'événements Cartes graphiques
s Dossiers partagés w- B Cartes PCMCIA

A Jourmau et alertes de perfarmance [+-EE Cartes réseau

e E;, Gestionnairg de périphériques [z Claviers
=g Stackage 2 Contréleurs ATAJATAPI IDE
&= Stockage a = +- @, Contrdleurs audio, vidéo et jeu
DéFragrment disque E‘&P Contrdleurs de bus SE
o Gestion des +-&2 Contrleurs hite de bus IEEE 1394

H}, Leckeurs de CO-ROMIDWD-ROM
[+-=e Lecteurs de disque
Moderns

-5 Moniteurs
#- i Ordinateur
| g Périphss mterface utiisateur (HIDL

Etiques systéme 5 — La communication se fait via
- Parts (COM et LPT) le portN° 11

EEI--@ Services et applic

3 - Sélectionner le gestionnaire de 4 - Clic sur <+ de ports»

périphérique »

# Part imprimante (LPT1)
: TS C USE 485 (COM11)
o | & mﬂ Prareczalrs

L.P.Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar 2/17



3-2°) Contrdle du port de connexion et de I'adresdedbus du Lexium 32A

SoMove Lite

2 — Si besoin sélectionneMdodbus Serial »

1 — Clic sur «Modifier la
connexion»

Modbus
Serial

Modbus Remote
BlueTooth TCP Gateway

r n

=~_| 3-—Clic sur «Avancé »

MODBUS

Multi-Loader /
Mobile

Aide

S

Y
&g Modifier la connexion
@

6 — Sélectionner
« Monopoint ».

4 — Vérifier le N° de port de
communicatio. Modifier si besoir

ark COM:

Car11

Plad\ |d'adrezzes sorutée 5 — Vérifier le N° adresse Modbus
) du Lexium 32A. Modifier si besoin.
(*) Monopaint
) Multipoint Adrezze: 1
7 — Sélectionner
Paramétres « Auto adaptation ».
Auto-adaptation Far défaut

3-3°) Test de la communication - _
2 — Résultat de la connexion.

Avance

1-Clicsui«Tes ».

HH“H-. Avance

MODBUS

- - '_'T‘:r]?i %" Connexion réussie
LH

Aririclet

e I
RAY =T
MODBUS

Annuler

Dans le cas d’'un échec de communication, véerifistploints suivants :
» La liaison physique entre le PC et le servo vamiagst bien établie.
» Le servo variateur est sous tension.
» Le Driver « Modbus » est bien installé.

» L’adresse Modbus et la vitesse de transmissiompraes dans le Lexium (voir chapitre 4-1)

4°) Réalisation d’'un projet

La réalisation d’un projet peut se faire selon jgluss cas :
- Pas d'application existante et en possession dw sariateur. Passer au chapitre 4-1.
- Application existante et en possession du serviatear. Passer au chapitre 4-2

Il est déconseillé de travailler & partir du menu «Créer une application hors ligne ».
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4-1°) Pas d'application et servo variateur existant

Le N° du nceud (adresse CANopen de 'esclave) etdase de transmission du Lexium doivent étreaigngs a
la premiere prise en main du servo variateur.

- Mise en service de I''HM (Interface Homme Machihe

L'appareil offre la possibilité d'éditer des partness de démarrer le mode opératoire Jog ou dieffeaun
autoréglage par l'intermédiaire de I''HM intégréedrface Homme Machine). Il est également posdileldaire
afficher des informations (valeurs de paramétresaales d'erreur par exemple) pour le diagnostic.

Dans les différentes sections de la mise en seeficge I'opération, il sera indiqué si une fonctmeut étre
exécutée via I''HM intégrée ou s'il faut recoudrlagiciel de mise en service.

Dans le cas présent, I''HM sert seulement a rensedgle paramétre « COM ».

Apergu
Eléments de commande da I'NHM intégrés 1;

"B
2

(1) LED d'état

(2) afficheur & 7 segments
{3) Bouton ESC

(4) Bouton de navigation

La figure ci-dessous donne un apercu de la proeé&isuivre pour renseigner le paramétre « COM ».

Fault Edit Valko= Urit Faul Edit Valu= Uni Faulk Edit Value Link
== w----@ == = = @
LEEEE - S - - R
it : ; fa T
&13 @ {3
ﬁ 6@-‘.19

Fauk Edit Value Lini
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——1CoAd] " Premiére mise en service
FSu - CoAd : Adresse CANopen (adresse de noeud).
\—- - Cobd: Vitesse de transmission CAN
rdy
]
|Ard]

|—|.nF-| |—|Hc5-| ’—|drc-| |—|,-n-| |—|F.'_t-|

Lexium en service

- MbAd : Adresse Modbus
- Mbbd : Vitesse de transmission Modbus
- CoAd : Adresse CANopen (adresse de noeud).
- Cobhd: Vitesse de transmission CANc

Pour une utilisation avancée de I'lHM intégré, & faut pas hésiter a utiliser la documentation etuc variateur
LEXIUM 32A (voir chapitre 5) paragraphe 7 « Mises@rvice ».

- Connexion au Lexium 32A

La connexion au Lexium 32A permet de télécharggpglication résidante dans le servo variateur. Pour
une application standard, dans la grande maj@#@arametres usines sont satisfaisants.

Méthode N°1 : l‘g Creer un projet hors ligne

Iﬁ Connexion

1 - Clic sur« Connexiol »

2

Ouvrir un projet

#

Méthode N°2 :
Enregistrer sous @@

Enreqistrer dans '_;- config_somove lexium3324, v ) ﬁ" b v

1 - Clic sur « Connexion »

oY =5 Prise en main LEXIUM 324 sous SoMave

4 ’ta 17 lesiumn32,_vi
Mes documents {’“GP lexium3zA_vZ
récents |

Bureau

Conne

b &5

Quyvrir un

Transfert depuis I'appareil

3 - Enregistre

A

Transfert dans I'appareil ,.-J

Mes documents

<= . ('ﬂ 2 — saisir le nom du fhier
Multi-Loader / SoMove A
F Foste de travail
E Mobhile
‘i Mom du fichier: lemium32d,_w2 il |
et = = - 1
\ﬂ] Modifier la connexion Favoris réseau | Type: | Satove Project Files (" psx) v
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Résultat :

L’application est importée
depuis le Lexium 32

Fichier  Affichage  Communication  Equipement  Qutils  Ajde
S de o T
@ 2 FF
My Device | Liste des paramétres | Mémaire des srreurs Visualisation | EnvegistrementCl | Tuning \Messages de démarrage. Operate F
Dénomination |LEXIUﬁ:_SER\T'T] | i
Structure = = 7 e
Appareil e de réf, Numéra de sérig Murnéra FW Wersion P Nom du Fabricant
Drive L:MEZAU4EME 2124012010 PO31l.00 vol.08 Schneider Electric
Motor BSHOSS1Txlhxx 2206060375 ESH $inCos With HiFa
Configuration Tension 1~ 230%
Vitesse nominale 2000 rpm
Couple nominal 39 Ncm
Vitesse maximale 3000 rpm
Puissance utile nominale 0.402 kW

Interface

Version DTH

CANopen. CANmotion, Modbus

¥1.58.0

\

<

Etat de fonctionnement
W FauLT

19] Fault

Exd. Etage

#
Continuer Régulation Infas globales Diermi
‘: HALT = inactive il
_p act = 484303€ | Egzo

_fccessinfo = Fie B surve
_DEvemdinterf = F |9t
_DCOMopmd_ack =

93 |

Finished | [ Appareil OF

ﬁ Onlire:

Projet chargé |

4-2°) Application et servo variateur existants

Cette opération se réalise lors d’'un changementedéum, d’'une restitution de sauvegarde antérieauede
recopie d’application identique.

Bien s’'assurer que la cible (Lexium 32A) est idemie.

Créer un projet hors ligne

Connexion

=5

Quvrir un projet

Transfert depuis I'appareil

Transfert dans I'apparei

& i

Multi-Loader | SoMove
: Mobile

Medifier la connexion

L.P.Germain SOMMEILLER

Quyrir la configuration

| @ 2@

Regarder danz | |7 config_somove lexium3324
!I|:|Prise en main LEXIUM 324 sous SoMove

(L) |3 lexium3za_v1

tes documents @ BN _va
recents

]

1 — Clic sur « Transfert
dans I'appare »

—
tes documents

3 — Valider

2 — Sélectionner le fichier
désire

oL
Foste de travail
<

Favoriz réseau

\ /

\l
|Ie>:ium32.f3«_v2 v

V_l ,_‘ Dluerin ]
v_! [ Annuler J

tam du fichier ;

Fichiers de tupe : i Froject Files [* pas)

FERROUDJI Tahar 6/17



5°) Informations liées au servo moteur Lexium 32A

Un lien & partir du mode « aide » permet d’avoimooes au manuel Lexium 32A

SoMove Lite 1.5.2.2 - Untitled Project. psx*

1 — Clic sur « Aide »

Fichier  Affichage  Communication  Equipement  Outils ide = —
d &0 w e © @  Aide SaMove 2 — Sélectionner
— e Lexium3z DTM online help [Frangai
[ESlE 3R~ - A .
e — Lexium3z A manual [Francais] |
| My Device | Liste des paramétres | Mémoire des ery

| & propos de SoMove Lite

3 — Sélectionner la
rubrique souhaité

£ A tvant de commencer -
Informations liges 4 la séounté

| 3 Caractéristiques technigues
#[E] 4 Principes de base

[E & Conception

=] & Installation

=¥ 7 Mise en senvice

# [E] & Opération

[ 9 Exemples

= {E] 10 Diagnostic et élimination
d'erreurs

6°) Utilisation de SoMove Lite

6-1°) Description de la page de garde

LXM32A

Servo variateur AC

Manuel produit
V1.06, 01.2012

Schpeider

Ci-dessous sont décrits les menus, ainsi que lehiés fonctionnelles, liés a des applications stahd

. Connexion
Rafraichissement

Fichier age  Communication Equipeme

Déconnexion

]

Auto réglage du]
Paramétres mécaniques et électriqu#s servo variateu

Wisualisation

Enregistrer@tﬂ Tuning Messages de démarrage

\

Operate

Enregistrement des paramet
dans la mémoire EEPROM

L’historique
des défauts

Enregistreur
des grandeurs
électriques et

Effacement de
I'historique des erreu

Caractéristiques de
I'équipemen

L.P.Germain SOMMEILLER

mécaniques

Visualisation des
parameétres électriques,
mécaniques et des
entrées sortie.

_/
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Prise en main du servo variateur
par SoMove.
Etage de puissance :
Acti : Actif.
Inact : Désactivé

Etat de fonctionnement de
I'étage de sortie

) <

Prise en main du servo
variateur par SoMove.

Fonction :
Acti © Activée. B FoWER EMABLED

Ina : Désactivé [6] ©peration Enabled

Ezcil. ak de Fonctionnement Etage

_/
AL Finished | [l Apparei OK

Touche de fonction liée a
la commande de I'étage de
sortie

Cette zone n’est active que si la prise en
main par SoMove est activée.

Lecture de la référence, des grandeurs électrigeemécaniques de I'ensemble.

Référence du servo variateur

Dénomination [LEsiu M_SE

appliquer
Structure - = = = - =
Apparei ik dN Muméro de sétie Murnero Fy Wersion Fi Mom du Fabricant
Drive LMz A4 EME Z2lz401z010 BOS11._00 ol 02 Schneider Electric

SinCos With HiFa

Motor BEHOEE1Tx1lAxx ZZ0&0&8037E EESH
Référence du servo moteur.

‘ Type de moteur. Type de codeur associé

moteur

Configuration Tenzion 1~ 230V
Vitesse nominale 8000 rpm Grandeurs
Couple nominal 39 Hcm ele,Ct”q_ueS et
Yitesse maximale 9000 rpm mecaniques.
Puissance utile nominale 0.402 kW
Interface CANopen, CAMmotion, Modbus Les protocoles de
communication
Version DTH Y1580

possible

6-2°) Paramétrage
La liste des parameétres du Lexium 32A se décomposgrusieurs familles.

Iy Device Liste des parameétres | Mémoire des erreurs Wisual
= Lexium 324

--Simply start

--Cnnﬁguration d'axe

- Configuration made opérate Morn A paramétrer si besoin

-- Régulation moteur ¢ Simply start

-- Fonctions E/S ¢ Configuration d'axe

--Cnnﬁguration de surveillanc | | Configuration mode opératoire

-- Gestion d'erreurs P Régulation mateur

--Cnmmuniu:ation I» Fonctions E/5

- Identification I» Configuration de surveillance
P Gestion d'erreurs A consulter si besoin
P Communication (Les parametres de base sont satisfaisants)
P Identification
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Certains parameétres ne peuvent étre modifiés quesage de sortie est inactif

6-2-1°) Configuration de base
Pour des applications standards, seule le parameitesse maximale moteur » sera modifié.

1 — Sélectionner I'onglet « Liste des paramétres }>

My Device Liste des paramétres Mémaire des erreurs Visualisation Enregistrement Tuning Messages de démarrage
Bl Lexium 324
[i'_l--SimpIy start In; | &l w | Search

" Configuration de base |

[]--Cnnﬂgurating Mo Valeur Desctiption
[ i DEVerndinterf Fieldbus Cantral Mode Définitian du mode de contrdle
2 - Sélectionner 'onglet  ||STRL_v_max 19500 [Tusr_y] Limitation de |a vitesse

« configuration de base » ||STRLI_max 4.80 Arms Limitation de courant
LIM_I_max@asTP Waleur de courant pour Guick Stop
B Gestion derreurs LIM_I_raxHalt 3 — Double clic sur le Valeur de courant pour Halt
& Communication MOD_Enable champ. Saisir la valeur lue|  |activation de modula
&l Identification InverDirOMiove sur la plaque signalétique Inversion de |a direction du déplacement

moteur.
Mains reactor T Inductance de ligne

SimAbsolutePos Simulation de |a position absolue lors de |a désactiva

6-2-2°) Configuration de I'axe

Les unités utilisateur sont des valeurs correspondant a des positiotesseis, accélérations et temporisations et
peuvent se présenter sous la forme d’'unités suigant

usr_p : pour les positions
usr_v : pour les vitesses
usr_a: pour les accélérations et décélérations

- Mise a I'échelle

My Device Liste des paramatres Mémoire des erreurs Yisialisation Enregistrement [ Tunin Messages de démarrag
2 — Saisir la valeur
B Lexium 324, . . , L.

o 1 - Sélectionner 'onglet e [ désiré:

- Simply start . S 1z :

o « Mise a I'échell »

= Configuration d'axe / /
- MWadulg Mom Walaur / Desct
~YWarlateurs ScalePOSnum 1 revolution / Mise d l'Bchelle de la position ; numérateur
- Commutateur de AferScalePOSdenom 16384 [1usr_p] Mige & I'Bchelle de la position : dénominateur
~Mise a 'echelle | |ScalevELdenaom T )l N |Mise & 1&chelle de la vitesse : dénominateur
-~ Limitations ScalevELnurm 1 1irin Mise 4 I'échelle de lavitesse ; numérateur
- ArrEt ScaleRAMPdenom 1 [1usr_a] Mise & 'echelle de la rampe : dénominateur
~ Registre de position ScaleRAMPnUm 1 (minis \ge 4 I'Bchelle de la rampe ; numérateur

- Confiquration mode opératc

Echelle rampe : Echelle vitesse : Echelle Position :
1trs/mn/s par unité utilisateur 1trs/mn par unité utilisateur 16384 Pts (unité utilisateur)/ tours

Exemple de mise a I'échelle pour le parametre jposiement
1 tour de rotation axe provoque le déplacemenadalile linaire de 10 mm. On désire une précisionemtieme
de millimétre
Les paramétres et les valeurs a saisir sont :
» ScalePOSnum: 1
» ScalePOSdenom : 1000
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- Parameétres variateur (rampes d’accélération, diécétion et Quick Stop)

Bl Lexium 324 ]
B Sirmply start In: | v | Search —
Li‘_l--CDnﬂguratiDn daxe :
- hodulo Marm Yaleur Description
AN “arateurs LiM_HaltReaction Deceleration Ramp Code d'option pour le type de rampe Halt
- Commutateur de référer.  |LIM_GQStopReact Deceleration ramp (Quick Stop) Code d'option pour le type de rampe Quick Stop
- Mise a l'echelle RAMPyUickstop G000 [1usr_a] Rarrpe de décélération pour Quick Stap
- Limitations RAMP_v_acc 20000 [1usr_a) Accélération du profil de déplacement pour la vitesse
1 - Sélectionner I’onglet B RAMP_v_dec 40000 [1usr_a) Décalération du profil de déplacement pour la vitesse

« Variateu »

2 — Double clic sur le paramétre a modifier. Saisir
la valeur unité utilisateur. 20000 trs /mn/s

Echelle rampe paramétrée :

La modification de la vitesse du moteur d'une fotepar seconde correspond a 1 unité utilisateur
Calcul du temps d’accélération (T_acc) pour unguedce de rotation de 3000 trs /mn.

T_acc = 3000 /20000 = 0,15 s = 150 ms

- Limitation des grandeurs électriques et mécanigue

— 2 - Double clic dans le
1 - Sélectionner I'onglet champ a modifie

« Limitations »

Marm Wal Description
- Wariateur CTRL v max 4500 [1usr_v] Vv Liritation de la vitessa
- Commutate référer  |RAMP_w_max 9500 [0 Vitesse maximale du profil de déplacement pour la vitesse

- Wlise & I'échel CTRL_|_max 4 80 Arms
5 o o N E
- Limitations {|LIM_I_maxGsTP 4.50 Arms

- Arrét LIM_|_maxHalt 4.50 Arms
- Registre de position

Lirnitation de cadrant

Waleur de courant pour Quick Stop
de courant pour Halt

3 — Saisir la valeur inscrite sur la plaque
signalétique moteur

- Tolérance au positionnement (contrdle de I'arrét)

=1 Lesxiurn 324
--Simply start o iy Saarch -
é--CDnﬂguratinn d'axe :

- Mladulo Marm Waleur Description

- Wariateurs MO _p_win_usr 16 [1usr_p]

- Commutateur de référer  |MOMN_p_winTime 50 ms

- Mise a l'echelle MOM_p_winTout 500 ms

- Limnitations

- At

- Registre de position

Fenétra Arrét, déviation de régulation admissible
Fenétre Arrét, termps

Tirneout pour 1a surveillance de |3 fenétre Arrét

Valeur de tolérance au positionnement

Temps maxi pour la phase d’arré

Temps de vérification de I'absence de mo@t
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- Commutateur de référence, Butées mécaniques giclelles

2 — Double clic dans le

1 - Sélectionner l'onglet champ & paramétrer

« Commutateur de référence »

--Simply start S e o M| —
- Configuration d'ax
- Modulo Bom Yaleur \/ Cescription
~ariateurs 10sigLIMP [Inactivel 1V - |5élection du type du signal de la fin de course positive
~ Commutatedr de référet  (I0sigLIMM Inactive J Sélection du type du signal de la fin de course négative
- Mise a l'echelle 10sigREF Marrnally Open Sélection du tvpe du signal du commutateur de référence
- Limitations MOMN_SW_Lirnits Maone Surveillance dufin de course logiciel
- Arrét MOR_swlimP 2147483647 [Tusr_p] Limite de positionnement positive pour fin de course logiciel
- Registre de position MOMN_swLirmh -2147483648 [1usr_p) Limite de positiohnement négative pour fin de course logiciel
& Configuration mode opératt o ginpecpoPs Error Saction au fin de course actif lors de Factivation de 'étage de pu
#- Régulation moteur
I\ rrl NMdAleur
IDsigLIMP Inactivel 5¢
1OsigLIMM ¢ Butées mécaniques (Fc extrémes)
e - ro |
MON_SW_Limits LI Butées logiciels (plage de fonctionnement)
MON_swLimP 2147483647 [Tusr_p]
MON_swLimN -2147483648 [1usr_p] 3— Choisir le parametre
10sigRespOiPS Error désiré

6-2-3°) Configuration de la fonction des entréesdrties

Plusieurs entrées ne peuvent pas avoir la mémédar(sauf pour la fonction libre « Freely Availabb)

3 - Sélectionner I'entrée

1 - Sélectionner 'onglet « Fonction E/S »( ou la sortie & configurer

= Lexiurm

--Sim In: a0 w | Search

--Cu

- Cao fom Waleur

-- Rg 10funct_DI0 / Freely Availakle Fonction de I'entrée DI0

= Fofictions E/S 10funct_DI1 Reference Switch (REF) Fonction de I'entrée DI
- Entrées logigues) | |iofunct_Diz Freely Available Fonction de I'entrée DI2
- Sories logigues I0funct_Dil3 Freely Availahle Fonction de l'entrée DI2

#- Configuration de suy \llanc Dl_0_Debounce 1,580 ms Temps d'anti-reband DI0

e Gestion dierreurs DI_1_Dehounce 1,40 s Ternps d'anti-rebond DI

- Communication DI_2_Dehounce 1.0 ms Temps d'anti-rebond DI2

#-ldentification

DI_3_Debaounce 1.50 ms Temps d'anti-rebond D13

2 - Sélectionner l'onglet 4 - Choisir la fonction désirée

« Entrées logiques »
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6-2-4°) Enregistrement des parameétres modifiés denmémoire EEPROM

La modification des paramétres s’effectue dans éanoire RAM du variateur. Une fois les paramétres
validés, il faut les enregistrer dans la mémoire?PBEEM. En I'absence d’enregistrement, et en casodpwre
secteur, les nouvelles valeurs sont perdues (aurrsécteur, on retrouve les anciennes valeurs).

<v_‘/\ffEnregistrement des modifications dans |a
= i mémoire EEPROM
0 4 F=

|Enregistrer les paramétres d'apparei dans EEF‘ROM}

My Dievice Liste des patamétres | Mémoire des erreurs Yisualisakion

- Lexium 324
--Simpl'_-,f start

=- Configuration d'axe

fladulo Mom /é"'r

I |
1 - Parameétres modifiés et vaIidé%

“ariateurs MOM_p_win_use 16 [Tust_p]
- Commutatear de référer  [MOM_p_winTime a0 ms
- Mise 4 I'echelle MOM_p_winTout 800 ms

Lirnitations

Nota :
Dans la fonction des entrées / sorties si un oypdemmeétres ont été modifiés, un redémarrage datear
(coupure et remise secteur) est obligatoire apgasgistrement dans la mémoire EEPROM.

6-3°) Utilisation de la fonction « Tuning » (Autogdage du variateur)
Cette fonction permet d’avoir un réglage optimalcdetains paramétres du servo variateur en foncgon
I'utilisation de la mécanique.

My Device Liste des paramétres | Mémoire des erreurs WVisualisation EnregistrementO Turning Messages de démarrage)

Sélectionner la méthode de

tuning E a Sy

\ 1 - Sélectionner la fonction « Tuning >}

2 - Un clic sur la touche « Easy »|

Comfort S

3 - Un clic sur la touche « Acti »
si besoin (prise en main du
Lexium par SoMove)

e bouton Start sur la barre de contréle pour activer le réglage.

4 - Un clic sur la touche « Acti » si
besoin (validation de I'étage de
sortie)

6 - Lancement de
'autoréglage

E3 Ekat de Fonckionnement Etage Az opérataires Régulation

il S e Tt o SN Démarte
[6] Operation Enabled Etat tuning ¢ Terming CIRL1 | w
[ ] Stop

0. Quick Stop 0%

5 - Acquittement des
défauts si besoin

L.P.Germain SOMMEILLER FERROUDJI Tahar

100 =

|E [ Force

12 /17



6-4°) Commande du servo moteur via SoMove Lite
Prise en main du servo moteur via SoMove dans tedbwérifier le fonctionnement et/ou de régler des

parameétres.
- Validation de la fonction du pupitre de commande

LUiEEs 3y HLuisER s

My Devics Liste A AVERTISSEMENT

BLESSURES ET DOMMAGES DE L'INSTALLATION DUS A DES REACTIONS INATTENDUES

Dénomination LEX
Structure ar L'utilization incorrects du logiciel de mise en service peut déclencher ou bloguer des déplacements et des sighau inattendus.
Drdl + Procéder aux premiers tests sans charge accouplés.

Mot + M'utilizer cet outil qu'aprés avoir lu et compris le contenu des manuels comespondants.

+ S'azzurer gu'un bouton dARRET D'URGEMCE opérationnel est accessible.

+ Me pas exploiter le spstéme d'entrainement avec des données ou des réglages inconnus.

+ + Prévoir également un déplacement dans la mauvaize direction ou une oscillation du moteur.

Configuration Ten: . . . . .
= + Me démarrer linstallation que i personne ni aucun obstacle ne se rouve dans la zone de danger

+ Me pas laisser le spstéme activé zans surveillance.

Cou
Vite; Le non respect de cette peutentrainer lamot.| 9 _ Eajre yne action simultanée sur le
touches « Alt » et « F » du clavier.

If you agree to follows these instructions, press 'Alt+F"

Yersion DTH

Excl. Etat de fonctionnement Efage Modes opératnires Conbinuer T
I POWER ENABLED Prafile velority | Targetspeed [3000 [1usr @
T

_[71 Quick Stop Active

Max. Acc |18000 [Lusr_a]
[looce |
Max, Decel |15000 [1usr_a] OF

1 - Clic sur la touche
fonction « Acti »

- Exploitation du pupitre de commande

Mise en service de I'étage de puissance Acquittement défaut ci besoin
Excl. Etat de fonctionnement Etage Excl. Etat de Fonctionrernent Etage
] PoWER DISABLED B FoWER EMABLED

[7] Quick Stop Active Acti

Ina ‘ 1. Fault Reset

[4] Ready To Switch On

T ‘ ! Faulk Reset Inact

1 - Clic sur la touche
fonction < Actif »

2 - Clic sur la touche
fonction « Fault Reset »

Utilisation du pupitre de commande

4 - Utiliser les touches
en fonction de la tache
désirée

3 - Renseigner les
champs a paramétrer.

2 - Sélectionner la
fonction désirée

1 - Visualisation de I'état
de 'étage de puissance

A
Excl. Modes opérako ~ N Conkinuer Ation Infos globales
elocity 7 HALT = inacti+
Target speed {3000 [1usr_ _
Prafile: Positiog@ Max, dcc | 15000 [1 Sk _fccessinfo =
Frofile Welocit, [1usr 2] DEWemdinterf
Max, Decel | 18000 [1usr_a)] [ Farce _DCOMopmd_a

I @ Quick Stop Profiie Tor N
iorning
Jog
Sle) 7 apg Manual Ting 1 Audsbunin

Autoréglage du variateu

Travail en positionnement (absolu ou relatif) | Projet charge | & oriine

Prise d’origine Régulation en vitesse

Travail en positionnement (mode manuel) Reégulation en couple
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Commande de la fonction de prise d’origine.
Avant de démarrer la prise d’origine, il faut aupamt sélectionner le type de mode a utiliser.

2 - Sélectionner la vitesse d'approch

1 - Sélectionner le mode]

(Voir ci-dessous)

Modes opérakoires Continuer

|H|:|ming ¥ Method

Dématte

Homing speed 600 [1usr s

' REF+In
(%) Set homing method 26 REF+ Ok
27 REF- Inw Cwil

() Set position : REF- Inv In

3 - Lancement de la
prise d’origine

: 0: REF- Out
pareil OK 331 Idx Negative

T P 3¢ 1 podtve

Commande de la fonction positionnement (absolu)
La fonction ne peut se faire que si la prise dioeg été réalisée.

Manuel du Lexium 32A a partir du mode « Aide » (ulra 8.4.1)

S eplliieeEn o [ |

I: Signets
l:i LS (Vickr

|E| Motes importantes

|E| Table des matigres
A propos de ce manuel
=] 1 Introduction

|E| 2 Avant de commencer -
Infarmations lides 3 la sécurité

H 3 Caractéristiques techniques
H 4 Principes de base
E s Conception

. v L@ (ﬂ
[E & Installation = |
[E 7 Mise en service
L Hustration 67: Gourse de iférence aurle commutateur de Bférence an direc-
= 8 Opération tion négative
|£| 8.1 Canaux d'accés
. i) Déplacemant sur la commutataur de référance & la vitessa
E 8.2 Etats de fonctionnement B
: . 2! Déplacement vers le point de commutation du commutatsur
E' 8.3 Mades opérataires @ djpréférgncpala \rit@gsmza{x-_uu:
=] |E| 8.4 Plage de déplacement = (3) Déplacemant sur limpulsion d'indexation ou déplacement
e aur la distance par rapport au point de commutation  la
& ﬁ Zéro de la plage de | Vitoses s o
e :
Eplacemant ]
o Lot Varanie 4 Méthode 11 : déplacement sur lmpulsion dindexation.
i ol
lﬂ B.4.2 DEplacement au-del3 Méthode 27 : déplacement sur la distance vers le point de commuta-
de |a plage de tion.
déplacemant Variania 8 Méthode 12 1 déplacement sur Iimpulsion dindexation.
E g43 Reglage dune plage Méthode 28 : déplacemant sur la distance vers l2 point de commuta- "
modulo tion. 5
; -_ " o ; =
|E| 8.5 Réglages étendus Varfante ©  Méthode 13 : déplacement sur limpulsion d'indexation. g
3 Méthode 28 : déplacement sur la distance vers le point de commuta- &
[ 856 Fanctians pour e e g
traiterent de la valeur cible Variante D Méthods 14 : déplacament sur limpuision dindexation, 2
g
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- désactivation du pupitre de commande
Afin de rendre la main a 'automatisme (API) ettten restant en ligne, il faut désactiver les commhes
sous SoMove.

A AVERTISSEMENT

DEMARRAGE INTEMPESTIF DE L'APPAREIL

En cas de désactivation de l'accés exclusil, des déplacements ou des sighauy peuvent &tre déclenchés ou bloqués via d'autres canauw d'acces.

+ S'agayrer gu'aucune commande non souhaitée ne puizse tre déclenchée,

Le non respect de cette mesure peut entrainer la mort, de graves blessures ou des dommages matériels.

1 - Clic sur la touche
fonction « Ina »

t de Fonctionnement
oeraton e
[6] ©Operation Enabled ance
Q Quick Stop

6-5°) Registre et historique des défauts

2 - Sélectionner I'affichage des types de défa;}t

1 - Sélectionner L'onglet « Mémoire des erreurs }>

My Device \s parametres Mémaire des erreurs Teualisation Enreqgistrement Tuning
= Etat . \\ : ﬁ o Descripd
- siglatched | 2 - Sélectionner I'affichage des types d’avertissemept
----_WarnLatched——éBn — e
= Historique - 2 - afficher le dernier message de tous les défautm@

Last .Wammﬁ"éﬂit 3 €9 |QUicK Stop par bus de terrain
~ Derniére e”&h‘\weur dans mode opératoire actif

- Erraur n-1 Bit 5 )
- Erreur n-2 G 2 - afficher le dernier message de défaut

-~ Erreur n-3 Bit 7 4 Résensé

- Erreur n-4 Bit 2 4 Erreur de poursuite

- Erreur n-5 Bit 9 4 Réserne

- Erreur n6 Bit10 4 Lesentrées STO sonta 0

- Erreur n7 Bit 11 4 Enfrées STO différentes

- Erreur n-6 Bit12 4 Réservé

~ Erreur n-d Bit 13 4 Tension bus DC basse
Bit 14 a Tension bus DC haute

6-6°) affichage (mesures) des grandeurs électrigeemécaniques
Sous le logiciel SoMove, il est possible d’afficher

» Etde forcer I'état des entrées et sorties logiques

» Les grandeurs électriques et mécaniques mesurées.

. . . 1 - Sélectionner l'onglet « Visualisation »
- Les entrées / sorties logiques

My Device Liste des parameétres Mémaoire des erreurs
= Lexium 328 Inputs 3 - Cocher (clic) pour forcer a I'état visionné
- LRI A Décocher pour annuler le forca
- Bécurité fonctionn DIrcaApP2 HBo & Switch (REF)
= Pararnétres de l'ap DIz Mo Freely Available
-~ _LastEror [fas] DI3 Mo Freely Available
2 - Sélectionner I'onglet « E/S logiques » utputs Etat des entrées / sorties logiques.
Bleu : Etat réel.
- _UDC_act [fast] L Mo Rouge : Etat forcé
o _M_T_current [slow] D Ho)
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_ Les enirées S&CUrités 1 - Sélectionner I'onglet « Visualisation »|

My Device Liste des paramétres | Mémoire des erreurs Yisualisation Erit
=l Lexium 324 ~ Inputs

- EiS logigues A B
- Becurité fonctionnella o 5To_act* 1 1
=5 F'_ararnétres de l'appareil \

Etat des entrées de sécurité.

2 - Sélectionner I'onglet « E/S logiques »

- Affichage des mesures liées aux grandeurs élegtes et mécaniques

1 - Sélectionner I'onglet « Visualisation »

2 - Sélectionner I'onglet «Paramétres de I'appareil

My Device Gramétres | Mémoire des erreurs Wisualisation

Enregistrement 0 Tuning Mes

nctionnelle
- Parameétres de 'appareil
- _LastError [fast]

- _LastWarning [fasf]

- _Power_mean [glow]
- _UDC_act [fast]

- _M_T_current [Slow]

- _RES_overload [slow]
- _RES_load [slow]

- _PB_overload_I2t [slow
< APS_|oad [slow] i
_overload [slow]

load [slow]

verload_cte [slo
arload_psq [sh

3 - Sélectionner la grandeur a afficher.
T _Id_acirms sy

sffichage numérque s | | Affichage numérique w8

ID_STD_LOADFACTORPA > Cha

4 - cliquer sur le fond d’écran
grisé.

oo _|_act [fast]

Jg_ref [slow]

Ud_ref [fast] 5 - Disposer I'écran de mesur
e _Udo_ref [fast] selon votre convenance.
o _n_ref[fast] b

Affichage numéngque
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7°) Diagnostic et élimination des défauts

On peut se reporter au manuel du Lexium 32A chafix4 (page 368) pour traduire le code d’erreur ou
d’avertissement affiché en face avant du servateur.

-

10 Dlagnostic et élimination d'erreurs LXM32A

Signets
u .
E] Lpviaza

10.4 Tableau des avertissements et des erreurs

Le tableau suivant indique le classement des numeéros d'emreur par

] Motes importantes volet.
|E| Table des matigres N° d'erreur Saction
[E] A propos de ce manuel E {00 Général
1 < E 2x0¢ Surintensité
= 1 Intraduction -
E 3o Tension
= [E o
=& 2 Avant _I:Ie commencer- E 00 TamRArATITS
Informations liges 4 la sécurité E Bt Matarial
= 3 Caractéristiques technigues E oo Logiciel
E 4 Principes de base E 7o Interface, céblage
= El 5 Conception E @0 Bus da terrain
- . E Moo Déplacement de motaur
[E] & Installation =
E Enoo Communication

= {E] 7 Mise en sewice
E 8 Cpération
#=E g Exemples
=] 10 Diagnostic et élimination
derreurs
B-E] 101 Interrogation d'état /
indication d'état
|[| 102 Mémoire des erreurs
B |[| 10.3 Menus spaciaux de
I'HM intégrée
[ 074 Tableau des
avertissements et des erreurs:

Numéro derreur non isté  5i un numéro d'erreur ne figure pas dans le tableau ci-dessous, il se
peut que la version de votre microprogramme soit plus récente que
celle décrite dans le manuel produit ou que I'on soit en présence d'une
BITaur systéme.

* Vérifiez que vous disposez du manuel correct

(" A propos de ce manuel®)

Controlez que le cdblage a &té réalisé conformément aux mesures

CEM ("E.1 Compatibilité électromagnétique, CEM").

Contactez le centre d'Assistance technique

("13.1 Adresses des points de sevice aprés-vente”).

A

L

Liste des numéros d'errewr Le tableau suivant fournit un apergu des numéros d'erreur.
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