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Mentions légales

Signalétique d'avertissement
Ce manuel donne des consignes que vous devez respecter pour votre propre sécurité et pour éviter des
dommages matériels. Les avertissements servant a votre sécurité personnelle sont accompagnés d'un triangle de
danger, les avertissements concernant uniquement des dommages matériels sont dépourvus de ce triangle. Les
avertissements sont représentés ci-aprés par ordre décroissant de niveau de risque.

/\DANGER
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées entraine la mort ou des blessures graves.

/N\ATTENTION

signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entrainer la mort ou des blessures
graves.

/\PRUDENCE
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entrainer des blessures légéres.

IMPORTANT
signifie que la non-application des mesures de sécurité appropriées peut entrainer un dommage matériel.

En présence de plusieurs niveaux de risque, c'est toujours l'avertissement correspondant au niveau le plus élevé
qui est reproduit. Si un avertissement avec triangle de danger prévient des risques de dommages corporels, le
méme avertissement peut aussi contenir un avis de mise en garde contre des dommages matériels.

Personnes qualifiées
L’appareil/le systeme décrit dans cette documentation ne doit étre manipulé que par du personnel qualifié pour
chaque tache spécifique. La documentation relative a cette tdche doit étre observée, en particulier les consignes
de sécurité et avertissements. Les personnes qualifiées sont, en raison de leur formation et de leur expérience,
en mesure de reconnaitre les risques liés au maniement de ce produit / systéme et de les éviter.

Utilisation des produits Siemens conforme a leur destination
Tenez compte des points suivants:

/N\ATTENTION

Les produits Siemens ne doivent étre utilisés que pour les cas d'application prévus dans le catalogue et dans la
documentation technique correspondante. S'ils sont utilisés en liaison avec des produits et composants d'autres
marques, ceux-ci doivent étre recommandés ou agréés par Siemens. Le fonctionnement correct et sir des
produits suppose un transport, un entreposage, une mise en place, un montage, une mise en service, une
utilisation et une maintenance dans les régles de I'art. Il faut respecter les conditions d'environnement
admissibles ainsi que les indications dans les documentations afférentes.

Marques de fabrique
Toutes les désignations repérées par ® sont des marques déposées de Siemens AG. Les autres désignations
dans ce document peuvent étre des marques dont l'utilisation par des tiers a leurs propres fins peut enfreindre les
droits de leurs propriétaires respectifs.

Exclusion de responsabilité
Nous avons vérifié la conformité du contenu du présent document avec le matériel et le logiciel qui y sont décrits.
Ne pouvant toutefois exclure toute divergence, nous ne pouvons pas nous porter garants de la conformité
intégrale. Si 'usage de ce manuel devait révéler des erreurs, nous en tiendrons compte et apporterons les
corrections nécessaires dés la prochaine édition.

Siemens AG A5E34982758-003 Copyright © Siemens AG 2013 - 2015.
Division Digital Factory ® 08/2015 Sous réserve de modifications Tous droits réservés
Postfach 48 48
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Avant-propos

Assistance technique

Pays Assistance téléphonique

Chine +86 400 810 4288

Allemagne +49 911 895 7222

Italie +39 (02) 24362000

Inde +91 22 2760 0150

Turquie +90 (216) 4440747

Autres coordonnées du service d'assistance :

Coordonnées de l'assistance technique (http://support.automation.siemens.com/WW/view/en/16604999)
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Consignes de sécurité

1.1 Consignes de sécurité élémentaires
1.1.1 Consignes de sécurité générales
/I\ATTENTION

Danger de mort di au non-respect des consignes de sécurité et aux risques résiduels

Le non-respect des consignes de sécurité et les risques résiduels figurant dans la
documentation correspondante du matériel peuvent provoquer des accidents entrainant
des blessures graves, voire mortelles.

e Respecter les consignes de sécurité figurant dans la documentation du matériel.
e Tenir compte des risques résiduels pour I'évaluation des risques.

/I\ATTENTION

Danger de mort lié a des dysfonctionnements de la machine suite a un paramétrage
incorrect ou modifié

Un paramétrage incorrect ou modifié peut entrainer des dysfonctionnements sur les
machines, susceptibles de provoquer des blessures, voire la mort.
e Protéger les paramétrages de tout accés non autorisé.

e Prendre les mesures appropriées pour remédier aux dysfonctionnements éventuels
(p. ex. un arrét ou une coupure d'urgence).

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003



Consignes de sécurité

1.1 Consignes de sécurité élémentaires

1.1.2 Sécurité industrielle

Remarque
Sécurité industrielle

Siemens commercialise des produits et solutions comprenant des fonctions de sécurité
industrielle qui contribuent a une exploitation sidre des installations, solutions, machines,
équipements et/ou réseaux. Ces fonctions jouent un role important dans un systéme global
de sécurité industrielle. Dans cette optique, les produits et solutions Siemens font I'objet de
développements continus. Siemens vous recommande donc vivement de vous tenir
régulierement informé des mises a jour des produits.

Pour garantir une exploitation fiable des produits et solutions Siemens, il est nécessaire de
prendre des mesures de protection adéquates (par ex. concept de protection des cellules) et
d’intégrer chaque composant dans un systéme de sécurité industrielle global et moderne.
Tout produit tiers utilisé devra également étre pris en considération. Pour plus d’informations
sur la sécurité industrielle, rendez-vous sur cette adresse
(http://www.siemens.com/industrialsecurity).

Veuillez vous abonner a la newsletter d’un produit particulier afin d’étre informé des mises a
jour dés qu’elles surviennent. Pour plus d’'informations, rendez-vous sur cette adresse
(http://support.automation.siemens.com).

/I\ATTENTION

Danger di a des états de fonctionnement non sdrs en raison d'une manipulation du logiciel

Les manipulations du logiciel (p. ex. les virus, chevaux de Troie, logiciels malveillants, vers)
peuvent provoquer des états de fonctionnement non sdrs de l'installation, susceptibles de
provoquer des blessures graves ou mortelles ainsi que des dommages matériels.

e Maintenez le logiciel a jour.

Vous trouverez des informations et la newsletter a ce sujet a cette adresse
(http://support.automation.siemens.com).

e Intégrez les constituants d'entrainement et d'automatisation dans un concept global de
sécurité industrielle (Industrial Security) de l'installation ou de la machine selon I'état
actuel de la technique.

Vous trouverez de plus amples informations a cette adresse
(http://www.siemens.com/industrialsecurity).

e Tenez compte de tous les produits mis en ceuvre dans le concept global de sécurité
industrielle (Industrial Security).

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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SINAMICS V-ASSISTANT

SINAMICS V90

L'outil technique SINAMICS V-ASSISTANT a été congu pour accélérer la mise en service et
le diagnostic du variateur SINAMICS V90. Le logiciel fonctionne sur un ordinateur personnel

sous le systéme d'exploitation Windows. Il utilise une interface utilisateur graphique pour
interagir avec les utilisateurs et communique avec le variateur V90 par USB. Il peut étre
utilisé pour modifier des parametres et surveiller I'état du variateur SINAMICS V90.

2.1 Milieu d'exploitation de SINAMICS V-ASSISTANT
SINAMICS V-ASSISTANT fonctionne sous les systemes d'exploitation suivants :

Windows XP SP3 (Edition Familiale)

Windows XP SP3 (Edition Professionnelle)
Windows 7 32 bits (Edition Familiale Premium)
Windows 7 32 bits (Edition Professionnelle)
Windows 7 32 bits (Edition Ultimate)

Windows 7 64 bits (Edition Familiale Premium)
Windows 7 64 bits (Edition Professionnelle)
Windows 7 64 bits (Edition Ultimate)

Remarque

La résolution minimale de I'écran est de 1024x768.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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SINAMICS V-ASSISTANT

2.2 Combinaison d'équipements

2.2

Combinaison d'équipements

Les différentes combinaisons de servo-variateurs SINAMICS V90 et servomoteurs

SIMOTICS S-1FL6 sont indiquées dans le tableau ci-dessous :

Servomoteur SIMOTICS S-1FL6

Servo-variateur SINAMICS

V0
Couple |Puissance | Vitesse |Hau- |ID moteur Numéro de référence?’ Numéro de référence | Taille
assigné | assignée | assi- teur Sans Avec
(Nm) (kW) gnée daxe | frein frein
(t/min) | (mm)
1.27 0.4 3000 45 18 19 1FL6042-1AF61-0AQ1 6SL3210-5FE10- FSAA
10009 | 10038 |1FL6042-1AF61-0LOQ1  |4UAO
2.39 0.75 3000 45 20 21 1FL6044-1AF61-0AQ1 6SL3210-5FE10-
10010 | 10039 | 1FL6044-1AF61-0LQ1  |8UAQ FSA
3.58 0.75 2000 65 22 23 1FL6061-1AC61-0AQ1
10011 10040 1FL6061-1AC61-0LQ1 6SL3210-5FE11-
4.78 1.0 2000 |65 24 25 1FL6062-1AC61-0A01 | OUAD
10012 10041 1FL6062-1AC61-0LQ1
7.16 1.5 2000 65 26 27 1FL6064-1AC61-0AQ1
10013 10042 1FL6064-1AC61-0LQ1 6SL3210-5FE11-
8.36 1.75 2000 |65 28 29 1FL6066-1AC61-0A0Q1 | PUAQ FSB
10014 10043 1FL6066-1AC61-0LQ1
9.55 2.0 2000 65 30 31 1FL6067-1AC61-0AQ1 6SL3210-5FE12-
10015 | 10044 |1FL6067-1AC61-0LO1 | OUAO
11.9 2.5 2000 90 32 33 1FL6090-1AC61-0AQ1
10016 10045 1FL6090-1AC61-0LQ1
16.7 3.5 2000 90 34 35 1FL6092-1AC61-0AQ1 6SL3210-5FE13-
10017 | 10046 |1FL6092-1AC61-0LQ1 | 9UAO FSC
23.9 5.0 2000 90 36 37 1FL6094-1AC61-0AQ1 6SL3210-5FE15-
10018 | 10047 |1FL6094-1AC61-0LO1 | OUAQ
334 7.0 2000 90 38 39 1FL6096-1AC61-0AQ1 6SL3210-5FE17-
10019 10048 1FL6096-1AC61-0LQ1 OUAO
" Le symbole U dans les numéros de référence des moteurs désigne des configurations en
option (mécanique). Pour obtenir des explications détaillées sur la plaque signalétique des
moteurs, reportez-vous au manuel d'utilisation de SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL86.
SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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Interface utilisateur

3.1

Modes de fonctionnement

Lorsque vous démarrez SINAMICS V-ASSISTANT, la fenétre suivante s'affiche et vous
invite a sélectionner un mode de fonctionnement :

Sélect. mode fonct.

SINAMICS V90, N° de réf:65L3210-5FE10-4UAD, V10500

Offline

Sélect. langue - |Francais - | |

Les fonctions de SINAMICS V-ASSISTANT varient selon les modes de fonctionnement.

e Mode en ligne : SINAMICS V-ASSISTANT communique avec le variateur cible qui est
connecté au PC par un cable USB.

Sélectionnez le mode en ligne. Une liste de tous les variateurs connectés s'affiche.
Sélectionnez le variateur cible et cliquez sur le bouton suivant.

SINAMICS V-ASSISTANT crée automatiquement un nouveau projet pour enregistrer
tous les parameétres du variateur cible et ouvre la fenétre principale.

Remarque

Si SINAMICS V-ASSISTANT ne détecte pas immédiatement le variateur connecté,
attendez un moment, puis rebranchez le cable USB.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003 13



Interface utilisateur
3.7 Modes de fonctionnement

® Mode hors ligne : SINAMICS V-ASSISTANT ne communique pas avec les variateurs
connectés.

Deux options sont disponibles :

sélect. mode fonct

Créer nouveau projet

Online

Offline

Select langue - Frangais - Annul.

— Si vous sélectionnez la premiére option, vous devez sélectionner un variateur dans la
fenétre suivante :

ntrainem.

Alim réseau: Version firmware (r20018[0]):
65L3210-5FE10-4UAD
6SL3210-5FE10-8UAO 0.75 21

6SL3210-5FE11-0UA0 1 3.0

6SL3210-5FE11-5UA0 15 53

6SL3210-5FE12-0UAO 2 78

6SL3210-5FE13-5UA0 35 1.0

6SL3210-5FE15-0UAO 5 126

6SL3210-5FE17-0UAO 7 13.2

| ok W Amnul |

Sélectionnez I'alimentation et la version du firmware dans les listes déroulantes
respectives. Sélectionnez le numéro de commande d'un variateur. Cliquez sur

pour enregistrer dans le nouveau projet les réglages d'usine du variateur
sélectionné et ouvrir la fenétre principale. Sinon, cliquez sur m pour annuler.

Remarque

Pour connaitre la version du firmware, vous pouvez consulter r29018 sur le pupitre
opérateur basique (BOP - Basic Operator Panel). Pour obtenir des informations
détaillées, reportez-vous aux instructions de service de SINAMICS V90, SIMOTICS S-
1FL6.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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Interface utilisateur

3.1 Modes de fonctionnement

— Sivous sélectionnez la deuxiéme option, vous devez choisir un projet existant dans le
répertoire suivant. Il servira de projet actuel. La fenétre principale s'ouvre :

p
| E Cluvrir projet existant

1

—— :
'\./“\J' | « Siemens » PCTool » Project » ® -|-| +3 | Search Project

Organize v MNew folder d== -

o N3 e - Yate L. e
7 Favorites Name Date medified

B Desktop Export_Parameters_files 1/28/2015 408 PM

2/3/2015 2:14 PM

& Downloads | default.prj

1 Recent Places

m

= Libraries
-=| Documents
@' Music
b=| Pictures

E Videos

‘M Computer
= SYSTEM (C)
l'il-'!‘ Data (D) v 3 m

2|
0 @
Type

File folder

PRI File

File name: v ;Pro}ect file(.prl) (*.prj)

@ -

[ open [ |

Cancel ‘

® L'emplacement par défaut est : xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxX : répertoire racine d'installation de SINAMICS V-ASSISTANT.

® Seul le format .prj est disponible.

Indicateurs d'état

Dans la fenétre principale de SINAMICS V-ASSISTANT, le mode de fonctionnement actuel
est signalé par les indicateurs d'état en haut a droite de la fenétre principale :

j En ligne
Hors ligne
&1’

Vous pouvez passer d'un mode de fonctionnement a I'autre. Pour de plus amples
informations, reportez-vous a la section « Menu Changer le mode (Page|23) ».

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003

15



Interface utilisateur

3.7 Modes de fonctionnement

Comparaison des parameétres

16

Lorsque vous passez du mode de fonctionnement hors ligne au mode de fonctionnement en
ligne, la question suivante s'affiche pour vous inviter a enregistrer le projet en cours :

Queshon

e Enregistrer le fichier projet avant étape suiv

oui | No B Annul |

Vous pouvez cliquer sur pour enregistrer le projet ou vous pouvez cliquer sur

| ou | si vous ne souhaitez pas I'enregistrer.

SINAMICS V-ASSISTANT compare alors automatiquement tous les parameétres du projet en
cours aux parameétres du variateur connecté :

Comparais. paramétres

Lecture param dans entrainemt 74

Si une incohérence est identifiée, la fenétre suivante s'affiche :

Comparais. paramétres

Lecture param dans entrainemt 74

Cliquez sur le premier bouton pour importer toutes les valeurs des paramétres du variateur
connecté dans le projet en cours ou cliquez sur le deuxiéme bouton pour transférer toutes
les valeurs des paramétres du projet en cours dans le variateur connecté.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.2 Vue d'ensemble de l'interface utilisateur

3.2 Vue d'ensemble de l'interface utilisateur

SEMENS SINAMICS V-ASSISTANT >
Projet  Mod Bascul Outl Acde j
Ha& XEE Fv | HEe 7 Oriling achve
Sa| Sl moleys \

TAche naw

Entrainem. Semens SNAMICS Vo0 avec e n'
et suvant séiecionng

Sél. entrain

» Paramétrer Al S 40V
Pulss 55y o4
Couran! a5 12A
+ Mise serv
DOtspo, de Tedn No
+ Diagnostics Setex mobeir

oS Vil enirée train irp (P11}

Réqgui pos via entrée frain imp (PTH)

®—

O) Barre de menus

@ Barre d'outils

@ Navigation dans les taches
® Masque des fonctions

@ Fenétre d'alarme

Barre de menus

La barre de menus se trouve en haut de la fenétre de SINAMICS V-ASSISTANT. Ony
trouve diverses commandes et fonctions permettant de réaliser des opérations de base de
SINAMICS V-ASSISTANT. Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section
«/Barre de menus|(Page|18) ».

Barre d'outils

La barre d'outils se trouve sous la barre de menus et offre un acces direct aux fonctions
essentielles de SINAMICS V-ASSISTANT. Pour de plus amples informations, reportez-vous
a la section «|Barre d'outils (Page|28) ».

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

Navigation dans les taches

La navigation dans les tadches énumére les taches que les utilisateurs doivent réaliser.
Chaque tache contient différentes fonctions qui aident les utilisateurs a paramétrer toutes les
fonctions des variateurs V90 et a surveiller ou diagnostiquer les variateurs. Pour de plus
amples informations, reportez-vous a la section «Navigation dans les taches|(Page|31) ».

Masque des fonctions

Le masque des fonctions propose l'interface utilisateur de chaque tache pour permettre aux
utilisateurs de réaliser les fonctions associées.

Fenétre d'alarme

En mode en ligne, les défauts et les alarmes en cours s'affichent dans une liste qui
mentionne le type de défaut ou d'alarme, son numéro et son nom. En mode hors ligne, la
fenétre d'alarme est désactivée. Pour de plus amples informations, reportez-vous a la
section «|Fenétre d'alarme|(Page|29) ».

3.3 Barre de menus

3.3.1 Vue d'ensemble de la barre de menus

La barre de menus comporte des éléments de menu qui permettent aux utilisateurs de gérer
les projets, de changer la langue de l'interface ou de consulter I'aide en ligne :

Menu Projet (Page 18)

Menu Edition (Page|22)

Menu Changer le mode (Page 23)
Menu Outils (Page 23)

Menu Aide (Page|27)

3.3.2 Menu Projet

Ce menu propose des commandes permettant de créer, ouvrir, enregistrer, imprimer ou
quitter un projet ou de changer la langue d'interface. Vous pouvez sélectionner toutes les
commandes de ce menu pour gérer vos projets.

® Nouveau projet (Page|19)

® Ouvrir un projet|(Page|19)

® Enregistrer le projet|(Page|20)

® Enregistrer le projet sous|(Page|21)

e |mprimer|(Page 21)

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

® |angue|(Page|21)
® Quitter (Page 22)

3.3.2.1 Projet -> Nouveau projet

Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT est en mode hors ligne, vous pouvez utiliser cette
commande de menu pour créer un nouveau projet. Pour ce faire, reportez-vous a|Sélection

du variateur|(Page 34).

3.3.2.2 Projet -> Ouvrir un projet
Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT est en mode hors ligne, vous pouvez utiliser cette
commande de menu pour ouvrir un projet existant dans la fenétre suivante :

P
ﬁ Ouvrir projet existant ‘“’,‘.
B B i 1
vl\_j | « Siemens » PCTool » Project » ® -|-| +3 | Search Project 2|
Organize v New folder i= = [ Iﬂﬁ
b Favoritas g Name Date modified Type
Bl Desktop Export_Parameters files 1/28/20154:08 PM  File folder
& Downloads | default.prj 3/2015 2:14 PM PRI File
i+l Recent Places
= Libraries
-=| Documents
@' Music
| Pictures
E Videos
‘B Computer
= SYSTEM (C)
ﬁ-!‘ Data (D) v q m 3
File name v || Project file(.pr) (*.pr) @ 'l
|_ Open iv | Cancel ‘

L'emplacement par défaut est : xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.

©)
XXX : répertoire racine d'installation de SINAMICS V-ASSISTANT.

® Seul le format .prj est disponible.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

3.3.23 Projet -> Enregistrer un projet

Mode en ligne / hors ligne

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour enregistrer dans le projet en cours la
configuration modifiée. Si cette commande de menu est utilisée pour la premiére fois, c'est la
méme que pour « Projet -> Enregistrer un projet sous...|(Page 21) ». Vous pouvez spécifier
le nom du fichier et le répertoire dans la fenétre suivante :

fi
KE Enrg =5
prS——
\ | « Siemens » PCTool » Project » - +¢' Search Project Pl
A

QOrganize « New folder == [ 7]

8 Downloads - Name Date modified Type

| Recent Places . o
Export_Parameters_files 1/28/2015 4:08 PM File folder
A Libraries
5| Documents =
o Music
ksl Pictuires
B Videos

™ Computer
{3 SYSTEM (C))
Iﬁn‘ Data (D)

- 4 . b
3 TAN YT cimmar -

File name: default.prj -
Save as type: I -Prl:ject file(pr) (*.pr) @ | - l

# Hide Folders | Save | Cancel |

O) L'emplacement par défaut est xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
XXX : répertoire racine d'installation de SINAMICS V-ASSISTANT.
® Seul le format .prj est disponible.
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3.3 Barre de menus

3.3.24 Projet -> Enregistrer un projet sous...

Mode en ligne / hors ligne

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour enregistrer le projet en cours avec un
nom de fichier et un répertoire spécifiques dans la fenétre suivante :

fi
K& Enrg ss
l\:_—/l\:jl | « Siemens » PCTool » Project » @ - &?' Search Project )JE
Organize « Mew folder : =il 4 [ 7]
8 Downloads - Name B Date modified Type
| Recent Places T -
Export_Parameters_files 1/28/2015 408 PM  File folder
- Libraries
= Documents £
o' Music
| Pictures
M Videos
‘™ Computer
{3 SYSTEM (C))
%_-.- Data (D:) )
3 1AV oM ciamar T il ’
File name: default.prj -
Save as type: I Project file(.pry) (*.pr) @ | vl
» Hide Folders Save ] | Cancel |
O) L'emplacement par défaut est : xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxX : répertoire racine d'installation de SINAMICS V-ASSISTANT.
® Seul le format .prj est disponible.
3.3.25 Projet -> Imprimer

Mode en ligne / hors ligne

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour imprimer l'interface utilisateur de la
fonction sélectionnée dans « Navigation dans les taches|(Page|31) ».

3.3.2.6 Projet -> Langue

Mode en ligne / hors ligne

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour modifier la langue d'interface entre les
langues suivantes : anglais, chinois, allemand, francgais, italien, turc, espagnol et portugais.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

3.3.2.7

Projet -> Quitter

Mode en ligne / hors ligne

3.3.3

3.3.3.1

3.3.3.2

22

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour quitter directement SINAMICS V-
ASSISTANT.

Menu Edition

Ce menu propose des commandes permettant de couper, copier et éditer les valeurs des
parameétres ou des caractéristiques techniques liées au moteur et au variateur.

® Couper/|(Page 22)
® Copier|(Page 22)
® Coller|(Page 23)

Edition -> Couper

Cette commande supprime les éléments sélectionnés, par exemple les valeurs des
parameétres de l'interface utilisateur, et les copie dans le presse-papiers.

Vous pouvez aussi utiliser }{, dans la barre d'outils.

Remarque

Cette commande de menu ne peut étre utilisée que pour modifier les valeurs dans
« Affichage de tous les paramétres|(Page 66) ».

Edition -> Copier

Cette commande est utilisée pour copier dans le presse-papiers des éléments sélectionnés,
par exemples des valeurs de parameétres, un numéro de commande ou la puissance
assignée du variateur ou du moteur.

Vous pouvez aussi utiliser E=| dans la barre d'outils.

Remarque

Vous ne pouvez utiliser cette commande de menu que dans les masques de fonctions
suivants :

e | Sélection du variateur (Page 34)

e |Sélection du moteur|(Page|36)

o |Affichage de tous les paramétres (Page 66)

e Signal/(Page|69)

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3.3.3 Edition -> Coller

Cette commande de menu copie le contenu du presse-papiers dans le champ de saisie. Le
contenu copié est inséré dans la position définie par le clic de la souris.

Vous pouvez aussi utiliser L= dans la barre d'outils.

Remarque

Vous ne pouvez utiliser cette commande de menu que dans Affichage de tous les
parameétres (Page|66).

3.34 Menu Changer le mode

Ce menu propose les deux commandes suivantes pour passer SINAMICS V-ASSISTANT du
mode de fonctionnement en ligne au mode de fonctionnement hors ligne et inversement.

e ¥ Passer en mode hors ligne (Page 23)

e & Passer en mode en ligne (Page|23)

3.3.41 Changer le mode -> Passer en mode hors ligne

Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT est en mode en ligne, vous pouvez utiliser cette
commande de menu pour passer en mode hors ligne.

Vous pouvez aussi utiliser ¥ dans la barre d'outils.

3.34.2 Changer le mode -> Passer en mode en ligne

Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT est en mode hors ligne, vous pouvez utiliser cette
commande de menu pour passer en mode en ligne.

Vous pouvez aussi utiliser @ dans la barre d'outils.

3.3.5 Menu Outils
Le menu Ouitils propose les commandes de menu suivantes :
® Qutils -> Enregistrer les paramétres dans la mémoire ROM |(Page 24)
e Qutils -> Redémarrer le variateur (Page 24)
e OQutils -> Réinitialiser le codeur absolu|(Page 25)
e OQutils -> Réglages usine (Page 25)

® OQutils -> Paramétres de chargement|(Page 27)

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003 23



Interface utilisateur

3.3 Barre de menus

3.3.5.1

3.3.5.2

24

Outils -> Enregistrer les paramétres dans la mémoire ROM

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour enregistrer les paramétres de la
mémoire RAM dans la mémoire ROM du variateur. La fenétre suivante apparait et affiche

l'opération d'enregistrement :

Enreg tous param sur ROM entrainem. .

Entrainement occupé. Ne fermez pas cette fenétre |

Vous pouvez aussi utiliser &5 dans la barre d'outils.

Outils -> Redémarrer le variateur

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour redémarrer le variateur. L'interrogation

suivante s'affiche :

Question

7]

Lors du redémarrage de 'entrainement, les paramétres non enregisitrés seront perdus
Voulez-vous redémarrer 7

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

Si vous cliquez sur , les informations suivantes s'affichent :

Informaton

0 SINAMICS V-ASSISTANT fonctionne hors ligne

Cliquez sur et le variateur sera réinitialisé.

3.35.3 Outils -> Réinitialiser le codeur absolu

En mode en ligne, si SINAMICS V-ASSISTANT est connecté a un codeur absolu, vous
pouvez utiliser cette commande de menu pour paramétrer la position actuelle du codeur
absolu comme étant le point de référence.

3.3.5.4 Outils -> Réglages usine

En ligne

Aprés avoir sélectionné cette commande de menu, l'interrogation suivante s'affiche :

Queshon

e Les paramétres seront réiniialisés sur réglages usine. Enregistrez tous les paramétres
dans la ROM une fois le regl. usine rétabli. Continuer ?

=

Lo

|

|

I
=

=)

f

|~
U
e
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3.3 Barre de menus

Hors ligne

Si vous cliquez sur , la fenétre d'information suivante s'affiche :

Réinit ts param entrain en cours._

Entrainement occupé. Ne fermez pas cette fenétre |

Lorsque l'opération est terminée, la fenétre disparait automatiquement.

Si vous cliquez sur ou | l'opération est annulée.

Aprés avoir sélectionné cette commande de menu, l'interrogation suivante s'affiche :

e Les paramétres seront réinitiaksés sur les reglages usine Continuer ?

=

Lo

|

|

I

|
=

® Sivous cliquez sur

26

la fenétre d'information suivante s'affiche :

Information

o Reinit. reglages usine des parameétres réussie. Veuillez enregistrer le fichier de projet

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.3 Barre de menus

Cliquez sur pour fermer la fenétre d'information. Pour enregistrer le projet,
veuillez vous reporter a la section « Projet -> Enregistrer un projet/(Page 20) ».

e Sivous cliquez sur |ou | l'opération est annulée.
3.3.5.5 Outils -> Paramétres de chargement
Remarque

Cette commande de menu n'est disponible qu'en mode de fonctionnement en ligne.

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour transférer et charger les parameétres du
variateur dans SINAMICS V-ASSISTANT. La fenétre suivante apparait et affiche I'opération :

SINAMICS V-ASSISTANT lit tous les parameétres ds I'entrainemt...

Une fois l'opération terminée, les valeurs des paramétres dans SINAMICS V-ASSISTANT
seront automatiquement remplacés par les paramétres du variateur.

3.3.6 Menu Aide

L'aide en ligne vous fournit rapidement des informations sur la sélection des variateurs, sur
le paramétrage, la mise en service et le diagnostic de SINAMICS V-ASSISTANT.

® Aide -> Consulter 'aide (Page 27)
® Aide -> A propos de SINAMICS V-ASSISTANT... (Page|28)

3.3.6.1 Aide -> Consulter I'aide

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour afficher le contenu de I'aide en ligne de
SINAMICS V-ASSISTANT.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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3.4 Barre d'outils

3.3.6.2 Aide -> A propos de SINAMICS V-ASSISTANT...

Vous pouvez utiliser cette commande de menu pour afficher la fenétre d'information suivante
au sujet de SINAMICS V-ASSISTANT.

SIEMENS

SINAMICS V-ASSISTANT

34 Barre d'outils

Les icbnes de la barre d'outils permettent d'accéder rapidement aux commandes de la barre
de menus ou a des fonctions de la Navigation dans les taches|(Page 31).

FREAS XER|fF acC BERA=S?

|Nouveau projetl(Page

£
(% |Ouvrir un projetl(Page

[J |Enregistrerle projet|(Page 20}

= Imprimer (Page 21)

M Couper|(Page/22}

S (Page

(B (Page

P |Passer en mode hors Iignel(Page

&  [Passerenmode en ligne|(Page 23}

#  [Enregistrer les paramétres dans la mémoire ROM (Page 24}
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3.5 Fenétre d'alarme

o Télécharger paramétres (Page 27)

Affichage de tous les paramétres|(Page 66)

Suivi|(Page 99)
= Tester le moteur (Page 81)

2 Aide (Page 27)

3.5 Fenétre d'alarme

Vue d'ensemble de la fenétre d'alarme

® @06 O)

w Alarm Acquitter tout

0 52983 Aucun capteur
H 7454 RPos: Le traitement de la mesure de position n'a pas de capteur valide
1 7588 Capteur 2 Le traitement de 1a mesure de position n'a pas de capteur valide

“ 30016 Partie puissance: Alimentation de charge coupée

@ | Type d'alarme : (® | Nom et description de I'alarme
€3 : Défaut
! :Alarme
Les défauts sont prioritaires sur les alarmes
a l'écran.
® Numéro de I'alarme @ | Tout acquitter :
Efface les défauts de la zone tampon du
variateur
3.6 Touches de fonction et raccourcis

Des touches de fonction et des raccourcis sont disponibles pour les fonctions les plus
fréquemment utilisées.

Touches de fonction dans SINAMICS V-ASSISTANT

[F1] — Ouvre l'aide en ligne contextuelle
[Ctrl+X] - Edition -> Couper|(Page 22)
[Ctrl+C] - Edition -> Copier |(Page 22)
[Ctrl+V] - Edition -> Coller (Page 23)
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3.6 Touches de fonction et raccourcis

30
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Navigation dans les taches

Projet Mod Bascd Oull  Aide
& C

w7

Oniing acss

Entralnem. Siemens SINAMICS Vo0 awec ke n® 1 moteur SIMOTICS S
&l Suivant S&ectionne ne de rel suivant e s

+ Paramétrar Aim réseal 400y 5 FEsig o
Puiss assig 04 KW Courant assig A
Courant assig 128 Tens assig L
; Vit assig rpem
+ Miss serv Coupie as5 Hm
Type codeur

Dispo, g Trein
+ Diagnostics Bélec moleis

Mode régul

enbids rain dimp (PTI) séleclionnés
s ser & raguier vilesse ef sens du
servomoteur ef 3 effectuer e postionnement

REéQu. pos via entrée irain mp. (FT1} 5

Servoon  [H

Wl ) pm T »

VIl réed (rpm) Couple réed (im) COUraM féel (A LiEsamon reehs (%)
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Tache Sous-fonctions

Sélection du varia- || ¢ |Sélection du variateur (Page|34)
teur/(Page 33)

e | Sélection du moteur|(Page 36)
e Mode de régulation (Page 37)
e Jog (Page| 39)

Paramétrage o Réglage du rapport du réducteur électronique (Page 42)
(Page|41) e Réglage du mécanisme (Page 45)

e Détermination de la consigne de paramétrage |(Page 46)

e |Détermination des limites|(Page|53)

e Configuration des entrées/sorties |(Page|56)

e Configuration du référencement (Page 58)

o Définition de la sortie de codeur pour les impulsions|(Page 64)
e Compensation du jeu (Page 65)

¢ |Affichage de tous les parameétres (Page 66)

Mise en service e |Interface de test (Page 69)

(Page 69) e Test du moteur|/(Page 81)

¢ |Optimisation du variateur|(Page|84)

Diagnostics o |Etat de surveillance|(Page 98)

(Page!98) « |Signaux de suivi|(Page/99)

e Mesure de la machine |(Page 104)
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4.1 Sélection du variateur

4.1 Sélection du variateur

Sélect moleur

ql!ll 'E”ﬂail'\ Entrainem Slemens SINAMICS Va0 aver len® = Un motewr SIMOTICS Semens avec
ey Tl suivant séectionnd de il subvant e chioang
» Paramétrer Alim resesu A0 W Puirss 3ssig; LU
Puss assiy 04w Courart assi A
Courant assig: 124 Tens. assy
. il assig o
» Misa sery Co 5 N
@ Type codeur @
Dispo. de frein
+ Diagnostics G e Sélec moteur

Régul pos via entée tran mp. (P}

SEVD an =

v o mpm

Vit rée! {rpm Couple réel [Nm) Courant réel (A} Umsation reele (%)

@ Selection du variateur Sélectionnez un variateur dans ce champ.

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section
«|/Sélection du variateur (Page|34) ».

®  Sélection du moteur Sélectionnez un moteur dans ce champ.

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section
« Sélection du moteur|(Page|36) ».

® Mode de régulation  Sélectionnez un mode de régulation dans ce champ.

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section
«/Mode de régulation|(Page 37) ».

@ Jog Testez la fonction Jog dans ce champ.

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section
«/Jog|(Page|39) ».
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4.1 Sélection du variateur

411 Sélection du variateur

Mode en ligne

Si vous choisissez de travaillez en mode de fonctionnement en ligne, une liste des types de
variateurs connectés s'affiche :

Sélect. mode fonct.

SINAMICS V90, N° de réf:65L3210-5FE10-4UAD, V10500

Sélectionnez le type de variateur cible de votre choix et cliquez sur pour établir
la communication entre SINAMICS V-ASSISTANT et le variateur. SINAMICS V-ASSISTANT
lit tous les paramétres du variateur connecté et la fenétre principale affiche les informations
du variateur sur I'écran suivant :

Sél. entrainem.

Entrainem. Siemens SINAMICS VOO0 avec le n®
réf. suivant sélectionné.

SL3210-5FE10-4UA0

!

Alim réseau: 400V
] Puiss assig: 0.4 kW
b Courant assig: 12A
0
o
Sél. entrain

Les informations relatives au variateur s'affichent :
¢ Numéro de commande

e Alimentation
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4.1 Sélection du variateur

® Puissance assignée

e Courant assigné

Remarque

Sél entrain est désactivé en mode de fonctionnement en ligne.

Mode hors ligne

Lorsque vous travaillez en mode de fonctionnement hors ligne, SINAMICS V-ASSISTANT
ne communique pas avec les variateurs connectés.

Vous pouvez cliquer sur  Sél entrain ~ pour changer le type de variateur dans la fenétre
suivante :

Sél. entrainem.

Alim réseau: Veersion firmware (r29018[0]):
6SL3210-5FE10-4UAO
6SL3210-5FE10-8UAD 0.75 21

6SL3210-5FE11-0UAQ 1 3.0

6SL3210-5FE11-5UA0 15 53

6SL3210-5FE12-0UAD 2 7.8

6SL3210-5FE13-5UAQ 35 1.0

6SL3210-5FE15-0UAD 5 126

6SL3210-5FE17-0UAD 7 132

| ok W Awnu

Sélectionnez le numéro de commande du variateur cible. Cliquez sur pour
enregistrer dans le nouveau projet les réglages usine du variateur sélectionné et ouvrir la

fenétre principale. Sinon, cliquez sur m pour annuler.
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4.1 Sélection du variateur

41.2 Sélection du moteur

Mode en ligne

® Sile moteur connecté est équipé d'un codeur absolu,  Sélec moteur | est désactivé.

Sélect. moteur

Un moteur SIMOTICS Siemens avec
n® de ref. suivant est sélectionng.

1FLE042-1AFGx-XLB\Hx

Puiss assig: 0.4 KW
Courant assig: 12A
Tens. assig. - 400 V
Vit. assig.: 3000 rpm
Couple ass. - 1.27 Nm
Type codeur Absolu
Dispo. de frein - Oui

Sélec moteur

Remarque

Dans le numéro de commande, « x » est un caractere de remplacement. Pour plus
d'informations au sujet de « A\G », veuillez vous reporter au manuel d'utilisation de
SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6.

® Sile moteur connecté est équipé d'un codeur incrémental, cliquez sur  Sélec moteur
La liste des moteurs s'affiche alors.

Sélect moteur
19 1FLE042-1AFBX-¥A... 1.2 1.27 0.4 INC.2500ppr Y
Description
Vit assig.. 3000 rpm
Tens. assig 400V
Type codeur Incrémental 2500 ppr
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Mode hors ligne

4.1 Sélection du variateur

Sélectionnez un moteur dans la liste et cliquez sur le bouton suivant pour confirmer votre
sélection :

Remarque

Vous pouvez cliquer sur « plaque signalétique » dans la fenétre du dessus pour consulter
I'emplacement spécifique de la plaque signalétique sur le moteur.

Si vous choisissez de créer un nouveau projet, vous devez d'abord sélectionner un
variateur, puis les informations concernant le moteur par défaut s'affichent.

Si vous choisissez d'ouvrir un projet existant, les informations du moteur enregistrées
s'affichent.

Si vous passez du mode de fonctionnement en ligne au mode de fonctionnement hors
ligne, vous pouvez sélectionner le moteur en cliquant sur  Sélec moteur

41.3 Mode de régulation

Mode en ligne / hors ligne

Mode régul.

Régul. pos via entrée train imp. (PTI) .| Reqgul pos via entrée train d'imp (PTI) sélectionnée

Le train d'impuls. sert a réguler vitesse et sens du
servomoteur et & effectuer le positionnement.

Au total, neuf modes de régulation sont disponibles :

Modes de régulation Abréviation
Modes de régulation | Mode de régulation de position via I'entrée du train d'im- | PTI
de base pulsions (PTI) "
Mode de régulation interne de position (IPos) IPos
Mode de régulation de vitesse (S) S
Mode de régulation de couple (T) T
Modes de régulation | Mode de changement de régulation : PTI/S PTI/S
étendus Mode de changement de régulation : IPos/S IPos/S
Mode de changement de régulation : PTI/T PTIT
Mode de changement de régulation : IPos/T IPos/T
Mode de changement de régulation : S/T SIT

1)

Mode de régulation par défaut
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Application d'un mode de régulation
Aprés la sélection d'un mode de régulation, un message d'avertissement s'affiche :

9 Aprés une modification du mode de régul, ceraines fonctions de mode de regul. actuel
seront desactivées. Voulez-vous modifier le mode de régulation ?

9 Mode de régulation modifié avec succés. Pour activer e nouveau mode de régul , vous
devez enreg. tous les param. ds ROM et réinit. 'entrain. Enreg. tous les parameétres et

réinit. Fentrainement ?

Cliquez sur pour enregistrer tous les paramétres dans la mémoire ROM et
réinitialiser le variateur.

Sinon, cliquez sur le bouton suivant ou fermez directement la boite de dialogue et le
variateur fonctionnera alors dans le mode de régulation en cours.
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41.4 Jog

La fonction Jog n'est disponible qu'en mode de fonctionnement en ligne. Vous pouvez
configurer cette fonction sur I'écran suivant :

Servo on &

Wit 100 pm

Vit reel rpm) Coupie réel (Nm) Courant réel (A) Utilisation réelie (%)

0. 000 0. 000 0. 000 0. 000

® Pour démarrer la fonction Jog, vous pouvez saisir la vitesse d'avance en marche par a-
coups (Jog). Cliquez sur Servo on [F |. Le message d'avertissement suivant
s'affiche alors :

Fonchion réservée au personnel autorisé
Remarque : Vious devez connecter les dispositifs matériels aux signaux de limite de course

{CWL/ICCWL)
Au cours du fonctionnement, assurez-vous que les positions réelles du moteur et de la

mécanique sont valides

ST

OK.

Cliquez sur et faites tourner le variateur dans le sens inverse des aiguilles
d'une montre ou dans le sens des aiguilles d'une montre en cliquant sur les deux boutons

suivants respectivement :

o |d

La vitesse réelle, le couple réel, le courant réel et I'utilisation réelle s'affichent.
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4.1 Sélection du variateur

® Pour arréter la fonction Jog, vous pouvez cliquer sur Servo off O] | dans la
fenétre suivante. SINAMICS V-ASSISTANT débloquera la priorité de la régulation.

Servo off

it 100 e N g

Vit réel.(rpmy) Coupie réel (Nm) Couwrant réel (A) Utilisation réelie (%)

Remarque

La vitesse d'avance en marche par a-coups ne doit pas étre trop rapide. Sinon, un retard de
communication pourrait faire perdre le contrdle sur les axes de la machine.
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4.2

4.2 Paramétrage

Paramétrage

Projet  Mod Bascul Oulll - Alde
RN T E&C UEw ? Online v

Sél antrain

~ Paramétrer

> T &

Tatile ot Poil. Sy Crémakigie Tat ndul

[ mecansme

D1 faciewr reducteur
N 1| N Tours chaps

] 1 M Tours g modeur

¢+ Mise sarv Diér funile iongueur par ow de ta cnarpe

v Diagnostics Exompin
[Par & vid & DAIES e Un pas de 10 mamour. B ES-10 mim Gent avir une resolilian de 1 pm
folegl-g-dre 1 LU= 1 pm). sl un dowr decharge comespond 3 10000 LU ef p2aZ3a7=10000

Il'y a au total neuf fonctions. Les combinaisons de sous-fonctions varient selon le mode de
régulation :

Fonction Mode de régulation

PTI IPos S T
Réglage du rapport du réducteur élec- v
tronique (Page|42)
Réglage du mécanisme (Page 45) v
Détermination de la consigne de para- v v v v
métrage (Page|46)
Détermination des limites|(Page 53) v v v v
Configuration des entrées/sorties v v v v
(Page|56)
Configuration du référencement v
(Page|58)
Définition de la sortie de codeur pour les | v/ v
impulsions (Page 64)
Compensation du jeu|(Page 65) v
Affichage de tous les parameétres v v v v
(Page|66)
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4.2 Paramétrage
4.21 Réglage du rapport du réducteur électronique
4211 Vue d'ensemble

Le réglage du rapport du réducteur électronique n'est possible que dans le mode de
régulation de position via I'entrée du train d'impulsions (PTI).

Sélectionnez une des options suivantes pour définir le rapport du réducteur électronique :

®  Saisir manueliement ke rappor du réducteur Sectronique (plage admissibie 0,02~200)
1| p29012{0] @
Rapport red. électr =
1 p20013
(2 Nbre impulsions de consigne par tour de moleur p29011 @

()  Calculer e rapport du réd électr en sélectionnant la structure méca

®
= Q@ P T &

Vis billes Table rot Poul. courr Cremailicre Tab. rou

Op-
tions

Description

Si le nombre d'impulsions de consigne par tour de moteur (p29011) est 0, configurez le
rapport du réducteur électronique en réglant le numérateur (p29012) et le dénominateur
(p29013).

Si le nombre d'impulsions de consigne par tour de moteur n'est pas égal a 0, saisissez ici le
nombre d'impulsions de consigne par tour de moteur.

Calculez le rapport du réducteur électronique selon les différentes structures mécaniques.
Au total, cinq structures mécaniques sont disponibles :

Vis a billes

Table a disques

Poulie a courroie

Rack et pignon

o~ DN =

Cylindre d'alimentation

Pour de plus amples informations, voir "Structure mécanique |(Page 43)".

Vous devez saisir la valeur de pas et le rapport du réducteur. Sélectionnez une unité d'affi-
chage et cliquez sur  Calculer . Le rapport du réducteur électronique est alors calculé.

42
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4.2 Paramétrage
4.2.1.2 Structure mécanique
Variables
Configurez les variables selon la structure mécanique choisie :
Structure Représentation graphique Réglages des variables
mécanique Variable Plage
Vis a billes o P : Valeur de pas (mm) | 0.0001 a
S — 2147000000
N : Tours de charge 1 a 2147000000
M : Tours du moteur 142147000000
Table a N : Tours de charge 142147000000
disques M : Tours du moteur 1 4 2147000000
Poulie a — D : Diamétre (mm) 0.0001 a
courroie - 2147000000
N : Tours de charge 142147000000
M : Tours du moteur 122147000000
Rack et D : Diamétre (mm) 0.0001 a
pignon 2147000000
N : Tours de charge 1 a 2147000000
M : Tours du moteur 122147000000
Cylindre s D : Diamétre (mm) 0.0001 a
d'alimenta- o 2147000000
i
on N : Tours de charge |1 & 2147000000
M : Tours du moteur 142147000000
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4.2 Paramétrage

Unité

Aprés avoir configuré les variables pour la structure mécanique choisie, vous devez
sélectionner une des unités suivantes et saisir des valeurs comprises dans la plage
autorisée :

e Unité de longueur
Plage : 0.0001 a 2147000000

® Mouvement de l'axe par tour de la charge
Plage : 1 4 2147000000

Calcul

Cliquez sur = cCalculer | pour calculer le rapport du réducteur électronique. Le résultat du
calcul s'affiche comme dans I'exemple suivant :

Sélectionner I'une des unités suivantes. Cliquer le bouton “Calculer” pour obtenir le résultat.

Unité long. (LU) ' 0.010| [mm]
Mouvement axe par four de charge | | [Unité long]
Calculer

Le rapport du réducteur électron. égale la valeur ci-dessous (plage - 0,02~200).

i p29012[0]

Rapport réd. électr. =
=000 p29013

Remarque

Si le numérateur ou le dénominateur du rapport du réducteur électronique est supérieur a 10
000, le rapport est automatiquement réduit pour le ramener en-dessous de 10 000.
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422 Réglage du mécanisme

En paramétrant le systéme mécanique, le lien entre la partie mobile physique et I'unité de
longueur (LU) est établi. Sélectionnez la structure mécanique. Déterminez le facteur de
réduction et l'unité de longueur par tour de charge sur I'écran suivant :

Deéfinir les paramétres associés en fonction de la structure mécan selectionneée

°

Poul, courr Crémailiere Tab. roul

Dér. facteur réducteur
M 1, M : Tours du moteur

M fi| N - Tours charge

Définir l'unité longueur par tour de la charge

10000

Exemple

Par ex . vis & bllles avec un pas de 10 mmiour E1 les 10 mm doivent avolr une résolution de 1 pm (c'esti-a
-dire 1 LU =1 pm) Ainsi un tour de charge cormespond & 10000 LU et p29247=10000

L'unité de la consigne de position fixe est l'unité de longueur (LU). Toute consigne de
position, valeur de vitesse liée et valeur d'accélération ultérieure maintiendra la LU comme
unité en mode de régulation interne de position.

En prenant I'exemple d'un systéme de vis a billes, si le systéeme présente un pas de 10
mm/tour, la résolution de I'unité de longueur doit étre de 1 ym (1 LU = 1 ym). Un tour de
charge correspond donc a 10000 LU (p29247 = 10000).
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423 Détermination de la consigne de paramétrage

La détermination d'une consigne de paramétrage permet de spécifier des parameétres pour la
vitesse, le couple et la position.

Selon le mode de régulation en cours, vous pouvez configurer les paramétres des sous-
fonctions de la maniére suivante :

Fonction Mode de régulation
PTI IPos S T

Sélection de la forme du v
signal|(Page|50)

Réglage du temps de lissage | v v
de la consigne de position
(Page 50)

Réglage de la fenétre Posi- |/ v
tion atteinte (Page 50)

Consigne de position fixe v
(Page 50)

Consigne de vitesse v
(Page 47)
Générateur de rampe v
(Page 47)
Fenétre Vitesse atteinte v
(Page 47)

Consigne de couple v
(Page|46)

Dans les modes de régulation étendus, définir la consigne de paramétrage peut étre
considéré comme l'unique mode de régulation.

4231 Consigne de couple

Consigne couple

TSET

Consigne couple

Consigne couple fixe (%)
Offset | 0.000] W 0.000 —0

Reéq atto ofrsel
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4.2 Paramétrage

Source de la consigne de couple
Deux sources sont disponibles pour la consigne de couple :
e (Consigne externe : entrée analogique 2
® Consigne fixe : p29043

Ces deux ressources peuvent étre sélectionnées a l'aide du signal d'entrée TOR TSET :

Signal Etat Source de la consigne de couple
TSET 0 (valeur par | Consigne de couple analogique (entrée analogique 2)
défaut)
1 Consigne de couple fixe (p29043)
4232 Consigne de vitesse
Csg de vitesse

Cs0 vitesse (rpm) S
p1061. _pi007

P03 SPD2 SPDN

Offset p.ooo vV

Rég auto offset

Csg de vitesse

Source de la consigne de vitesse

Huit sources en tout sont disponibles pour la consigne de vitesse. L'utilisateur peut
sélectionner l'une d'entre elles avec la combinaison des signaux d'entrée TOR SPD1, SPD2

et SPD3 :
Signal TOR Limite de couple
SPD3 SPD2 SPD1
0 0 0 Consigne de vitesse analogique externe (entrée ana-

logique 1)

0 0 1 Consigne de vitesse fixe 1 (p1001)
0 1 0 Consigne de vitesse fixe 2 (p1002)
0 1 1 Consigne de vitesse fixe 3 (p1003)
1 0 0 Consigne de vitesse fixe 4 (p1004)
1 0 1 Consigne de vitesse fixe 5 (p1005)
1 1 0 Consigne de vitesse fixe 6 (p1006)
1 1 1 Consigne de vitesse fixe 7 (p1007)
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Générateur de rampe

Le générateur de fonction rampe est utilisé pour limiter I'accélération en cas de modifications
abruptes de la consigne et, par conséquent, il contribue a éviter les a-coups de charge

pendant le fonctionnement du variateur.

Le temps de montée p1120 et le temps de descente p1121 peuvent étre utilisés pour définir
séparément les rampes d'accélération et de décélération. Cela permet de lisser la transition

en cas de modifications de la consigne.

Deux types de générateur de rampe sont disponibles. Vous pouvez en spécifier les

parameétres sur les écrans correspondants :
® (Générateur de rampe de base

Générateur de rampe

Generateur de rampe de base -

Vit
A

Vitesse max.

» Tps
— 7
10.000| s 10.000(s

Temps montée p1120 Temps descente p1121

® (Générateur de rampe étendu

Générateur de rampe

Génerateur de rampe étendu '|
_ Temps de lissage Temps de lissage
Vit initial (s) final (s)
A p1130 p1131
| 0000, | 0.000|
T PR [ PR
—lo- Lol - ———I- Vitesse max.
I AR, RN 1
A N
RY L1 NER
| -
{—I'{ ’ Tps

10.000| 5
Temps montée p1120

10.000|5

Temps descente p1121

Accélérer

48
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4.2 Paramétrage

Fenétre Vitesse atteinte

Sur I'écran suivant, définissez le paramétre p29078 du contrbleur pour déterminer si la
vitesse de consigne est atteinte :

Fen Vitesse atteinte

Fen Vitesse atteinte
p29078

E—l

T Vit. cible

Vit. réelle

> Tps

SPDR

» Tps
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4233 Consigne de position

Consigne de position

e Dans le mode de régulation de position via I'entrée du train d'impulsions, vous pouvez
sélectionner parmi les options suivantes un signal a coupler avec I'entrée du train
d'impulsions :

Sélect. forme signal

Positif Negatif
Positif Negatif

Impulsion+sens O % i ’_7&

Sélectionnez le niveau du signal sur I'écran suivant :

Sélect. niveau signal

O 5 V différent. Cabl. ® 24V asymetr.  Cabl

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section "Entrées du train
d'impulsions|(Page 81)".

® En mode de régulation interne de position, vous devez spécifier la consigne de position
sur |'écran suivant :

Consigne position fixe
Position({LU)
p2617[0-T7] Wit.{1000 LU/m Accélération Décélération
' —1 in) p2618[0-T] (1000LUIs"2) (1000LUIs"2) p P 1
& Axe liné [iIncrémental - | p2572 p2573 05:3 0:32 P(?S
i i i i
1 i : H
i ol 600/ ]
- 1 '
o— 600} i
[ o 600} :
O Axe modulo '. “— '-';D-G.—_- ! 3051
Piage modulo b § 500
. peooooj Ly | = B00H
i = 500}
ol 00|

Le canal de ¢sg position actueliement aclif est - 1

L'axe linéaire ou I'axe modulaire peut étre utilisé en fonction de I'application réelle.

L'axe linéaire posséde une plage de déplacement restreinte et il s'agit du réglage
d'usine du servo-variateur SINAMICS V90.
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— L'axe modulaire posséde une plage de déplacement non restreinte.

Vous pouvez directement saisir dans les cellules la valeur numérique des éléments
suivants :

Position

Vitesse

Accélération

Décélération
L'actuel canal de consigne de position actif s'affiche en bas de cet écran. Les canaux
correspondent a p2617 et p2618 comme suit :

Canal de consigne de position | Indice de p2617 Indice de p2618
0 0 0
1 1 1
2 2 2
3 3 3
4 4 4
5 5 5
6 6 6
7 7 7

Source de la consigne de position interne

Huit consignes de position au total sont disponibles. Chaque consigne de position
provient d'un groupe de données de position :

Consigne de position | Paramétres correspondants
fixe

Paramétre | Description
Consigne de position | p2617[0] Consigne de position fixe 1 (P_pos1)

fixe 1 p2618[0] Vitesse de la consigne de position fixe 1 (P_pos_spd1)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale IPos

Consigne de position | p2617[1] Consigne de position fixe 2 (P_pos2)

fixe 2 p2618[1] Vitesse de la consigne de position fixe 2 (P_pos_spd2)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale IPos

Consigne de position | p2617[2] Consigne de position fixe 3 (P_pos3)

fixe 3 p2618[2] Vitesse de la consigne de position fixe 3 (P_pos_spd3)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale |IPos

Consigne de position | p2617[3] Consigne de position fixe 4 (P_pos4)

fixe 4 p2618[3] Vitesse de la consigne de position fixe 4 (P_pos_spd4)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale |IPos
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Consigne de position | Paramétres correspondants
fixe

Paramétre | Description

Consigne de position | p2617[4] Consigne de position fixe 5 (P_pos5)

fixe 5 p2618[4] Vitesse de la consigne de position fixe 5 (P_pos_spd5)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale IPos

Consigne de position | p2617[5] Consigne de position fixe 6 (P_pos6)

fixe 6 p2618[5] Vitesse de la consigne de position fixe 6 (P_pos_spd6)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale IPos

Consigne de position | p2617[6] Consigne de position fixe 7 (P_pos7)

fixe 7 p2618[6] Vitesse de la consigne de position fixe 7 (P_pos_spd7)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale |Pos

Consigne de position | p2617[7] Consigne de position fixe 8 (P_pos8)

fixe 8 p2618[7] Vitesse de la consigne de position fixe 8 (P_pos_spd8)
p2572 Accélération maximale IPos
p2573 Décélération maximale |Pos

Réglage du temps de lissage de la consigne de position

52

La fonction de lissage permet de transformer les caractéristiques de position de la consigne
d'entrée du train d'impulsions en profil de courbe en S avec une constante de temps
spécifiée dans p2533.

Régl tps lissage de la csg de position

Position

Position consigne

a“ i
----- --=
10632 -
o+ ' ¥
Fot ', Paosition réelle
Il 1 \
I 1 1
() (] %
'] 1 .~
1 ‘q.
= » Tps
a— P
1
Constante temps lissage p2533
0.000| ms
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Réglage de la fenétre Position atteinte

Sur I'écran suivant, définissez le paramétre p2544 spécifiant la fenétre de surveillance du
contrdleur pour déterminer si la position de consigne est atteinte :

Fen. Position atteinte

Fen. Position atteinte
Position p2544

—

TF'Ettsitit:-n cible

Position réelle

1
|
1 -

1 > Tp‘S
|

1

1

|

1

1

INP

» TpS

Cf. la section "Sorties TOR|(Page|77)" pour de plus amples informations sur I'entrée du
signal.

424 Détermination des limites

Vous pouvez configurer la limite de vitesse, la limite de couple et le fin de course logiciel a
l'aide de cette fonction. Les sous-fonctions varient selon le mode de régulation sélectionné :

Fonctions Mode de régulation

PTI IPos S T
Limite de couple (Page 54) | v v v
Limite de couple globale v v v v
Limite de vitesse|(Page 55) | v v v v
Limite de vitesse globale v v v v
Limite de position logicielle v
(Page|63)
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4.2.4.1 Limite de couple
La limite de couple est disponible dans les modes de régulation PTI, IPos et S.
Vous pouvez spécifier les paramétres correspondants sur I'écran suivant :
Lim. couple

Lim. sup. coupte (%) TLIMZ  TLIM1

Lim. sup. de couple giobal (Nm)

300.000—o/ 0.000

300.000——|

300,00
808 Régul de couple

Lim inf. couple (% : ; e
im in ::nupet 1] I , T

©-300.000

i

Offset ~ oooov 300.000——
Rég auto offsel -300,000—— D.000)

Lim inf. de couple global (Nm}

Source de la limite de couple

Quatre sources sont disponibles au total pour la limite de couple. L'une d'entre elles peut
étre sélectionnée via une combinaison des signaux d'entrée TOR TLIM1 et TLIM2 :

Signal TOR Limite de couple

TLIM2 TLIM1

0 0 Limite de couple interne 1

0 1 Limite de couple externe (entrée analogique 2)
1 0 Limite de couple interne 2

1 1 Limite de couple interne 3

Lorsque la consigne de couple atteint la limite de couple, le couple est limité a la valeur
sélectionnée par TLIM1/TLIM2.

Remarque
Mode de régulation

Ces quatre sources sont valables dans le mode PTI, le mode IPos et le mode S. |l est
possible de basculer entre elles lorsque le servo-variateur fonctionne.

Cf. la section « Entrées TOR |(Page|72) » pour obtenir de plus amples informations sur les
signaux d'entrée TOR TLIM1 et TLIM2.
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Limite de couple globale

Outre les quatre sources indiquées ci-dessus, une limite de couple globale est disponible
pour tous les modes de régulation. La limite de couple globale prend effet lorsqu'un arrét
d'urgence (OFF3) se produit. Dans ce cas, le servo-variateur freine avec un couple
maximum.

4.2.4.2 Limite de vitesse

Vous pouvez spécifier les paramétres correspondants sur I'écran suivant :

Lim vitesse

Lim. vitesse pos. (rpm) SLiM2  SLIM1
! e Lim. pos. vitesse glob. (rpm)

210000.000— ?1[}-0{)0 U{Jl}

210000.000——/

210000, 000 ——
e Regulahnn vitesse

Lim. vitesse nég. (rpm) i i D

-210000 000——

Offset 0.000)V -210000.000——
2 1|.1an n{u:»
Lim. nég. vitesse giob. (rpm)

Rég auto offsel -210000.000

Source de la limite de vitesse

Quatre sources sont disponibles au total pour la limite de vitesse. L'une d'entre elles peut
étre sélectionnée via une combinaison des signaux d'entrée TOR SLIM1 et SLIM2 :

Signal TOR Limite de vitesse

SLIM2 SLIM1

0 0 Limite de vitesse interne 1

0 1 Limite de vitesse externe (entrée analogique 1)
1 0 Limite de vitesse interne 2

1 1 Limite de vitesse interne 3

Remarque
Mode de régulation

Les quatre sources ci-dessus sont valides dans tous les modes de régulation. |l est possible
de basculer entre elles lorsque le servo-variateur fonctionne.

Lorsque la consigne de vitesse atteint la limite de vitesse, une alarme se déclenche.

Cf. la section « Entrées TOR (Page|72) » pour obtenir de plus amples informations sur les
signaux d'entrée TOR SLIM1 et SLIM2.
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Limite de vitesse globale

425

4251

56

Outre les quatre canaux indiqués ci-dessus, une limite de vitesse globale est disponible pour
tous les modes de régulation.

Configuration des entrées/sorties

Trois sous-fonctions sont disponibles :
e Affectation d'entrées TOR (Page|56)
e Affectation de sorties TOR|(Page 57)

e Affectation de sorties analogiques|(Page 58)

Affectation d'entrées TOR

Vous pouvez affecter des entrées TOR sur I'écran suivant :

Entrée TOR | Sortie TOR | Sortie ana.

Afect
RESET Affect
CWL Affect
CCWL Affect
G_CHA Affect
CLR Affect
EGEAR1
EGEARZ
TLIM1 Affect
TLIM2
SLIM1
SLIM2
EMGS

C_MODE

Au total, 28 signaux peuvent étre librement couplés avec des entrées TOR, sauf pour DI9 et
DI10 qui sont couplées aux signaux E_Stop et C_Mode . Pour plus d'informations, reportez-
vous a la section "Entrées TOR|(Page|72)".

Cliquez sur les cellules a fond blanc dans le tableau. Deux options s'affichent dans la liste
déroulante : Affecter et Annuler. Sélectionnez "Affecter”" pour coupler I'entrée TOR avec le
signal correspondant. La ligne s'affiche alors en gris. Sinon, sélectionnez "Annuler" pour
libérer le couplage. La ligne s'affiche alors en blanc.

Vous pouvez activer la case de la colonne "Paramétrer sur 1" pour paramétrer de force I'état
du signal sur 1. Pour le signal EMGS, il peut étre forcé sur 1 uniquement pour la version de
firmware V1.04 ou supérieure.

Remarque

Le signal P_TRG en mode PTI est réservé pour une utilisation ultérieure.
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4.2.5.2 Affectation de sorties TOR

Vous pouvez affecter des sorties TOR sur I'écran suivant :

Entrée TOR | Sortie TOR | Sortie ana.
pors ot ooz [ws  Joos o5 [oos |
RD Aftect
FAULT Allect
INP Affect
zsp
TLR Affect
SPLR
MER Affect
oLL
VWARNING1
WARNING2
CM_STA

Au total, 12 signaux peuvent étre librement couplés avec des sorties TOR. Pour de plus
amples informations, cf. Sorties TOR |(Page|77).

Cliquez sur les cellules a fond blanc dans le tableau. Sélectionnez « Affecter » pour coupler
I'entrée TOR avec le signal correspondant. La cellule s'affiche alors en gris.
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4253 Affectation de sorties analogiques

Vous pouvez affecter des sorties analogiques sur I'écran ci-dessous :

Sorfe anal. 1
Ofset | oooo |V
Vi réele
val réetic | ~m Tension réeic | ORECHN
Sorfe ana. 2
Ofset | oooo |V
2
@

Tension reelie |IEEEENN v

Au total, sept signaux peuvent étre couplés avec une sortie analogique. Pour de plus amples
informations, reportez-vous a la section "Sorties analogiques (Page 80)".

Par défaut, la sortie analogique 1 et la sortie analogique 2 sont couplées respectivement
avec la vitesse réelle et le couple réel. Vous pouvez sélectionner dans la liste déroulante le
signal cible que vous souhaitez coupler avec une sortie analogique.

4.2.6 Configuration du référencement
Le référencement n'est disponible qu'en mode de régulation interne de position (IPos).
Deux fonctions sont disponibles dans le cadre du référencement :
e Définition du référencement|(Page 59)

e Définition du fin de course logiciel (Page 63)
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4.2.6.1 Définition du référencement
La définition du référencement n'est possible qu'en mode en ligne.

e Codeur absolu

Si le moteur est équipé d'un codeur absolu, cliquez sur  Déf. référencmt | sur I'écran
suivant pour configurer le référencement :
Déf. reférencmt

Deéf. référencmt

Etat étalonnage valeur absolue
Codeur absolu non réglé

Valeur de coordonnée du point de réf.
. o

® Codeur incrémental

Si le moteur est équipé d'un codeur incrémental, cing modes de référencement sont
disponibles au total :

Para- Va- | Mode de référence- | lllustration
métre leur | ment

p29240 0 Définition du point de
référence via l'entrée
TOR (signal REF) e,

v e 1 o] LU

' r

- Valeur de coordonnee
- du poinl de réf
'
i

REF ﬂ
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Mode de référence-
ment

lllustration

Came de référence
externe (signal REF)
et top zéro du co-
deur

Offset olLu
-
Sens d'accostage :
= :
L ' H J
I 1 QL L
v : AR o] Lu
E : Valeur de coordonnee

du point de ref

f T = > [S]
' : M C:rc de ref
Top zéro codeur : H |
H ' i .
[ —— [ —— J‘__________{
’ : : :
[r=mmmmenmnned : =
REF : -H

SREF 1

Top zéro du codeur
uniqguement

Oifset |

Sens d'accosiage

L
¥

ae| ol Lw

Vateur de coordonnge
du point de réf

vl

B P —— T

P

}-.-.--.-. e ——

0]

* [S]

Top zero codeur

£

hrannsnannka

SREF 1‘

4.2 Paramétrage
Para- Va-
meétre leur
1
2
60
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externe (signal CWL)
et top zéro du co-
deur

Offset

Sens d'accostage

4.2 Paramétrage
Para- Va- | Mode de référence- | lllustration
meétre leur | ment
3 Came de référence
externe (signal Offset O
CCWL) et top zéro Sens d'accostage ¥
du codeur A i i
V] d?,_‘ ol LU
2 : . Valeur de coordonnée
| EEEEEEEERE EEPETETE ?—:—q)—b\ du point de réf
.................... g, \! j.@.__\
T E \ - » [5]
| h - I
1] : E
4 Came de référence

oLy

D LU

Valeur de coordonnee
du point de réf

. »> [S
= — ¥ ]
Top zéro codeur : H H |
N : : x
| R Fomeenn : ] |
i "
[ ; : >
i ]
CWL '
: 13
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Dans le deuxiéme mode de référencement par exemple, vous pouvez configurer des

paramétres sur I'écran suivant :

DéF réfrencmi
Mode référencem

Sens de recherche de came

Sens daccosiage

1.Came e référence axems [signa REF) & op 28r0 codewr

Ciftset oLy

[¥]

Wilesse recherche came de néf 000 10D0LLIME |eeeesnaas

Viesse d'accostage pont de réf

Vilezse recherche top Zérn

. Valeur oe conio
du paint de rét

Dist: max pour regherche fop 2810

20000 LU Frememmemen rmmmad

Dist. max. p. recherche came de
eférentce

Z14T402547 LU | CECEErrere.

Démarr rétérence

Affectez les signaux REF et SREF(pour plus d'informations, cf. «|Configuration des

entrées/sorties (Page 56) »). Cliquez sur

Démarr référencmt

. L'avertissement

suivant s'affiche :

Alamme

Fonction résenvée au personnel autorisé

sont valides.

effectuer un arrét durgence

Au cours du fonct., assurez-vous que les positions réelles du moteur et de la mécanique

Vous devez connecter le dispositif matériel au signal EMGS de maniére a pouvoir

Cliquez sur pour commencer le référencement. La fenétre suivante s'affiche :

Attente fin du référencement

le réf.

Entrainement en cours de référencement. Vous pouvez attendre la fin du réf. ou arréter

Cliquez sur le bouton ci-dessous pour arréter le processus de référencement.

62
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426.2 Définition du fin de course logiciel

Les deux fins de course logiciels suivants sont disponibles dans le mode de régulation
interne de position (IPos):

® Fin de course positif

® Fin de course négatif

Remarque

La fonction du fin de course logiciel ne devient active qu'aprés le référencement. Lorsque la
position réelle atteint I'un des fins de course logiciels mentionnés ci-dessus, le moteur
décélére jusqu'a 0.

Vous pouvez définir le fin de course logiciel sur I'écran suivant :

Déf. fin de course logiciel

Activer fin course logiciel

Servo on =
Vit 100 rpm % i
vii, | ] o  Position LU
Fin de course positif Fin de course négatif
Utiliser position actu Utiliser position actu

LU LU

Méthode 1 : Définition par saisie manuelle

Cochez la case pour activer le fin de course logiciel. Saisissez les valeurs de position
souhaitées directement dans les champs de saisie du bas.

Méthode 2 : Définition par le biais de la fonction Jog

1. Cochez la case pour activer le fin de course logiciel.

2. Saisissez la valeur de vitesse.
Remarque :
La vitesse d'avance en marche par a-coups ne doit pas étre
trop rapide. Sinon, un retard de communication pourrait faire
perdre le contrdle sur les axes de la machine.

Servo on = 3. Cliquez sur ce bouton pour exécuter le mode servo. Un mes-

sage d'avertissement s'affiche ensuite. Confirmez votre sélec-
tion en cliquant sur dans la fenétre du message.
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g 4. Cliquez sur ce bouton pour faire tourner le moteur dans le
sens des aiguilles d'une montre. Le moteur atteindra alors sa
position maximale.
Utiliser position actu. 5. Cliquez sur ce bouton pour récupérer la position actuelle.
g 6. Cliquez sur ce bouton pour faire tourner le moteur dans le
sens inverse des aiguilles d'une montre. Le moteur atteindra
alors sa position minimale.
Utiliser position actu. 7. Cliquez sur ce bouton pour récupérer la position actuelle.
Servo off @ 8. Sivous souhaitez désactiver cette fonction, vous pouvez cli-
quer sur ce bouton et cocher la case.
Remarque
Conditions préalables pour définir le fin de course logiciel :
o Le référencement s'est terminé sans erreur.
e Le mode de travail axe linéaire est sélectionné.
4.2.7 Définition de la sortie de codeur pour les impulsions

Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT fonctionne en mode de régulation de position (PTI et
IPos), vous pouvez configurer la sortie d'impulsions sur I'écran suivant :

Type codeur Incrémental
Résolution codeur 2048 ppr

® DéETL nbre d'impuls. codeur du train dimp. par lour

p22030 1000

(@] Def nbre d'impuls. codeur du train d'impuls. par rapp red el

p2a021
Rapp.réd = ——\"+ La plage du rapp. red. efectronique = 0,02~200

p2903ad

SINAMICS V-ASSISTANT identifie automatiquement le type de codeur et sa résolution.
Deux options sont a votre disposition pour configurer les paramétres correspondants :
e Définition du nombre de PTO par tour

® Définition du nombre de PTO par rapport de réduction
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4.2.8 Compensation du jeu

Généralement, la compensation du jeu se produit lorsque I'effort mécanique est transféré
entre une pieéce mécanique et son variateur.

Si le systeme mécanique était ajusté/congu de maniere a ce qu'il n'y ait absolument aucun
jeu, cela entrainerait une usure importante. Ainsi, il peut y avoir du jeu entre le composant

de la machine et le codeur. Pour les axes avec mesure indirecte de la position, un jeu
mécanique entraine une distance de déplacement fausse car I'axe, en cas d'inversion de
sens, se déplace soit trop loin, soit insuffisamment loin par rapport a la valeur absolue du jeu.

Vous pouvez configurer la compensation du jeu sur I'écran suivant :

bl LU
Compensation du jeu p2583

Afin de compenser le jeu, le jeu déterminé doit étre spécifié dans p2583 avec la polarité
correcte. A chaque inversion du sens de rotation, la valeur réelle de I'axe est corrigée en
fonction du sens de déplacement réel.

Remarque
Conditions préalables a la compensation du jeu

La compensation du jeu est active une fois que

o l'axe a été référencé pour le systéme de mesure incrémental. Reportez-vous a la section
«|Définition du référencement (Page 59) » pour des informations détaillées sur le
référencement.

o ['axe a été ajusté pour le systéme de mesure absolu.
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429 Affichage de tous les paramétres

Vous pouvez configurer dans ce champ tous les paramétres qui peuvent étre modifiés :

Fmgroupe Rech: |:| Réglage usine Enreg. modit

Base p29000 1D moteur [0, 54251] 0 immédiatemt
Base p29001 Inversion du sens de rofatondum.. 0:Dir.. - NA - 0 immédiatemt
Base p29002 BOP Sélection d'affichage o:vit.. - NA = 0 immédiatemt E
Base p29003 Mode de régulation 0:PTI - NA - 0 réini
Base p29004 Adresse RS485 1 N.A [1,31] 1 réini
Base p29005 Seuil d'alarme en % de |a capacité . 100.000 % [1.100] 100 immédiatemt
Base p29006 Tension de 'alimentation réseau 400 v [380 , 4807 400 immédiatemt
Base p29007 Protocolle R485 1:Pr. -~ NA - 1 réini
Base p29008 i} Mode de commande Modbus 2:Pa.. = NA = 2 réini
Base p29009 Vitesse de transmission RS485 8:38.. - NA - 8 réini
Base p29010 PTI : Sélection forme d'injection sé... 0:PD.. - MNA — 0 immédiatemt
Base p29011 PTI - Nombre d'impulsions de consi... 0 MNA [0,16777215] O immédiatemt
Base p29012[0] PTI : Numérateur du rapport de tra... 1 NA. [1,10000] 1 immédiatemt
Base p29012[1] PTI - Numérateur du rapport de fra_ 1 NA [1,10000] i immédiatemt
Base p29012[2] PTI : Numérateur du rapport de tra... 1 NA. [1,10000] 1 immédiatemt
Base p29012[3] PTI - Numérateur du rapport de fra_ 1 NA [1,10000] i immédiatemt
Base p29013 PTI : Dénominateur du rapport det.. 1 NA. [1,10000] 1 immédiatemt
Base p29014 PTI - Sélection du niveau €lect. pou... 1:24V - NA - 1 immédiatemt
Base p29016 PTI : Filtre d'émission d'impulsions 0:PTL.. - NA — 0 immédiatemt
Base p29019 Temps de surveillance RS485 0.000 ms [0, 2000000] 0 immédiatemt
Base p20020[0] Optimisation - facteur dynamique = . 18 NA [1,35] 18 immédiatemt
Base p29020[1] Optimisation - facteur dynamique - .. 18 MNA [1,385] 18 immédiatemt
Base p20021 Optimisation : sélection de mode 0:Blo.. - NA — 0 immédiatemt
Base p29022 Optimisation : rapport inertie totale ... 1.000 MA. [1.10000] 1 immédiatemt
Base p20023 Optimisation : configuration OUB 7 NA. — 7 immédiatemt
Base p29024 Optimisation : configuration OTR 76 MA. - 76 immédiatemt
Base p29025 Optimisation : configuration générale 4 N.A. — 4 immédiatemt
Base p29026 Optimisation : durée du signal de test 2000 ms [0, 5000] 2000 immédiatemt
Base p29027 Optimisation  limite rotations du mo._. |0 MNA [0 . 3000] 0 immédiatemt
Base p29028 Optimisation : constante de temps ...  7.500 ms [0.60] 75 immédiatemt
Base p29030 PTO : Nombre d'impulsions par tour 1000 MNA [0, 16384] 1000 immédiatemt
Base p29031 PTO : Numérateur du rapport de tr... 1 M.A [1.21470000... 1 immédiatemt
Base p29032 PTO : Dénominateur du rapport de .. 1 MNA [1.21470000_. 1 immédiatemt
Base p29033 Direction PTO 0:PT.. - NA - 0 immédiatemt
Base p29035 Activation VIBSUP 0:Blo... - NA — 0 immédiatemt
Base p29044[0] Normalisation du couple : Echelle d... 100.000 % [0, 300] 100 immédiatemt
Rase n2anA1111 Nnrmalieatinn An ronnle - Frhells A ann nnn o5 m anm ann immédiatamt S

Remarque

Le paramétre accompagné d'une icOne € dans le tableau signifie que le paramétre est
utilisé par la fonction de communication Modbus. Vous pouvez cliquer sur l'icbne pour voir
les informations détaillées concernant la fonction de communication.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
66 Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003



Navigation dans les tdches

4.2 Paramétrage

Champ

Description

Filtre de
groupe

Affichage des paramétres selon différents groupes.

Trouver

Filtrage de la liste des paramétres selon le texte saisi. Le filtrage s'effectue aprés la
saisie du texte de votre choix.

Réglage
d'usine

Vous pouvez cliquer sur le bouton suivant pour rétablir les réglages d'usine de tous les
paramétres :

Réglage usine

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section "Outils -> Réglages usine
(Page 25)".

Enregistrer
les modifi-
cations

Vous pouvez cliquer sur le bouton suivant pour enregistrer les modifications effectuées
par rapport aux réglages par défaut ou aux réglages d'usine dans un fichier .html que
vous pourrez ensuite utiliser pour la documentation ou vous en servir comme d'une
référence pour la mise en service du pupitre opérateur basique.

Enreg. modif

Enregistrer dans la fenétre suivante :

B..

f
| & Enrgss

PS—
<« Siemens ¢ PCTocl » Project »
GO ;

o)

@ vl_ﬂ'?| Search Project

Crganize = Mew folder

-

Date modified

r Favorites MName

B Deskiop
# Downloads

Export_Parameters_files
2| Export_Parameters,html

=1 Recent Places

4 Libraries
|'*| Documents
o' Music
=/ Pictures

B2 videos

'8 Computer | T m | b

File name: Export_Parameters.html e

Save as type‘.l[html files (*.html) @ |

Save

| |

~ Hide Folders [ Cancel ‘

@: L'emplacement par défaut est xxx/Siemens/V-ASSISTANT/Project.
xxx : répertoire racine de configuration de SINAMICS V-ASSISTANT

@ : Seul le format .html est disponible.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne

Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003

67



Navigation dans les taches

4.2 Paramétrage

68

Champ

Description

Tableau

Tous les paramétres s'affichent avec les informations suivantes :

Groupe

Numéro de parametre
Nom

Valeur

Unité

Plage

Réglage d'usine

Type d'effet

Remarque :

Dans la colonne de valeur, les valeurs sur fond blanc peuvent étre modifiées.
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4.3 Mise en service
4.3.1 Interface de test
4311 Simulation E/S

Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT fonctionne en mode en ligne, vous pouvez afficher I'état
des E/S sur I'écran suivant :

Simulation E/S |.S'|gna|

DRIVE
MNore UTI'I'IDUE,
@ Fréqu. découp.  Vitréell DiA
oo Moo
Couple réel DIA @
(Nm})

Activer la simul DO [& ﬂ

®

@ Tension val Lim. couple
Al2 L) )
[ signal active [H] signal désactivé Le signal est forcé & 1 @
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Re- | Elément
pére

Description

O) Entrée du train d'impulsions

Informations sur I'entrée du train d'impulsions :
o Nombre d'impulsions regues.

e Fréquence d'impulsion.

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la
section 'Entrées du train d'impulsions|(Page 81)".

® DI1~DI8 Toutes les entrées TOR peuvent étre couplées avec un
des 28 signaux internes.
DI9 Couplé avec le signal EMGS.
DI10 Couplé avec le signal C_MODE .
Remarque :
Pour plus d'informations sur le nombre et la définition des signaux, cf. la section "Entrées TOR
(Page 72)".
® Al1 Couplé avec des signaux de vitesse.
Al2 Couplé avec des signaux de couple.
Remarque :

Pour de plus amples informations sur les entrées analogiques, reportez-vous a la section
'Entrées analogiques|(Page| 79)".

® AO1 Couplé avec le signal de vitesse réel par défaut.
AO2 Couplé avec le signal de couple réel par défaut.
Remarque :

Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section "Sorties analogiques (Page|80)".

® |Dpo1~Dos

Toutes les sorties TOR peuvent étre librement couplées
avec un des 12 signaux internes. Pour de plus amples
informations, reportez-vous a la section 'Sorties TOR
(Page|77)".

® Activer la simul DO [

La sélection de ce bouton active la simulation des sorties
TOR. Si vous souhaitez désactiver cette fonction, cliquez
sur le bouton suivant :

Désactiver simul DO [H

@ Le signal est activé

Indique que la haute tension (ou la logique 1) est appli-
quée sur I'entrée ou la sortie TOR.

|;| ve

Le signal est désacti-

Indique que la basse tension (ou la logique 0) est appli-
quée sur lI'entrée ou la sortie TOR.

1

Le signal est forcé a

Indique que I'état du signal affecté est paramétré de
force sur 1.
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Remarque

e Cette fonction n'est pas disponible, mais elle peut étre affichée en mode hors ligne.

e L'état de chaque indicateur et la valeur analogique sont mis a jour toutes les 0,5 s.

e Le signal P_TRG en mode PTI est réservé pour une utilisation ultérieure.

¢ Vous pouvez modifier le couplage des signaux si vous le souhaitez. Pour de plus amples

\n

informations, reportez-vous a la section "Configuration des entrées/sorties (Page|56)".

Etat des signaux d'entrée TOR

Vous pouvez afficher le nom, la description, la valeur et I'état des différents signaux d'entrée
TOR sur I'écran suivant :

Simulation E/S - Sgnal

i
i

Fin de course sens horaire (imde pos. )

Fin de course sens anfibaraire {limife nég )
Changement pan enife premies  Second peu de parimeine.
En mode PTi : mputs. débiog. /suppr

Suppr. impuls. statisme régul. pos

Réd &lectron. 1

Réd electron, 2

SEIECHOn [T coupke t

Silection lim coupke 2

Actver rol. sens horaire

Activer rotation sens antinoraine

Bioc mat. wit 0

SAleCl mode wAESsE | Cag vilesge fie 1

Sélect mode vilesse | csg vilesse fue 2

Sélect mode viesse  csg vilesse foox 3

Sélection csg de coupte

Sélect m. vitesse 1

Séiecl im vilesse 2

Seiecl C55 posilion 1

Sélert csg posttion 2

Séiect csg posdion 3

Régier point da résénence avec entrée TOR ou enrée Cam
Le référencement est lancé par le signal SREF
Passer & 13 consigne de positon fue suivants
Reévenir & & consigne de posifion foe précédente
Passer & la consigne posibon fee 1

Amét urgence

Chang made

(-8 -10 - -0 - - - - - B - - B - I - B - B - - - B - - - - B - - B~ B - - - B - - I~
opooooc o000 O00O00000D000DD0D--0o0
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4.3.1.2 Entrées TOR

Jusqu'a 28 signaux d'entrées TOR internes peuvent étre affectés au servo-variateur
SINAMICS V90. Pour plus d'informations sur ces signaux, voir le tableau ci-dessous :

N° | Nom Type | Description Mode de régulation
PTI IPos |S
1 SON Front | Mode servo activé v v v
0-1 |e 0-1: met sous tension le circuit de puis-
1-0 sance et prépare le servo-variateur au
fonctionnement.
e 1-0 : le moteur s'arréte suivant la rampe
d'arrét (OFF1) dans les modes PTI, IPos
et S ; le moteur s'arréte par ralentisse-
ment naturel (OFF2) en mode T.
2 RESET | Front | Réinitialiser les alarmes v v v
0-1 |e 0-1:Réinitialiser les alarmes
3 CWL Front | Limite de surcourse dans le sens des ai- v v v
1-0 | Quilles d'une montre (limite positive)
e 1 = condition de fonctionnement
e 1-0: arrét d'urgence (OFF3)
4 CCWL Front | Limite de surcourse dans le sens inverse v v v
1.0 |des aiguilles d'une monde (limite négative)
e 1 =condition de fonctionnement
e 1-0: arrét d'urgence (OFF3)
5 G- Etat | Changement de gain entre le premier et le v v v
CHANGE deuxieme parametre de gain réglé.
e 0:le premier parametre de gain réglé
e 1:le deuxieme parametre de gain réglé
6 P-TRG Etat | En mode PTI : impulsion déblo- v v X
(P_TRG | Front quée/supprimée.
dansle |0-1 |e O:lefonctionnement avec la consigne
mode de train d'impulsions est possible
PTl est e 1:supprimer la consigne de train d'im-
reserve pulsions
pour une L .
utilisation En mode IPos : déclenchement de position
ulté- ¢ 0-1:commence le positionnement de la
rieure) consigne de position fixe sélectionnée
7 CLR Etat | Supprimer les impulsions de statismedela |V X X
régulation de position.
e 0 : pas de suppression
e 1 :suppression des impulsions de sta-
tisme sur la base du réglage de p29242
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N° | Nom Type | Description Mode de régulation
PTI IPos |S T
EGEAR1 | Etat | Réducteur électronique. v v X X
EGEAR2 |Etat | Une combinaison des signaux EGEAR1 et |« v X X
EGEAR?2 peut sélectionner quatre rapports
de réducteur électronique.
EGEAR2 : EGEAR1
e 0:0:rapports de réducteur électro-
nique 1
e 0:1:rapports de réducteur électro-
nique 2
e 1:0:rapports de réducteur électro-
nique 3
e 1:1:rapports de réducteur électro-
nique 4
10 | TLIMA1 Etat | Sélection de la limite de couple. v v v X
11 | TLIM2 Etat | Une combinaison de TLIM1 et TLIM2 peut
sélectionner quatre sources de limite de
couple (une limite de couple externe, trois
limites de couple internes).
TLIM2 : TLIMA1
e 0:0: limite de couple interne 1
e 0:1:limite de couple externe (entrée
analogique 2)
e 1:0: limite de couple interne 2
e 1:1:limite de couple interne 3
12 |CWE Etat | Activer les rotations dans le sens des ai- X X v v
guilles d'une montre.
e 1: Activer la rotation dans le sens des
aiguilles d'une montre, rampe de montée
e 0 : Désactiver la rotation dans le sens
des aiguilles d'une montre, rampe de
descente
13 | CCWE Etat | Activer les rotations dans le sens inverse X X v v
des aiguilles d'une montre.
e 1: Activer la rotation dans le sens in-
verse des aiguilles d'une montre, rampe
de descente
e 0 : Désactiver la rotation dans le sens
inverse des aiguilles d'une montre,
rampe de montée
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NO

Nom

Type

Description

Mode de régulation

PTI

IPos

S

14

ZSCLAM
P

Etat

Blocages moteur a vitesse zéro.

e 1 =lorsque la vitesse de consigne mo-
teur est un signal analogique de valeur
inférieure au seuil de vitesse (p29075),
le moteur est bloqué.

e (0 = aucune action

X

X

v

15

SPD1

Etat

16

SPD2

Etat

17

SPD3

Etat

Sélectionner le mode de vitesse : consigne
de vitesse fixe.

Une combinaison des signaux SPD1, SPD2
et SPD3 peut sélectionner huit sources de
consigne de vitesse (une consigne de vi-
tesse externe, sept consignes de vitesse
fixes).

SPD3 : SPD2 : SPD1

e 0:0:0:vitesse de consigne analogique

externe
:0:1: consigne de vitesse fixe 1
: consigne de vitesse fixe 2

: consigne de vitesse fixe 3

: consigne de vitesse fixe 5

. : consigne de vitesse fixe 6

°
- A A A O O O

1
1:0
1:1
0 : 0: consigne de vitesse fixe 4
0:1
1:0
1:1

: consigne de vitesse fixe 7

18

TSET

Etat

Sélection de la consigne de couple.

Ce signal peut sélectionner deux sources de

consignes de couple (une consigne de

couple externe, une consigne de couple

fixe).

e 0 : consigne de couple externe (entrée
analogique 2)

e 1:consigne de couple fixe

19

SLIM1

Etat

20

SLIM2

Etat

Sélection de la limite de vitesse.

Une combinaison de SLIM1 et SLIM2 peut
sélectionner quatre sources de limite de
vitesse (une limite de vitesse externe, trois
limites de vitesse internes).

SLIM2 : SLIM1

0: 0 : limite de vitesse interne 1

0 : 1 : limite de vitesse externe (entrée
analogique 1)

1:0: limite de vitesse interne 2
1:1 : limite de vitesse interne 2
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N° | Nom Type | Description Mode de régulation
PTI IPos |S
21 | POS1 Etat | Sélectionner une consigne de position. X v X
22 | POS2 Etat | Une combinaison des signaux POS1 a
23 | POS3 Etat POS3 peut sélectionner huit sources de
consigne de position fixe.
POS3: POS2 : POS1
e 0:0:0: consigne de position fixe 1
e 0:0:1:consigne de position fixe 2
e 0:1:0: consigne de position fixe 3
e 0:1:1:consigne de position fixe 4
e 1:0:0: consigne de position fixe 5
e 1:0:1:consigne de position fixe 6
e 1:1:0: consigne de position fixe 7
e 1:1:1:consigne de position fixe 8
24 |REF Front | Régler le point de référence avec l'entrée X v X
0-1 | TOR ou l'entrée Came de référence pour le
mode d'approche de référence.
¢ 0-1: entrée de référence
25 | SREF Front | L'approche de référence est lancée avecle | X v X
0-1 |signal SREF.
e 0-1 début de I'approche de référence
26 | STEPF Front | Passer a la consigne de position fixe sui- X v X
0-1 vante.
e 0-1 début de la transition
27 | STEPB Front | Revenir a la consigne de position fixe pré- X v X
0-1 |cédente.
e 0-1 début de la transition
28 | STEPH |Front | Passer ala consigne de position fixe 1. X v X
0-1 |e 0-1 début de la transition
Remarque

En mode de régulation de couple, la consigne de couple est égale a 0 si I'état de CWE et de
CCWE est le méme. Pour obtenir des informations détaillées, reportez-vous aux instructions
de service de SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6.
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Remarque

Circonstances dans lesquelles les signaux d'entrée TOR sont non valides

e Lorsque SINAMICS V-ASSISTANT communique avec le variateur ou que vous faites
fonctionner le variateur avec SINAMICS V-ASSISTANT, certains signaux d'entrée TOR
sont non valides :

— Lors du référencement par SINAMICS V-ASSISTANT, le signal d'entrée TOR SREF
est non valide.

— Pendant la marche d'essai, le signal d'entrée TOR SON est non valide alors que DI7
et DI8 sont occupés par SINAMICS V-ASSISTANT.

Mappage direct des signaux

Paramétrez de force les six signaux suivants sur des signaux logiques "1" avec le paramétre
p29300 (P_DI_Mat) :

e SON

e CWL

e CCWL
e TLIM1
e SPD1
e TSET
e EMGS

La définition pour p29300 est la suivante :

Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0
EMGS TSET SPD1 TLIM1 CCWL CWL SON

Par exemple, si vous paramétrez p29300 = 1 pour forcer SON un signal logique d'arrét par
ralentissement naturel, I'entrée TOR 1 peut étre affectée a d'autres signaux de votre choix.

Remarque
Le parameétre p29300 a une plus grande priorité que les entrées TOR.

Le bit 6 de p29300 est utilisé pour I'arrét d'urgence. Vous n'étes pas autorisé a le modifier
lorsque le variateur est en mode Marche servo.
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4.3.1.3 Sorties TOR

Jusqu'a 13 signaux de sorties TOR internes peuvent étre affectés au servo-variateur
SINAMICS V90. Pour plus d'informations sur ces signaux, voir le tableau ci-dessous :

N° | Nom Descriptions Mode de régulation
PTI IPos |S T
1 RDY Mode servo prét v v v v

e 1:préta fonctionner

e 0 :variateur non prét (une alarme se dé-
clenche ou le signal de déblocage manque)

2 FAULT Défaut v v v v

e 1:en mode Défaut

e 0: pas de défauts

3 INP Signal de la fenétre de positionnement v v X X

e 1:le nombre d'impulsions de statisme est
compris dans la plage de la fenétre de posi-
tionnement préréglée (parametre p2544)

e 0:les impulsions de statisme sont en-
dehors de la plage de la fenétre de position-
nement

4 ZSP Détection de la vitesse zéro v v v v

e 1 :lavitesse du moteur est égale ou infé-
rieure a la vitesse zéro (réglable avec le pa-
rameétre p2161).

e 0:lavitesse du moteur est supérieure a la
vitesse zéro + hystérésis (10 tr/min).

5 SPDR Vitesse atteinte X X v X

e 1:lavitesse réelle du moteur a presque
(hystérésis interne 10 tr/min) atteint la vi-
tesse de la consigne de vitesse interne ou la
consigne de vitesse analogique. La plage
d'approche de la vitesse peut étre réglée
avec le paramétre p29078

e 0:la différence de vitesse entre la consigne
de vitesse et la vitesse réelle est plus impor-
tante que I'hystérésis interne.

6 TLR Limite de couple atteinte v v v X

e 1:le couple généré a presque (hystéresis
interne) atteint la valeur de la limite de
couple positive, de la limite de couple néga-
tive ou de la limite de couple analogique

e 0:le couple généré n'a pas atteint la limite
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N° | Nom Descriptions Mode de régulation
PTI IPos |S T
7 SPLR Limite de vitesse atteinte v v v X
o 1 :lavitesse a presque (hystérésis interne,
10 tr/min) atteint la limite de vitesse.
e 0:lavitesse n'a pas atteint la limite de vi-
tesse.
8 MBR Frein a l'arrét du moteur v v v v

e 1 :lefrein al'arrét du moteur est serré

e 0:lefrein a l'arrét du moteur est desserré
Remarque : MBR est seulement un signal d'état
car la commande et I'alimentation du frein a
I'arrét du moteur sont réalisés avec des termi-
naux distincts.

9 OLL Niveau de surcharge atteint v v v v

e 1:le moteur a atteint le niveau de surcharge
de puissance paramétrable (p29080 en %
du couple assigné, par défaut : 100 %, max :

300%)
e 0:le moteur n'a pas atteint le niveau de
surcharge
10 | WARNIN | Condition d'alarme 1 atteinte v v v v
G1 e 1:lacondition d'alarme 1 paramétrable a
été atteinte.
e 0 :lacondition d'alarme 1 n'a pas été at-
teinte.
Voir remarque ci-dessous.
11 | WARNIN | Condition d'alarme 2 atteinte v v v v
G2 e 1 :lacondition d'alarme 2 paramétrable a
éte atteinte.
e 0:la condition d'alarme 2 n'a pas été at-
teinte.
Voir remarque ci-dessous.
12 | REFOK Référencé X v X X

e 1 =Référencé
e 0= Non référencé
13 |CM_STA | Mode de régulation actuel v v v v

¢ 1 =le deuxieme mode de cinqg modes de
régulation combinés (PTI/S, IPos/S, PTI/T,
IPos/T, SIT)

e 0 =le premier mode de cing modes de régu-
lation combinés ou quatre modes de base
(PTI, IPos, S, T)
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Affectation des signaux d'alarme aux sorties TOR

Deux groupes de signaux d'alarme peuvent étre affectés a des sorties TOR avec les
parameétres p29340 (premier groupe de signaux d'alarme actif) et p29341 (second groupe de
signaux d'alarme actif).

Réglage (p29340/p29341)

1 Protection de surcharge : le facteur de charge correspond a 85 % de
I'utilisation du moteur ou est supérieur a celle-ci.

Conditions d'alarme

2 Résistance de freinage : la capacité de la résistance de freinage
correspond a 85 % de la puissance assignée de la résistance ou est
supérieure a celle-ci.

3 Alarme du ventilateur : le ventilateur s'est arrété pendant 1 seconde
ou plus.

Alarme du codeur

5 Surchauffe du moteur : le moteur a atteint 85 % de la température
maximale autorisée.

6 Détection de la durée de vie : la durée de vie de la capacité ou du
ventilateur est plus courte que la durée spécifiée.

Si la condition d'alarme affectée a p29340 se produit, WARNING1 devient ACTIF.
Si la condition d'alarme affectée a p29341 se produit, WARNING2 devient ACTIF.

43.1.4 Entrées analogiques
Au total, deux entrées analogiques sont disponibles :
e Al1: Couplé avec des signaux de vitesse.
e Al2: Couplé avec des signaux de couple.

Selon les modes de régulation, les entrées analogiques sont couplées avec différents

signaux :
Mode de régulation Al1 Al2
Position (PTI et IPos) Non utilisé Limitation de couple

S

Consigne de vitesse

Limitation de couple

T

Limitation de vitesse

Consigne de couple

PTI/S and IPos/S

Non utilisé dans les modes de
régulation de position

--> Consigne de vitesse dans le
mode S

Limitation de couple

PTI/T and IPos/T

Non utilisé dans les modes de
régulation de position

-->Limitation de vitesse dans le
mode T

Limitation de couple dans les
modes de régulation de position

--> Consigne de couple dans le
mode T

SIT

Consigne de vitesse dans le
mode S

--> Limitation de vitesse dans le
mode T

Limitation de couple dans le
mode S

--> Consigne de couple dans le
mode T
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43.1.5

Sorties analogiques

Deux paramétres, p29350 (sélection des sources de signal pour AO1) et p29351 (sélection
des sources de signal pour AO2), sont utilisés pour sélectionner la source des sorties

analogiques :
Para- Valeur Source Valeur Source
métre
p29350 0 (va- | Vitesse réelle (référence 7 Fréquence de I'entrée d'impulsions
leur par | p29060) (référence 100 k)
défaut)
1 Couple réel (référence 3 x 8 Fréquence de I'entrée d'impulsions
r0333) (référence 1000 k)
2 Consigne de vitesse (référence 9 Nombre restant d'impulsions (réfé-
p29060) rence 1 k)
3 Consigne de couple (référence 10 | Nombre restant d'impulsions (réfé-
3 x r0333) rence 10 k)
4 Tension du bus CC (référence 11 Nombre restant d'impulsions (réfé-
1000 V) rence 100 k)
5 Fréquence de I'entrée d'impul- 12 | Nombre restant d'impulsions (réfé-
sions (référence 1 k) rence 1000 k)
6 Fréquence de I'entrée d'impul-
sions (référence 10 k)
p29351 0 Vitesse réelle (référence 7 Fréquence de I'entrée d'impulsions
p29060) (référence 100 k)
1 (va- | Couple réel (référence 3 x 8 Fréquence de I'entrée d'impulsions
leur par | r0333) (référence 1000 k)
défaut)
2 Consigne de vitesse (référence 9 Nombre restant d'impulsions (réfé-
p29060) rence 1 k)
3 Consigne de couple (référence 10 | Nombre restant d'impulsions (réfé-
3 x r0333) rence 10 k)
4 Tension du bus CC (référence 11 Nombre restant d'impulsions (réfé-
1000 V) rence 100 k)
5 Fréquence de I'entrée d'impul- 12 | Nombre restant d'impulsions (réfé-
sions (référence 1 k) rence 1000 k)
6 Fréquence de I'entrée d'impul-
sions (référence 10 k)
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43.1.6

4317

Fonction

4.3.2

4321

Entrées du train d'impulsions

4.3 Mise en service

Le servo-variateur SINAMICS V90 prend en charge deux types de formes d'entrée de train

d'impulsions de consigne :
® |mpulsion de voie AB

® |mpulsion + sens

Pour les deux formes, la logique positive et la logique négative sont prises en charge :

Forme Logique positive = 0 Logique négative = 1
d'e.ntré:.e de | Marche avant (ho- | Marche arriére (an- | Marche avant (ho- | Marche arriére (an-
train d'im- | 14 - cW) tihoraire - CCW) raire - CW) tihoraire - CCW)
pulsions
Impulsion
de voie AB A A

B B
Impulsion +
sens Impulsion Impulsion

Sens ﬁ
/ Sens

Sorties de codeur pour le train d'impulsions

Une sortie de codeur pour le train d'impulsions (PTO) qui délivre des signaux d'impulsion

peut transmettre les signaux au contrdleur pour réaliser un systéme de régulation en boucle
fermée a l'intérieur du contréleur, ou peut les transmettre a un autre variateur pour servir de
consigne de train d'impulsions pour un axe synchrone.

Test du moteur

Deux sous-fonctions sont disponibles :

e Jog (Page 81)

® Marche d'essai de position|(Page 82)

Jog

Pour de plus amples informations sur la fonction Jog, reportez-vous a la section «|Jog

(Page 39) ».
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4.3.2.2 Marche d'essai de position

Dans le mode en ligne, vous pouvez configurer cette fonction sur I'écran suivant :

Jog | Essalpositionnemt |
Jog

Utiliser 1a fonction JOG pour définir [a position max. et [a position min. pour votre essal de positionnement

Servo on )

Vit. JOG 0 pm ~ .

Vil réelle 0.000 [0 Position LU

Limite min Limile max
4 f

S

Def. limitat

Position minimum Position maximum

tiliser posilion actu tilisar position actu

Mouv positionnemt

Utiliser fonction JOG pour régler pos. de démarrage

Dist déplacemt 1| LU

Vit. déplac 1.000{ rpm

Activer Fessal g - 2

Remarque

La marche d'essai de position n'est disponible que dans les modes de régulation de position
(PTl et IPos).

Séquence des étapes

1. Saisissez la vitesse d'avance en marche par a-coups.
e — B | 2. Utilisez ce bouton pour activer la marche par a-coups.
Remarque :

Aprés avoir cliqué sur ce bouton, un message d'avertissement
s'affiche. Cliquez sur dans la fenétre du message
pour confirmer I'exécution du mode servo.

g 3. Cliquez sur ce bouton pour faire tourner le moteur dans le
sens des aiguilles d'une montre. Le moteur atteindra alors sa
position maximale.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
82 Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003



Navigation dans les tdches

Utiliser position actu.

9|

Utiliser position actu.

Servo off

Activer l'essai
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11.

4.3 Mise en service

Récupérez la position maximale en cliquant sur ce bouton a
droite de I'écran.

Cliquez sur ce bouton pour faire tourner le moteur dans le
sens inverse des aiguilles d'une montre. Le moteur atteindra
alors sa position minimale.

Récupérez la position minimale en cliquant sur ce bouton a
gauche de I'écran.

Remarque :

Assurez-vous que la position réelle est comprise dans les li-
mites. Sinon, la marche d'essai de position ne pourra pas dé-
marrer.

Utilisez ce bouton pour désactiver la marche par a-coups.
Remarque :

La marche par a-coups doit étre désactivée avant que la
marche d'essai de position débute.

Saisissez la distance et la vitesse de déplacement.
Cliquez sur ce bouton pour activer la fonction Marche d'essai.

Démarrez la marche d'essai en cliquant sur ce bouton. Pour
arréter la marche d'essai, cliquez sur le bouton suivant :

Cliquez sur ce bouton pour revenir a la position précédente si
nécessaire.
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4.3.3

4.3.3.1

84

Optimisation du variateur

Vous pouvez sélectionner le mode d'optimisation de votre choix avec les onglets de I'écran
suivant :

Param. fournage | Auto tuning 1 bouton | Auto tuning tps réel

Remarque

La fonction d'auto-optimisation par un seul bouton est valide pour les versions de firmware
V1.04 et supérieures.

Modes d'auto-optimisation

Le SINAMICS V90 propose deux modes d'auto-optimisation : l'auto-optimisation par un seul
bouton et I'auto-optimisation en temps réel. La fonction d'auto-optimisation peut optimiser les
parameétres de régulation avec le rapport du moment d'inertie de la charge (p29022) et régler
les paramétres de filtre de courant appropriés afin de supprimer automatiquement la
résonance de la machine. Vous pouvez modifier les performances dynamiques du systéme
en réglant différents facteurs dynamiques.

e Auto-optimisation par un seul bouton

— L'auto-optimisation par un seul bouton évalue le moment d'inertie de charge et les
caractéristiques mécaniques de la machine avec des commandes de mouvement
internes. Pour obtenir les performances souhaitées, vous pouvez exécuter la
procédure a plusieurs reprises avant de commander le variateur avec le contréleur
héte. La vitesse maximale est limitée par la vitesse assignée.

e Auto-optimisation en temps réel

— L'auto-optimisation en temps réel évalue automatiquement le moment d'inertie de
charge de la machine pendant le fonctionnement du variateur avec la commande du
contrdleur hote. Aprés avoir activé le mode Marche servo (SON), la fonction d'auto-
optimisation en temps réel reste active pour le servo-variateur. Si vous n'avez pas
besoin d'évaluer le moment d'inertie de charge en continu, vous pouvez désactiver la
fonction lorsque les performances du systéme sont acceptables.

Auto-optimisation par un seul bouton

Remarque

Avant d'utiliser I'auto-optimisation par un seul bouton, déplacez le servomoteur vers le milieu
de la position mécanique afin d'éviter d'approcher de la position limite réelle de la machine.

Avec l'auto-optimisation par un seul bouton, le servo-variateur peut estimer
automatiquement le rapport du moment d'inertie de la charge.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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Conditions nécessaires pour l'auto-optimisation par un seul bouton
® | e rapport du moment d'inertie de charge de la machine est inconnu et doit étre évalué.
® | e moteur est autorisé a tourner dans le sens horaire et anti-horaire.

® | a position de rotation du moteur (p29027 définit qu'une rotation équivaut a 360 degrés)
est autorisée par la machine.

— Pour le moteur avec codeur absolu : la limitation de position est définie par p29027

— Pour le moteur avec codeur incrémentiel : le moteur doit pouvoir tourner librement sur
deux tours lorsque l'optimisation démarre

Implémentez les étapes suivantes pour utiliser la fonction d'auto-optimisation par un seul
bouton :

1. Sélectionnez le facteur dynamique dans la zone suivante :

Eacieins yram i = Niveau réponse regle par ulilis

UL

Pour en savoir davantage sur la sélection du facteur dynamique, reportez-vous au cha-
pitre "Auto-optimisation par un seul bouton" des instructions de service de SINAMICS
V90, SIMOTICS S-1FL6.

2. Configurez le signal de test dans la zone suivante :
Config. sgnal o jest
Optam ampdl. vitesse p2o027

Remangue - A lancement de Foptims. & un seul Douton A
e moteur efeciue au Manemum 42 tour A . - a a i - >

Pénode optim p2o026

ms

Remarque :
L'amplitude de position recommandée (p29027) est de 360°.

3. Cliquez sur le bouton suivant pour configurer les paramétres de la fonction d'auto-
optimisation par un seul bouton.

Réglages avances
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4. Réglez les paramétres dans la fenétre ci-dessous :

86

p20023 Optimisation . configuration OUB p29025 Oplimisation - configuration générale
Définir boucle de vitesse & nouveau / Régulateur PO pour forte inertie de cha
Bit 1 Modifier paramétre de filtre de (a bouc! Fl Bit 1 Rédulre le gain & faible vitesse
Bit 2 Activer/idésactiver estimateur d'inertie i Bit 2 Adaptation de charge Kp J

Bit 3 Commande anticipatrice de ia vilesse
Bit4 Commande anticipatrice de couple
Bit5 Adapler accélération maximale

Bit 7 Interpolation multiaxe

p26022 Optimisation : rapport inertie totaje / inertie du servomoteur 1,000

p29028 Optimisation : constante de temps de la commande anticipatnce F500

Remarque :

Vous pouvez régler le rapport du moment d'inertie de charge de la machine (p29022) en

suivant les méthodes suivantes :

e Saisissez-le manuellement si vous connaissez le rapport du moment d'inertie de
charge de la machine

e Evaluez le rapport du moment d'inertie de charge de la machine a I'aide de I'auto-
optimisation par un seul bouton (p29023.2 = 1). Lorsque vous avez exécuté a
plusieurs reprises I'optimisation par un seul bouton et que vous avez obtenu une
valeur stable pour p29022, vous pouvez arréter de I'évaluer en réglant p29023.2 = 0.

Le paramétre p29028 est disponible lorsque la fonction d'interpolation multi-axes est

activée (p29023.7 = 1). Si les axes sont utilisés en tant qu'axes d'interpolation, vous

devez régler les mémes constantes de temps de la commande anticipatrice (p29028)
pour I'ensemble d'entre eux. Une fois 'optimisation terminée, vous devez régler manuel-
lement les mémes gains de boucle de position (p29110 [0]) pour I'ensemble d'entre eux
si les résultats de I'optimisation sont différents.

Les paramétres de la fenétre des paramétres avancés doivent étre réglés avec précau-

tion lorsque la fonction d'auto-optimisation est désactivée (p29021 = 0).

Cliquez sur le bouton suivant pour activer la fonction aprés le réglage des parameétres.

Act. auto-optim bouton unique

Cliquez sur ce bouton pour démarrer I'optimisation.

Servo on [l
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7. Une fois l'optimisation terminée, la fenétre des résultats de I'optimisation s'affiche.

p29110[0] Gain de la réguiation de position - Gain de la 3006 1000/min

p28111 Facteur de commande anticipatrice de 0000 0.000 %

P29120{0] Gain de la reguiation de vitesse ' Gainde [ar 1.375 1.375 Nms/rad
p29124[0] "Ir:'mps d'intégration de 1a régulation de 12 560 12 557 ms

pld14 Filire de consigne de vitesse Activation 1 1 NA

p1415 Filtre de consigne de vitesse de rotation 1 2 2 NA

pla17 Filtre consigne vitesse rotation 1 Fréquence  100.000 100000 Hz

p1418 Filire consigne vitesse de rotation 1 0.900 0.900 M-A

pid19 Fillre consigne vitesse rotation 1 Fréquence  100.000 100000 Hz

p1420 Fillre consigne vilesse de rotation 1 0.900 0,900 WA z

Appuyez sur ce bouton pour appliquer le résultat de I'optimisation.

Appuyez sur ce bouton pour annuler le résultat de I'optimisation.

7. Copiez les paramétres optimisés de la mémoire RAM a la mémoire ROM pour les enre-
gistrer lorsque l'optimisation est terminée et que les performances du variateur sont
acceptables.

Remarque
Aprés l'activation de Marche servo, le moteur fonctionne avec le signal de test.

Une fois le processus d'auto-optimisation par un seul bouton terminé avec succes, le
parameétre p29021 est automatiquement réglé sur 0. Vous pouvez également régler le
parameétre p29021 sur 0 avant d'activer Marche servo pour interrompre I'auto-optimisation
par un seul bouton. Avant d'enregistrer les paramétres sur le variateur, assurez-vous que
p29021 a été réglé sur 0.

Remarque

N'utilisez pas la marche par a-coups en méme temps que la fonction d'optimisation par un
seul bouton.

Remarque

Des lors que la fonction d'optimisation par un seul bouton est activée, aucune opération
autre que Arrét servo et Arrét d'urgence n'est autorisée.
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Remarque

Aprés activation de I'auto-optimisation par un seul bouton, ne pas modifier les autres
parametres de commandeffiltre relatifs a I'auto-optimisation, compte tenu que ces
parameétres peuvent étre réglés automatiquement et que ces modifications ne seront pas
acceptées.

Remarque

L'auto-optimisation par un seul bouton peut entrainer des modifications des paramétres de
régulation. Une rigidité basse du systéme peut entrainer une situation dans laquelle le
moteur a besoin de plus de temps pour procéder a un arrét d'urgence lorsque EMGS = 0 est
réglé.

Suppression de résonance avec l'auto-optimisation par un seul bouton (p29021=1, p29023.1=1)

La fonction de suppression de résonance est utilisée avec la fonction d'auto-optimisation par
un seul bouton. La fonction est activée par défaut.

La fonction peut étre activée/désactivée avec le bit 1 de p29023.

Avant d'utiliser la fonction de suppression de résonance avec l'auto-optimisation par un seul
bouton, s'assurer que la charge est montée telle que requise et que le servomoteur peut
tourner librement. Une fois le processus d'auto-optimisation par un seul bouton terminé avec
succes, le servo-variateur régle automatiquement les paramétres pertinents suivants du filtre
coupe-bande avec les caractéristiques actuelles de la machine. Quatre filires de consigne
actuels peuvent étre activés au maximum. Vous pouvez vérifier les paramétres suivants
dans la fenétre des résultats de I'optimisation.

Para- Plage de Valeur | Uni- | Description
meétre valeurs par té
défaut

p1663 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1664 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 2 du filtre coupe-bande.

p1665 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du numérateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1666 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 2 du filtre coupe-bande.

p1668 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 3 du filtre coupe-
bande.

p1669 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 3 du filtre coupe-bande.

p1670 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du numérateur 3 du filtre coupe-
bande.

p1671 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 3 du filtre coupe-bande.

p1673 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 4 du filtre coupe-
bande.

p1674 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 4 du filtre coupe-bande.
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Para- Plage de Valeur | Uni- | Description
meétre valeurs par té
défaut
p1675 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du numérateur 4 du filtre coupe-
bande.
p1676 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 4 du filtre coupe-bande.
Remarque

Le filtre coupe-bande reste actif si la fonction de suppression de la résonance est activée
automatiquement.

Aprés une optimisation par un seul bouton, quatre filtres peuvent étre activés au maximum.
Les filtres coupe-bande peuvent étre désactivés en réglant le paramétre p1656.

43.3.2 Auto-optimisation en temps réel

Remarque

Dans des conditions d'exploitation qui imposent un couple perturbateur soudain pendant
I'accélération / la décélération ou sur une machine a la rigidité faible, I'auto-optimisation
pourra ne pas fonctionner correctement. Dans de tels cas, utiliser I'auto-optimisation par un
seul bouton pour optimiser le variateur.

Avec l'auto-optimisation en temps réel, le servo-variateur peut estimer automatiquement le
rapport du moment d'inertie de la charge et régler les paramétres de régulation optimaux.
Conditions nécessaires pour l'auto-optimisation en temps réel

® e variateur doit étre commandé par le contrdleur hote.

® e moment d'inertie de la charge réelle de la machine différe lorsque la machine se
déplace a d'autres positions.

® Assurez-vous que le moteur subisse de multiples accélérations et décélérations. La
commande étape par étape est recommandée.

® |afréquence de résonance de la machine change lorsque la machine est en marche.
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Implémentez les étapes suivantes pour utiliser la fonction d'auto-optimisation en temps réel :

1. Sélectionnez le facteur dynamique dans la zone suivante :

Eacteiss dynam. 1 = HNiveau réponse regle par uliis

I

Pour en savoir davantage sur la sélection du facteur dynamique, reportez-vous au cha-
pitre "Auto-optimisation en temps réel" des instructions de service de SINAMICS V90,
SIMOTICS S-1FLS6.

2. Cliguez sur le bouton suivant pour configurer les paramétres de la fonction d'auto-
optimisation en temps réel.

Réglages avancés

3. Réglez les paramétres dans la fenétre ci-dessous :

p20025 Oplimisation * configuration générale

Masgbit el | Masgbit | Description
Régulateur PD pour forte inertie de cha

Bit 1 Rédulre ke gain a faible vitesse

Bit 2 Activer’désactiver estimateur d'inertie o Bit 2 Adaptation de charge Kp o+

Bit3 Estimateur d'inertie cyclefunique Ci Bit 3 Commande anlicipatrice de la vilesse
Bit 4 Commande anticipatrice de couple
Bit5 Adapler accélération maximale

Bit & Flitre de résonance adaptatif Fi

Bit7 Interpolation multiaxe

p28022 Optimisation : rapport inertie tolale / inertle du servomoteur 1,000

p29028 Optimisation : consfante de temps de la commande anticipaince r500

Remarque :

Vous pouvez régler le rapport du moment d'inertie de charge de la machine (p29022) en
suivant les méthodes suivantes :

e Saisissez-le manuellement si vous connaissez le rapport du moment d'inertie de
charge de la machine

o Utilisez directement le rapport du moment d'inertie de charge de machine évalué par
la fonction d'auto-optimisation par un seul bouton

e Evaluez le rapport du moment d'inertie de charge de la machine a I'aide de I'auto-
optimisation en temps réel (p29024.2 = 1). Lorsque vous avez obtenu une valeur
stable pour p29022, vous pouvez arréter de I'évaluer en réglant p29024.2 = 0.

Le paramétre p29028 est disponible lorsque la fonction d'interpolation multi-axes est

activée (p29024.7 = 1). Si les axes sont utilisés en tant qu'axes d'interpolation, vous

devez régler les mémes constantes de temps de la commande anticipatrice (p29028)

pour I'ensemble d'entre eux. Une fois 'optimisation terminée, vous devez régler manuel-

lement les mémes gains de boucle de position (p29110 [0]) pour I'ensemble d'entre eux

si les résultats de I'optimisation sont différents.

Les paramétres de la fenétre des paramétres avancés doivent étre réglés avec précau-
tion lorsque la fonction d'auto-optimisation est désactivée (p29021 = 0).
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4. Cliquez sur le bouton suivant pour lancer l'optimisation aprés le réglage des parameétres.

Act. auto-optim temps réel

5. Activez le mode Marche servo pour le variateur avec controleur héte et I'optimisation
démarre.

Vous pouvez par exemple utiliser la méthode suivante pour faire fonctionner le moteur.
Implémentez Marche servo pour le variateur avec marche par a-coups.

Servo on [l

Saisissez la vitesse du moteur et appuyez sur le bouton de direction pour mettre en
marche le moteur.

Servooff (@

wit 100 om 2 |
Wit réel (rpm) Couple réel (Nm) Courant réel (A) Lielisation réese (%)

0. 000 0. 020

6. Pour obtenir les performances systéme souhaitées, vous pouvez modifier les facteurs
dynamiques ou les paramétres de configuration associés pendant I'optimisation.

7. Siles performances du variateur sont acceptables, désactivez la fonction d'optimisation
avec Arrét servo et réglez p29021 = 0.

8. Copiez les parameétres optimisés de la mémoire RAM a la mémoire ROM pour les enre-
gistrer.
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Suppression de résonance avec l'auto-optimisation en temps réel (p29021=3, p29024.6=1)

92

La fonction de suppression de résonance est utilisée avec la fonction d'auto-optimisation en
temps réel. La fonction est activée par défaut.

Lorsque vous utilisez la fonction d'auto-optimisation en temps réel, il est recommandé de
désactiver la fonction de suppression de résonance pour obtenir des performances
dynamiques élevées s'il n'y a pas de résonance dans la machine.

La fonction peut étre activée/désactivée avec le bit 6 de p29024.

Si vous choisissez d'utiliser la fonction de suppression de la résonance avec l'auto-
optimisation en temps réel, le servo-variateur effectue la détection en temps réel de la
fréquence de résonance et configure en conséquence les parametres suivants relatifs au
filtre coupe-bande :

Para- Plage de Valeur |Uni- | Description
meétre valeurs par té
défaut

p1663 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1664 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 2 du filtre coupe-bande.

p1665 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du numérateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1666 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 2 du filtre coupe-bande.
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Optimisation manuelle

4.3 Mise en service

Si la fonction d'auto-optimisation ne permet pas d'atteindre les résultats attendus, vous
pouvez désactiver la fonction d'auto-optimisation en réglant le paramétre p29021 et en
réalisant une optimisation manuelle :

e p29021=5:

paramétres de régulation.

Réglage des paramétres

Vous pouvez régler les paramétres sur I'écran suivant :

la fonction d'auto-optimisation est désactivée et tous les paramétres de
régulation sont réinitialisés sur les valeurs d'optimisation par défaut.

® p29021=0 : la fonction d'auto-optimisation est désactivée sans modification des

Reglage gain Rttt négl usine

Qipe Numérn paramédie | Mo [l | Lired | Page | Réglage d'usine
Hase pRanzz Optimisation - rapport ner. 1.000 HA [1.10000] 1
Base FRO025 Optimisation configuratio. 4 NA NULL 4
Rég gain P29110[0) G O B rdgulation o8 p 1 BDD 100K [0 30| 18
Rip gain pan Faciour 0g commande an_ 0 000 % |0 200] ]
Régl gam p29120{0] Gain de fa régulation de v 0300 Nms/rad |0 . gosgaa) 03
REgL gain p29121[0] Temps d'ntégrabon de @ .. 15000 ms |0 TooGa0] 15
Résgui pasition p2533 RPos Fillre de consigne d | 0000 ms [0 1004 o
Rl pasiton paare POS ACCAlAratinn maximale 100 1000 ULis? [1 . 2000000| 1060
Risgpul pasifion p2573 PoS Décélération madmate 100 TOD0 UL |1 . 2000000} T

R&mnmm

. S S (A [T

R&FH wiEsse piatd Fiitre: g consigne de vile HULL

Rigul vissse plas Filtre de consigne derwle . O Passe-bas - NA NuLL El
Régul viesse pia1T Filtre consigne vitesse rot. | 2000.000 He 0.5, 16004 2000
Répul véesse praiE Filtre consigne viesse de . 0 7DD MA oot 10] o7
Régul viesse pra1g Fillve consigne wiesse ot 2000 600 He [0 5 . 16000 2000
Risgul wiesse pi4z20 Fillre: consgne vilesse de. 0700 HA [0, 0] o7
Résgul viiesse plady Mesire de vilesse Temps _ 0.000 s |0 50 0
Réglage fitre coupe

) s I oo |regige duane

Régul coupke pi65E Fiitre g consgne decod.. 1 A HULL 1
Régut couple pi6Es Filtre: de consighe de coud . 1000 000 Hr |04 . 1656040] 1000
Régut coupie piasg Filtre g consigne decod..  0.700 BLA [0.001 10 o7
Régul couple PIGES Filtne ge consigne de cou. . 500 000 HE [05, 16000] ]
Rl Coniple prE6e Filtne: (& CONSigne decau. 0 300 MNA [ooa1 . 1 0a
Régul couple PIGEG Filtre: ¢ consigne de cou. . 500 000 HE [0.5., 16004) 500
Rigul couple piG6EE Fittre de corsgne de cod . 0.010 A [0, 10 001
Rigul couple piaGE Filtre da consigne de cou.. 1959000 HE [0.5 . 16000] 1989
Régul couple piGED Filtre de consigne de cou.. 0700 A [0.0a9 , 10] o7
REgul couple PIaTn Filtres g consigne de cou. . 19949 000 2 [0:5 . 16000] 1559
Régul ¢ouple piaTe Filtre g2 consigne de cou,. 0.700 A [, 14 or
Résgul coupie piaTa Filtre: g consigne de cou. . 1080 000 He |05, 16000] 1p0a
Rigu coupie oiaTd Fittre: da consigne de-cou_ . | 0.700 MA 13.007 . 101 o

Cliquez sur Rétab régl usine | pour restaurer les valeurs d'optimisation par défaut des
parameétres suivants. Les valeurs d'optimisation par défaut des paramétres sont différentes
lorsque vous utilisez des variateurs et moteurs différents. La fonction du bouton n'est pas
une valeur par défaut du variateur, donc les valeurs d'optimisation par défaut des
parameétres de régulation sont différentes des réglages d'usine.

® pl1414
® p1415
® p1656
®* p1658
®* p1659
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® p2533
* p29110[0]
® p29111
® p29120[0]
* p29121[0]

Suppression de résonance avec optimisation manuelle (p29021=0)

Si ni la suppression de résonance avec auto-optimisation en temps réel ni le mode
d'optimisation par un seul bouton ne peuvent obtenir I'effet de suppression, la suppression
de la résonance peut étre effectuée en réglant manuellement les paramétres suivants :

Para- Plage de Valeur |Uni- | Description
meétre valeurs par té
défaut

p1663 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1664 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 2 du filtre coupe-bande.

p1665 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du numérateur 2 du filtre coupe-
bande.

p1666 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 2 du filtre coupe-bande.

p1668 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 3 du filtre coupe-
bande.

p1669 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 3 du filtre coupe-bande.

p1670 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréguence naturelle du numérateur 3 du filtre coupe-
bande.

p1671 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 3 du filtre coupe-bande.

p1673 0,5a16 000 | 1000 Hz Fréquence naturelle du dénominateur 4 du filtre coupe-
bande.

p1674 0,001 a 10 0,3 - Amortissement du dénominateur 4 du filtre coupe-bande.

p1675 0,5a16 000 | 1000 Hz- | Fréquence naturelle du numérateur 4 du filtre coupe-
bande.

p1676 0,0a10 0,01 - Amortissement du numérateur 4 du filtre coupe-bande.

Supposons que la fréquence de bande occultée soit fsp, que la largeur de bande occultée
soit fss et que la profondeur de bande occultée soit K, alors les parametres de filtre peuvent
étre calculés comme suit :

p1663=p1665=fs,
p1664=fBB / (2 X fsp)
p1666=(fss x 10(20) )/ (2 x fsp)
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Modes de commutation

4.3 Mise en service

Deux modes de commutation sont disponibles :

Commutat. gain

Jeu de param. 1:
p29110[0], p29120[0],
p29121[0]

Jeu de param. 2
p29110[1], p29120[1],
p29121[1]

Mode commut.

Désact. -

Tps lissage pendant commutation gain | |ms

Commut. PI/P rég. vitesse

Régulation P vitesse

Mode de régulation active

Reégulation P vitesse

Seuil conditionnel

Mode commut.
&1 200.000| %

iple superiedr a [a valel

Louple supe

Ces deux modes de commutation ne peuvent pas étre utilisés simultanément. Lorsqu'un
mode est activé, l'autre est désactivé. Les fonctions d'auto-optimisation et de commutation
de gain doivent étre désactivées de maniéere a ce que la fonction de commutation PI/P
puisse étre disponible. Si la fonction de commutation de gain est activée, la fonction de
commutation PI/P est désactivée et les réglages ne sont pas supprimés.

e Commutation de gain

Au

total, cing modes de commutation de gain sont disponibles :
Commutation de gain désactivée

Commutation de gain en fonction du signal d'entrée TOR (G-CHANGE)
Commutation de gain en fonction de I'écart de position

Commutation de gain en fonction de la fréquence de consigne de position

Commutation de gain en fonction de la vitesse réelle

Si vous sélectionnez un des trois derniers modes de commutation de gain, vous devez
définir le seuil conditionnel.
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e Commutation PI/P de la boucle de vitesse

Cing modes de commutation au total sont disponibles pour la commutation PI/P :

utilisation de la consigne de couple
utilisation d'un signal d'entrée TOR externe (G-CHANGE)

utilisation de la consigne de vitesse

utilisation de la consigne d'accélération

utilisation de I'écart des impulsions

Si vous sélectionnez un des modes de commutation PI/P (& I'exception du deuxiéme
mode), vous devez définir le seuil conditionnel.

Remarque
Commutation PI/P

La fonction de commutation PI/P n'est pas disponible pour le mode T (mode régulation de
couple).

La commutation PI/P répondra avec une temporisation de plusieurs millisecondes.

4334 Suppression des vibrations a basse fréquence

La fonction de suppression des vibrations a basse fréquence est la fonction de filtre de la
consigne de position. Elle peut supprimer les vibrations entre 0,5 Hz et 62,5 Hz. La fonction
est disponible en mode de régulation 1Pos.

Parameétres associés

Lorsque vous utilisez la fonction de suppression des vibrations, vous devez configurer les
parameétres suivants en conséquence :

Parameétre | Plage de | Valeur | Unité Description
valeurs | par
défaut
p29035 0a1 0 - Activation de la suppression des vibrations.

e 0 :désactiver
e 1:activer

p31581 0a1 0 - Type de filtre de suppression des vibrations
e 0: type de filtre robuste

e 1 :type de filtre sensible

p31585 0,5a 1 Hz Fréquence du filtre de suppression des vibrations
62,5
p31586 040,99 |0,03 - Amortissement du filtre de suppression des vibrations
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Procédure

4.3 Mise en service

Réglez le variateur en mode Arrét servo.
Allez a I'écran "Afficher tous les paramétres" et réglez les paramétres associés.
e Réglez le type de filtre avec p31581.

— 0 : type de filtre robuste

— 1 :type de filtre sensible

e Réglez la fréquence de suppression avec p31585.
— Vous pouvez régler la fréquence de suppression entre 0,5 Hz et 62,5 Hz.

e Réglez I'amortissement du filtre avec p31586.
— Vous pouvez régler I'amortissement entre 0 et 0,99.

Réglez le mode de régulation du variateur dans I'écran suivant.

Mode régul

Reégui interne pos (IPos) sélectionnée
La consigne de position fixe seft  réguler vitesse el sens du
servomoteur ef a effectuer e positionnement

Reqgul interne position (IPos)

Activez la fonction de suppression des vibrations avec p29035 dans I'écran "Affi-
cher tous les paramétres".

e Réglez p29035 = 1 pour activer la fonction.

Réglez le variateur en mode Marche servo.
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4.4 Diagnostics

441 Etat de surveillance

Remarque

Cette fonction n'est disponible qu'en mode en ligne.

Vous pouvez surveiller la valeur en temps réel des paramétres de mouvement. Les données
de mouvement et les informations produit s'affichent sur I'écran suivant :

| Donn mauy

e TPl a

10500 HA

WErSIon O, - Firmeang version

Indication @& M'état des signauy Intsm. 12 HA
Mot a'état DO 10 NA
PStatus ] HA
‘Version fimmeare de la CU 4703526 HNA y
Consigre e vitessa isséa 000 Timin
Mesure o2 vitesse ge rotation fissee 0.000 Aimin
Tension de crcuit miermédiare lisséa 1.000 W
Mesure 08 courant Valeur absoie lis. 0.000 Arms
Mesure de courant génératews de flu. . 0000 Arms
Mesure issée de courant générateur 0000 Arms
MESUNE d& Couple lisses 0.000 K
Uitilisation du couple Vaseur lissée 0,000 %=
Parlie puissance Tempéralures | Vale. | 31.700 "
Mesure de wilease de rotalion non ks, 0.000 1/min
Consigne iotale du coupée - Non issé 0000 Hm
TENSION d& il mermédiane Seuil . 320 v
Tension de crcull nerméaiare Seull - 820 v

Kot -
TFLED4Z-TAFGx-Ah| Gy

Entr:
G5L3210-5FE10-4LA0

Courand assig. 124 Codeur Incrémental

ersion W w0500 Coupse ass 127 Hm
Puizs assig 0.4 kw
Wit_assig 3000 rpm
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442 Signaux de suivi

Cette fonction vous permet de suivre sur I'écran suivant la performance du variateur
connecté dans le mode de régulation en cours :

-J'_ =] Trace inactive

udl m E o & @ &l 2 =

Dom temp. | Domaine fréqu

®_
@_

Repére Elément Description
O) Configuration ’I“ Ouvre la fenétre de configuration du suivi. Pour de plus
de suivi - amples informations, voir 'Configuration de suivi
(Page 102)".
Début/Arrét du ﬂ Lance l'enregistrement du suivi.
sumvi Si vous souhaitez arréter le processus de suivi, cliquez
(Valable uni- sur le bouton suivant :
quement en -

mode en ligne)

® Curseurs k Change la forme du curseur. La croix devient une fleche.

Si le curseur s'affiche sous la forme d'une fléche, vous
pouvez sélectionner directement une courbe et I'utiliser
pour réaliser un calcul de variable.

Remarque :
La courbe sélectionnée s'affiche en surbrillance.

X Si vous cliquez sur ce bouton, le curseur prend la forme
d'une main. Vous pouvez alors déplacer la courbe sélec-
tionnée.
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Repére Elément

Description

Lignes auxi-
liaires

Curseur vertical :

Sur le diagramme du domaine temporel, vous pouvez
cliquer sur ce bouton pour afficher les coordonnées t1
et t2 sur le diagramme. Vous pouvez déplacer t1 ou
t2 lorsque le curseur passe & 5f5.

Sur le diagramme du domaine fréquentiel, vous pou-
vez activer ce bouton pour afficher une coordonnée
en surbrillance sur le diagramme. Vous pouvez dé-
placer ces coordonnées sur le diagramme lorsque le
curseur prend cette forme : Bs.

Curseur horizontal :

Sur le diagramme du domaine temporel, vous pouvez
cliquer sur ce bouton pour afficher les coordonnées
y1 et y2 sur le diagramme. Vous pouvez déplacer y1
ou y2 lorsque le curseur passe a gg.

Sur le diagramme du domaine fréquentiel, le bouton
n'est pas disponible.

Zoom

Agrandit les courbes a I'échelle spécifiée.

Réduit les courbes a I'échelle spécifiée.

Restaure les courbes sur le diagramme.

Traitement de
fichier

Ouvre un fichier .trc existant pour afficher la courbe sur le
diagramme.

Sauvegarde l'actuel enregistrement de valeurs sous la
forme d'un fichier .trc.

Remarque :

disponible.

Sur le diagramme du domaine fréquentiel, le bouton de curseur horizontal = n'est pas

® Diagrammes

Diagramme du domaine temporel :

Affiche le diagramme de temps sous forme de
courbes et enregistre les valeurs de paramétres me-
surées.

Diagramme du domaine fréquentiel :

Disponible pour les courbes calculées mathémati-
quement ; affiche la transformation de Fourier.

100
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Repére

Elément

Description

Diagramme du domaine temporel

T Coordonnée T (temps) :
e t1:Valeur en temps réel de la coordonnée t1
e t2: Valeur en temps réel de la coordonnée {2
e dt: Durée calculée automatiquement.
La formule est la suivante :
dt=12 - t1
Y Coordonnée Y :
e y1:Valeur en temps réel de la coordonnée y1
e y2:Valeur en temps réel de la coordonnée y2
e dy : Plage de valeurs calculée automatiquement.
La formule est la suivante :
dy =y2 -y1
Y(T) e y(t1) : Valeur en temps réel au point d'intersection
entre la coordonnée t1 et la courbe sélectionnée.
e y(t2) : Valeur en temps réel au point d'intersection
entre la coordonnée t2 et la courbe sélectionnée.
o dy(t) : Plage de valeurs en temps réel calculée auto-
matiquement.
La formule est la suivante :
dy(t) = y(t2) - y(t1)
Remarque :

Vous pouvez sélectionner une coordonnée en cliquant sur sa désignation. La coordon-
née sélectionnée s'affiche alors en jaune.

Diagramme du domaine fréquentiel

Frégquence Affiche la valeur de fréquence en temps réel de la coor-
donnée du curseur horizontal sur le diagramme.
Amplitude Affiche la valeur d'amplitude en temps réel au point

d'intersection entre la coordonnée du curseur horizontal
et la courbe.

Sélection d'une courbe

Sélectionne une courbe a afficher sur le diagramme.

e Diagramme du domaine temporel :

Six courbes max. peuvent étre affichées simultané-
ment sur le diagramme.
o Diagramme du domaine fréquentiel :

Une seule courbe peut étre sélectionnée pour I'affi-
cher sur le diagramme.
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44.2.1 Configuration de suivi
Configuration Trace
Sélect. signal analog. o
W | Act | Sgnal \ _
¥| | ra37[0] Partie pulssance Températures * Valeur maximale ond| Sélect
2 ~| r482[0] Mesure de position du capteur Gn_XIST1 - Capleur { Sélect
|3 7] rag2[1] Mesure de position du capleur Gn_XIST1 | Capteur  Sélect |
Selection de signal TOR
T| r722.0: CU Enirées TOR Etal[DI 0 (XB.5)] e
7] 17221 CU Enirées TOR Eal[DI 1 (X8.6)] [ séect [
7| 7222 CU Enlrées TOR Etat[D| 2 (X8 7)] [ Sélect |
Enreq. @
Cycle horloge app : 0.25 ms
Fact Durée max_ -
Cyc_horl Trace Durée enregisir [ 1'000-| ms
Decl @
Type décl Enregistremt imméd '
Enregistremt imméd
Décl. sur fr. montant
Decl. sur fr. desc.
Décl dans champ d'appl
Décl hors champ d'appl
Décl. sur alarme
Décl sur défaut
Indice Description de la fonction
O) Cliquez sur le bouton suivant pour sélectionner le signal analogique.
Sélect
Sélectionnez un signal de suivi et cliquez sur pour confirmer votre
sélection. Sinon, cliquez sur | At | pour annuler.
Cliquez sur la barre en couleur pour définir la couleur d'affichage de la courbe du
signal.
® Cliquez sur le bouton suivant pour sélectionner le signal numérique.
Sélect
Sélectionnez un signal de suivi et cliquez sur pour confirmer votre
sélection. Sinon, cliquez sur | 4t | pour annuler.
Cliquez sur la barre en couleur pour définir la couleur d'affichage de la courbe du
signal.
® Réglages d'enregistrement :
Vous pouvez sélectionner le facteur et définir I'norloge du cycle de suivi, la durée
maximale et la durée de I'enregistrement.
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Indice

Description de la fonction

Vous pouvez choisir parmi sept types de déclenchement :

Enregistrement immédiat (réglage par défaut)

Déclenchement sur front montant

Remarque :

Les signaux numériques doivent étre paramétrés sur 1. Sinon, le front montant
ne peut pas étre déclenché.

Déclenchement sur front descendant

Remarque :

Les signaux numériques doivent étre paramétrés sur 0. Sinon, le front descen-
dant ne peut pas étre déclenché.

Déclenchement a l'intérieur du champ d'application

Déclenchement a I'extérieur du champ d'application

Déclenchement sur alarme

Déclenchement sur défaut

Réglage des types de déclenchement :

Pour les six derniers types de déclenchement, vous pouvez sélectionner un pré-
déclenchement ou un post-déclenchement et le signal de déclenchement.

Pour le quatrieme et le cinquiéme type de déclenchement, vous pouvez saisir le
seuil supérieur/inférieur dans la zone de texte.

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
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443

104

Mesure de la machine

La fonction de mesure est utilisée pour I'optimisation du contrdleur. La fonction de mesure
vous permet de bloquer directement l'influence des boucles de régulation de niveau
supérieur par un simple paramétrage, et vous permet d'analyser la réponse dynamique des
différents variateurs.

Pour faciliter I'optimisation du contréleur, des fonctions de mesure prédéfinies peuvent étre
sélectionnées. Le mode de fonctionnement est réglé automatiquement selon la fonction de
mesure.

Réponse de fréquence de consigne du contrdleur de vitesse (avant le filire de consigne
de vitesse)

La boucle de régulation de vitesse est fermée tandis que les boucles de régulation de
niveau supérieur sont ouvertes. Pour permettre la réponse de fréquence de consigne sur
le contrbleur de vitesse, la consigne de vitesse est activée par un signal PRBS.
L'évaluation des signaux est réalisée dans la plage de fréquence.

Systéme de régulation de vitesse (excitation aprés le filtre de consigne actuel)

La boucle de régulation de vitesse est fermée tandis que les boucles de régulation de
niveau supérieur sont ouvertes. Pour permettre la mesure du systéme du contréleur de
vitesse sur le controleur de vitesse, la consigne de vitesse est activée par un signal
PRBS. L'évaluation des signaux est réalisée dans la plage de fréquence.

Réponse de fréquence de consigne du régulateur de courant (aprées le filtre de consigne
de courant)

Pour permettre la réponse de fréquence de référence sur le contréleur de courant, la
consigne de courant est activée par un signal PRBS. L'évaluation des signaux est
réalisée dans la plage de fréquence.

Remarque

La mesure de la machine n'est possible qu'en mode de fonctionnement en ligne.
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Vue d'ensemble

Fonction de mesure

Ampltude Y Offset Yo Lrg bande ) HZ

&

IR

MO8 2 e a 2 A

Diagr Bode Dom lemp | Domaine fréqu

Re- Elément Description
pére
O) Fonctions de mesure e Réponse de fréquence de consigne du contrbleur de vitesse (avant le filtre de

consigne de vitesse)
e Systeme de régulation de vitesse (excitation apres le filtre de consigne actuel)

o Réponse de fréquence de consigne du régulateur de courant (apres le filtre
de consigne de courant)

Amplitude Valeur d'amplitude de signal a appliquer.

Pour le contrbleur de courant, la spécification est une valeur relative indiquée en
pourcentage. La valeur se rapporte au courant de référence (p2002). Pour le
contrdleur de vitesse, la spécification de I'amplitude est toujours exprimée en
unités physiques.

Offset Composant CC superposé au signal de test.

La valeur est normalisée de la méme fagon que la spécification de I'amplitude.
Veuillez noter que I'offset est de nouveau déduit lorsque les valeurs mesurées
sont enregistrées pendant I'exécution.

Largeur de bande Largeur de bande de la mesure activée par un signal PRBS.

Largeur de bande = 1/(2*fréquence d'échantillonnage). Etant donné que seuls
des multiples de 2" sont possibles pour le temps d'échantillonnage minimal
(0,25ms), les largeurs de bande qui peuvent étre implémentées sont quantifiées.
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Re- Elément Description
pere
® Marche/Arrét du mode servo | Cliquez sur Servo on @ . L'avertissement suivant s'affiche :
1 Fonction réservée au personnel autorise
. Au cours du fonctionnement, assurez-vous que les positions réelles du moteur et de la
mécanique sont valides.
Le moteur tournera automatiguement pendant environ 5 s
Confirmez en cliquant sur pour obtenir la priorité de la régulation
pour le variateur connecté.
Ensuite, Servo on @ |devient Servo off [ | Sivous
souhaitez abandonner la priorité de régulation, vous pouvez cliquer directement
dessus.
Démarrer > Cliquez sur ce bouton pour démarrer le suivi.

Trace (suivi)

Remarque :

Pendant le processus de suivi, vous ne pouvez pas l'arréter. Vous devez attendre
qu'il se termine.

® Curseur

Change la forme du curseur. La croix devient une fleche. Si le curseur s'affiche
sous la forme d'une fleche, vous pouvez sélectionner directement une courbe et
I'utiliser pour réaliser un calcul de variable.

Remarque :
La courbe sélectionnée s'affiche en surbrillance.

&

Si vous cliquez sur ce bouton, le curseur prend la forme d'une main. Vous pou-
vez alors déplacer la courbe sélectionnée.

Ligne auxiliaire

Curseur vertical :

Sur le diagramme du domaine temporel, vous pouvez cliquer sur ce bouton pour
afficher les coordonnées t1 et t2 sur le diagramme. Vous pouvez déplacer t1 ou
t2 lorsque le curseur passe & Sfs.

Sur le diagramme du domaine fréquentiel, vous pouvez activer ce bouton pour
afficher une coordonnée en surbrillance sur le diagramme. Vous pouvez déplacer
ces coordonnées sur le diagramme lorsque le curseur prend cette forme : BfS.

Curseur horizontal :

e Sur le diagramme du domaine temporel, vous pouvez cliquer sur ce bouton
pour afficher les coordonnées y1 et y2 sur le diagramme. Vous pouvez dépla-
cer y1 ou y2 lorsque le curseur passe a g&.

e Sur le diagramme du domaine fréquentiel, le bouton n'est pas disponible.

Zoom

@) Agrandit les courbes a I'échelle spécifiée.
S Réduit les courbes a I'échelle spécifiée.
;5:| Restaure les courbes sur le diagramme.
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Re- Elément Description
pére
Traitement de > Ouvre un fichier .trc existant pour afficher la courbe sur le diagramme.
fichier =
2 Sauvegarde l'actuel enregistrement de valeurs sous la forme d'un fichier .trc.
Remarque :
Sur le diagramme du domaine fréquentiel, le bouton de curseur horizontal | n'est pas disponible.
® Diagramme e Diagramme du domaine temporel :

Affiche le diagramme de temps sous forme de courbes et enregistre les va-
leurs de paramétres mesurées.

e Diagramme du domaine fréquentiel :

Disponible pour les courbes calculées mathématiquement ; affiche la trans-
formation de Fourier.

e Diagramme de Bode :

Disponible pour les courbes calculées mathématiquement.

Diagramme du domaine tempo

rel

T

Coordonnée T (temps) :
e t1:Valeur en temps réel de la coordonnée t1
e t2: Valeur en temps réel de la coordonnée t2

e dt: Durée calculée automatiquement
La formule de calcul est la suivante :

dt=12-t1
Y Coordonnée Y :
e y1:Valeur en temps réel de la coordonnée y1
e y2:Valeur en temps réel de la coordonnée y2
e dy: Plage de valeurs calculée automatiquement.
La formule de calcul est la suivante :
dy =y2-y1
Y(T) e y(t1) : Valeur en temps réel au point d'intersection entre la coordonnée t1 et la
courbe sélectionnée.
e y(t2) : Valeur en temps réel au point d'intersection entre la coordonnée t2 et la
courbe sélectionnée.
o dy(t) : Plage de valeurs en temps réel calculée automatiquement.
La formule de calcul est la suivante :
dy(t) = y(t2) - y(t1)
Remarque :

Vous pouvez sélectionner une coordonnée en cliquant sur sa désignation. La coordonnée sélectionnée s'affiche

alors en jaune.

Diagramme du domaine fréquentiel

Fréquence Affiche la valeur de fréquence en temps réel de la coordonnée du curseur hori-
zontal sur le diagramme.
Amplitude Affiche la valeur d'amplitude en temps réel au point d'intersection entre la coor-

donnée du curseur horizontal et la courbe.
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Re- Elément Description
pere

Diagramme de Bode

Fréquence Affiche la valeur de fréquence en temps réel de la coordonnée du curseur hori-
zontal sur le diagramme.
Amplitude Affiche la valeur d'amplitude en temps réel au point d'intersection entre la coor-

donnée du curseur horizontal et la courbe.

Sélection d'une courbe

Sélectionne une courbe a afficher sur le diagramme.

e Diagramme du domaine temporel :

Six courbes max. peuvent étre affichées simultanément sur le diagramme.
e Diagramme du domaine fréquentiel :

Une seule courbe peut étre sélectionnée pour I'afficher sur le diagramme.
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4.5 Communication avec I'AP

Le servo-variateur SINAMICS V90 prend en charge la communication avec I'AP via
l'interface RS-485. Il est possible de choisir si l'interface RS-485 doit appliquer le protocole
USS ou Modbus RTU. USS est le réglage de bus par défaut. Un cable a paire torsadée
blindé est recommandé pour la communication RS-485.

451 Communication USS

Le servo-variateur SINAMICS V90 peut communiquer avec I'AP via un cable RS-485 avec le
protocole de communication USS standard. Une fois la communication établie, vous pouvez
modifier la consigne de position et la consigne de vitesse par l'intermédiaire du protocole de
communication USS. Le servo-variateur peut également transmettre la vitesse réelle, le
couple et les alarmes a I'AP via le protocole de communication USS.

Format du télégramme

Le format du télégramme est défini comme suit :

| stx | LcE ADR PKE IND PWE PWE BCC

STX : début du texte

LGE : longueur

ADR : adresse de l'esclave
PKE : ID paramétre

IND : sous-indice

PWE : valeur du paramétre
BCC : caractére de contrble

Parameétres pertinents

Vous pouvez accéder aux parameétres suivants avec USS.

Paramétre | Description Paramétre | Description

p1001 Consigne de vitesse fixe 1 r0020 Consigne de vitesse lissée

p1002 Consigne de vitesse fixe 2 r0021 Mesure de vitesse de rotation lissée

p1003 Consigne de vitesse fixe 3 r0026 Tension de circuit intermédiaire
lissée

p1004 Consigne de vitesse fixe 4 r0027 Mesure de courant Valeur absolue
lissée

p1005 Consigne de vitesse fixe 5 r0031 Mesure de couple lissée

p1006 Consigne de vitesse fixe 6 r0032 Mesure de puissance active lissée

p1007 Consigne de vitesse fixe 7 r0034 Utilisation du moteur thermique

p2617[0...7] | Consigne de position fixe r0807 Controle maitre actif

p2618[0...7] | Vitesse de la consigne de position | r2521 RPos Mesure de position

fixe
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4.5 Communication avec I'AP

Procédure

110

Parameétre | Description Parameétre | Description

p2572 Accélération maximale IPos r2556 Consigne de position RPos aprés
lissage de la consigne

p2573 Décélération maximale |Pos

Remarque

Il n'y a aucune priorité lorsque BOP, V-ASSISTANT et USS accédent au méme paramétre
au méme moment, la valeur du paramétre dépend de la derniére opération d'acces.

Réglez le variateur en mode Arrét servo.
Allez a I'écran "Afficher tous les paramétres" et réglez les paramétres associés.

e Configurez I'adresse de bus RS-485 avec le paramétre p29004.
— Vous pouvez configurer I'adresse de l'esclave entre 1 et 31.

e Réglez le protocole de communication avec le paramétre p29007.
— Réglez p29007 = 1 pour utiliser le protocole USS.

e Réglez la vitesse de transmission (en bauds) avec le paramétre p29009.

Réglez le mode de régulation du variateur dans I'écran suivant.

Mode régul.

Régul pos via enfrée train d'imp (PTI) sélectionnée
Le train d'impuls. sert a réguler vitesse et sens du
servomoteur et a effectuer le positionnement.

Régul. pos via entrée train imp. (PTI) -

Enregistrer les paramétres et redémarrer le variateur.
Accédez aux paramétres via USS.

e Pour le mode de régulation IPos, vous pouvez modifier les paramétres
suivants via USS :
- p2617[0...7], p2618|0...7], p2572, p2573

e Pour le mode de régulation S, vous pouvez modifier les paramétres suivants
via USS :
- p1001 a p1007

e Dix parametres de surveillance peuvent étre lus via USS :
— 10020, r0021, r0026, r0027, r0031, r0032, r0034, r0807, r2556 et r2521

Remarque

Les bibliotheques de communication via le protocole USS de S7-200, S7-200 SMART V1.0
et S7-1200 ne prennent pas en charge la communication avec le servo-variateur SINAMICS

V90.
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45.2

Procédure

4.5 Communication avec I'AP

Communication Modbus

Le servo-variateur SINAMICS V90 peut communiquer avec I'AP via un cable RS-485 avec le
protocole de communication Modbus standard. Pour le format de données Modbus, le V90
prend en charge Modbus RTU mais pas Modbus ASCII. Les registres du servo-variateur
peuvent étre lus via le code de fonction FC3 et écrits via le code de fonction FC6 (registre
simple) ou FC16 (registres multiples). Le SINAMICS V90 ne prend en charge que trois
codes de fonction. Si une requéte comportant un code de fonction inconnu est regue, un
message d'erreur est renvoyé.

Réglez le variateur en mode Arrét servo.
Allez a I'écran "Afficher tous les paramétres" et réglez les paramétres associés.

e Configurez I'adresse de bus RS-485 avec le parameétre p29004.
— Vous pouvez configurer I'adresse de l'esclave entre 1 et 31.

e Réglez le protocole de communication avec le paramétre p29007.
— Réglez p29007 = 2 pour utiliser le protocole Modbus.

e Sélectionnez la source de commande Modbus avec le paramétre p29008.
— p29008 =1 : consigne et mot de commande provenant du PZD Modbus
— p29008 =2 : pas de mot de commande.

e Réglez la vitesse de transmission (en bauds) avec le paramétre p29009.
Réglez le mode de régulation du variateur dans I'écran suivant.

Mode régul.

Régul pos via enfrée train d'imp (PTI) sélectionnée
Le train d'impuls. sert & réguler vitesse et sens du
servomoteur et a effectuer le positionnement.

Régul. pos via entrée train imp. (PTI) -

Enregistrer les parametres et redémarrer le variateur.
Configurez les parameétres de I'AP.
Remarque :

Réglez la vitesse de transmission de I'AP sur la méme valeur que pour le varia-
teur.

Réglez un contrdle de parité paire pour I'AP.
Ecrivez le mot de commande via I'AP.
Remarque :

Le bit 10 du registre 40100 doit étre réglé sur 1 pour permettre a I'AP de com-
mander le variateur.

Vous devez déclencher un front montant pour ARRET1 pour activer I'état SON
pour le moteur, et ARRET2 et ARRET3 doivent étre réglés sur 1. Cette étape doit
étre exécutée lorsque vous activez SON pour la premiére fois.

Ecrivez la consigne et lisez le mot d'état via I'AP.
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4.5 Communication avec I'AP

Exemple

Voici un exemple qui montre les procédures lorsque vous utilisez la consigne et le mot de
commande provenant de Modbus comme source de commande Modbus en mode de

régulation S.
1. Réglez I'adresse de bus RS-485 pour le variateur.

e p29004 =1
2. Sélectionnez le protocole Modbus avec p29007.

e p29007 =2
3. Sélectionnez la source de commande Modbus avec p29008.

e p29008 =1
4. Réglez la vitesse de transmission (en bauds) avec p29009.

e p29009 = 8 (38 400 bauds)
5. Enregistrer les parametres et redémarrer le variateur.
6. Réglez le mode de fonctionnement du variateur sur le mode de régulation S.
7. Configurez les parameétres de I'AP.

Always_On MBUS_CTRL
: EN
Always_On
: Made
54004 Baud Donef-M0.0
2{Paiity|@  ErmorfME1D
+1 I:II:II;\- ?;:teout
Remarque :

Réglez la vitesse de transmission de I'AP sur la méme valeur que pour le variateur.
Réglez un contrdle de parité paire pour I'AP (parité = 2).
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4.5 Communication avec I'AP

Ecrivez le mot de commande souhaité via le registre 40100.

e S e

Alwayz_On MBUS_MSG

IEETTES > 16H#41E

= Slave Diome 01 '
1R Erorf-METT
O bsi

e+ 16H#41F

Remarque :

Le bit 10 du registre 40100 doit étre réglé sur 1 pour permettre a I'AP de commander
le variateur.

Vous devez déclencher un front montant pour ARRET1 pour activer I'état SON pour le
moteur, et ARRET2 et ARRETS3 doivent étre réglés sur 1. Cette étape doit étre exécu-
tée lorsque vous activez SON pour la premiere fois.

Par exemple, écrivez d'abord 0x41E dans le registre 40100, puis écrivez 0x41F dans
le registre. Le moteur se trouve maintenant a I'état SON. Vous pouvez consulter le
tableau de définition des mots de commande ci-dessous pour connaitre la signification
de "Ox41E" et "Ox41F".

Ecrivez la consigne de vitesse via le registre 40101.

Adwiaps_On MELS_MSG
| :
I
ME.1
| | p L - =i
— | R it - s ———
i 16#2000
4 Shave Donejs M 2 -
1 JRW Enedf-MB12
ois 101 dadd
14 Count
WE1024{DataP
Remarque :

Vous pouvez calculer la mesure de vitesse avec le facteur d'échelle. La valeur 0x4000
représente la valeur de 100 % x la vitesse assignée du moteur. Par conséquent,
0x2000 représente la moitié de la vitesse assignée du moteur.

Pour plus d'exemples relatifs a la fonction de communication Modbus, reportez-vous
aux instructions de service de SINAMICS V90, SIMOTICS S-1FL6.
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4.5 Communication avec I'AP

Table de mappage

Le servo-variateur SINAMICS V90 prend en charge les registres suivants. "R", "W", "R/W"
dans la colonne Acceés signifient Lecture (read), Ecriture (write), Lecture/écriture (read/write).

Numéro de Description Accés Unité Facteur de Plage ou texte | Donnée/paramétre
registre Modbus Modbus normalisation | Acti-
vé/Désactivé
40100 Mot de commande R/W - 1 - Données du proces-
(PTI, IPos, S, T) sus 1, mot de récep-
tion, PZD1
40101 Consigne de vitesse (S) | RI'W - 0x4000 hex = |- Données du proces-
100 % x vi- sus 2, mot de récep-
tesse assi- tion, PZD2
gnée du
moteur
40102 Mot de poids fortde la | R/W LU 1 -2 147 482 648 | Données du proces-
consigne de position a sus 3, mot de récep-
(IPos) 2 147 482 647 |tion, PZD3
40103 Mot de poids faible de | R/W LU 1 Données du proces-
la consigne de position sus 4, mot de récep-
(IPos) tion, PZD4
40110 Mot d'état (PTI, IPos, S, |R - 1 - Données du proces-
T) sus 1, mot d'émis-
sion, PZD1
40111 Mesure de vitesse (PTI, | R - 0x4000 hex = |- Données du proces-
IPos, S, T) 100 % x vi- sus 2, mot d'émis-
tesse assi- sion, PZD2
gnée du
moteur
40112 Mot de poids fortdela |R LU 1 -2 147 482 648 | Données du proces-
mesure de position a sus 3, mot d'émis-
(PTI, IPos) 2 147 482 647 |sion, PZD3
40113 Mot de poids faible de | R LU 1 Données du proces-
la mesure de position sus 4, mot d'émis-
(PTI, IPos) sion, PZD4
40200 DO 1 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.0
40201 DO 2 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.1
40202 DO 3 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.2
40203 DO 4 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.3
40204 DO 5 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.4
40205 DO 6 R/W - 1 HAUT/BAS r0747.5
40220 AO 1 R % 100 -100,0 4 100,0 |-
40221 AO 2 R % 100 -100,0 2 100,0 |-
40240 DI 1 R - 1 HAUT/BAS r0722.0
40241 DI 2 R - 1 HAUT/BAS r0722.1
40242 DI 3 R - 1 HAUT/BAS r0722.2
40243 Dl 4 R - 1 HAUT/BAS r0722.3
40244 DI 5 R - 1 HAUT/BAS r0722.4
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Numéro de Description Accés Unité Facteur de Plage ou texte | Donnée/paramétre
registre Modbus Modbus normalisation | Acti-
vé/Désactivé
40245 DI 6 R - 1 HAUT/BAS r0722.5
40246 DI7 R - 1 HAUT/BAS r0722.6
40247 DI 8 R - 1 HAUT/BAS r0722.7
40248 DI 9 R - 1 HAUT/BAS r0722.8
40249 DI 10 R - 1 HAUT/BAS r0722.9
40260 Al 1 R % 100 -300,0 2 300,0 |-
40261 Al 2 R % 100 -300,0 4 300,0 |-
40280 Activer la simulation DI | R/'W - 1 HAUT/BAS -
(partie haute)
40281 Activer la simulation DI | R/'W - 1 HAUT/BAS -
(partie basse)
40282 Consigne de la simula- | R/W - 1 HAUT/BAS -
tion DI (partie haute)
40283 Consigne de la simula- | R/'W - 1 HAUT/BAS -
tion DI (partie basse)
40300 Numéro de code partie |R - 1 0a32767 -
puissance
40301 Version OA V90 R - 1 par ex. 104xx | p29018[0]/10000
pour V01.04.xx
40320 Puissance assignée de |R kW 100 0,00 2 327,67 |-
la partie puissance
40321 Limite de courant R/W % 10 10,0 2400,0 -
40322 Temps de montée R/W s 100 0,0 2 650,0 p1120
40323 Temps de descente R/W S 100 0,0 2650,0 p1121
40324 Vitesse de référence R tr/min 1 6 a 32767 Vitesse assignée du
moteur
40325 Mode de régulation R/W - 1 0a8 p29003
40340 Consigne de vitesse R tr/min 1 -16 250 a r0020
16 250
40341 Mesure de vitesse R tr/min 1 -16 250 a r0021
16 250
40344 du circuit intermédiaire | R \% 1 0a32767 r0026
40345 Mesure de courant R A 100 04a163,83 r0027
40346 Mesure de couple R Nm 100 -325,00 a r0031
325,00
40347 Mesure de puissance R kW 100 0 a 327,67 r0032
active
40348 Consommation d'éner- |R kWh 1 0a32767 -
gie
40349 Priorité de régulation R - 1 Manuel/auto r0807
40350/40351 Consigne de position R LU 1 r2556

-2 147 482 648
a
2 147 482 647
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Numéro de Description Accés Unité Facteur de Plage ou texte | Donnée/paramétre
registre Modbus Modbus normalisation | Acti-
vé/Désactivé
40352/40353 Mesure de position R LU 1 -2 147 482 648 | r2521[0]
a
2 147 482 647
40354 Utilisation du moteur R % 100 -320,00 a r0034
320,00
40400 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 0
40401 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 1
40402 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 2
40403 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 3
40404 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 4
40405 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 5
40406 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 6
40407 Numéro de défaut, R - 1 0a32767 -
indice 7
40408 Numeéro de l'alarme R - 1 0a32767 -
40800/40801 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[0]
fixe 1 a
2 147 482 647
40802/40803 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[1]
fixe 2 a
2 147 482 647
40804/40805 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[2]
fixe 3 a
2 147 482 647
40806/40807 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[3]
fixe 4 a
2 147 482 647
40808/40809 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[4]
fixe 5 a
2 147 482 647
40810/40811 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[5]
fixe 6 a
2 147 482 647
40812/40813 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[6]
fixe 7 a
2 147 482 647
40814/40815 Consigne de position R/W LU 1 -2 147 482 648 | p2617[7]

fixe 8

a
2 147 482 647
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Numéro de Description Accés Unité Facteur de Plage ou texte | Donnée/paramétre
registre Modbus Modbus normalisation | Acti-
vé/Désactivé
40840/40841 Vitesse de la position R/W 1000 1 12440 000 000 | p2618[0]
fixe 1 LU/min
40842/40843 Vitesse de la position R/W 1000 1 1440000 000 |p2618[1]
fixe 2 LU/min
40844/40845 Vitesse de la position R/W 1000 1 1440000 000 |p2618[2]
fixe 3 LU/min
40846/40847 Vitesse de la position R/W 1000 1 12440 000 000 | p2618[3]
fixe 4 LU/min
40848/40849 Vitesse de la position R/W 1000 1 1240000 000 | p2618[4]
fixe 5 LU/min
40850/40851 Vitesse de la position R/W 1000 1 12440 000 000 | p2618[5]
fixe 6 LU/min
40852/40853 Vitesse de la position R/W 1000 1 12440 000 000 | p2618[6]
fixe 7 LU/min
40854/40855 Vitesse de la position R/W 1000 1 1240000 000 | p2618[7]
fixe 8 LU/min
40880/40881 Accélération maximale | R/W 1000 1 122000000 |p2572
IPos LU/s?
40882/40883 Décélération maximale | R/W 1000 1 122000000 |p2573
IPos LU/s?
40884/40885 Limitation des a-coups | R/W 1000 1 1a p2574
PoS LU/s3 100 000 000
40900 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1001
fixe 1 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40901 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1002
fixe 2 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40902 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1003
fixe 3 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40903 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1004
fixe 4 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40904 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1005
fixe 5 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
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Numéro de Description Accés Unité Facteur de Plage ou texte | Donnée/paramétre
registre Modbus Modbus normalisation | Acti-
vé/Désactivé
40905 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1006
fixe 6 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40906 Consigne de vitesse R/W - 0x4000 hex = |-210 000,000 a | p1007
fixe 7 100 % x vi- 210 000,00
tesse assi-
gnée du
moteur
40932/40933 Vitesse MDI de la con- | R/W 1000 1 1a -
signe de position LU/min 2 147 482 647
40934 Correction de l'accélé- | R/W % 100 0,1a100 -
ration MDI
40935 Correction de la décélé- | RI'W % 100 0,1a100 -
ration MDI
40950 Consigne de couple fixe | R/IW % 100 -100 a 100 p29043
Apercu des données du processus
Mode de régulation | PTI IPos S T

la mesure de position

la mesure de position

Données | 40100 Mot de commande du | Mot de commande du | Mot de commande du | Mot de commande du
de com- mode PTI mode IPos mode S mode T
mande | 40101 |- - Consigne de vitesse -
40102 - Mot de poids fortde la | - -
consigne de position
40103 - Mot de poids faible de |- -
la consigne de position
Données 40110 Mot d'état Mot d'état Mot d'état Mot d'état
d'etat 40111 Vitesse réelle Vitesse réelle Vitesse réelle Vitesse réelle
40112 Mot de poids fort de la | Mot de poids fortde la |- -
mesure de position mesure de position
40113 Mot de poids faible de | Mot de poids faible de |- -
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Définition du registre 40100

4.5 Communication avec I'AP

Bit Mode de régulation PTI Mode de régulation IPos
Signaux Description Signaux Description
0 SON_OFF1 | Front montant pour activer SON (les SON_OFF1 | Front montant pour activer SON (les
impulsions peuvent étre activées). impulsions peuvent étre activées).
0 : ARRET1 (freinage avec générateur de 0 : ARRET1 (freinage avec générateur de
rampe, puis suppression des impulsions, rampe, puis suppression des impulsions,
prét a I'enclenchement) prét a I'enclenchement)
1 OFF2 1: Pas d'ARRET?2 (l'activation est pos- OFF2 1: Pas d'ARRET?2 (l'activation est pos-
sible) sible)
0 : ARRET2 (suppression immédiate des 0 : ARRET2 (suppression immédiate des
impulsions et blocage d'enclenchement) impulsions et blocage d'enclenchement)
2 OFF3 1: Pas d'ARRETS (l'activation est pos- OFF3 1: Pas d'ARRETS (I'activation est pos-
sible) sible)
0 : ARRETS (freinage rapide, puis sup- 0 : ARRETS3 (freinage rapide, puis sup-
pression des impulsions et blocage d'en- pression des impulsions et blocage d'en-
clenchement) clenchement)
3 OPER 1 : Activer le fonctionnement (les impul- OPER 1 : Activer le fonctionnement (les impul-
sions peuvent étre activées) sions peuvent étre activées)
0 : Bloquer le fonctionnement (annuler les 0 : Bloquer le fonctionnement (annuler les
impulsions) impulsions)
4 Réservé - SETP_ACC | Front montant pour accepter la consigne
MDI
5 Réservé - TRANS_TY | 1: Accepter immédiatement la nouvelle
PE SE consigne
0 : Accepter sur front montant de
SETP_ACC
6 Réservé - POS_TYP |1 : Positionnement absolu
0 : Positionnement relatif
7 RESET Reéinitialiser les défauts RESET Reéinitialiser les défauts
8 Réservé - Réservé -
9 Réservé - Réserve -
10 PLC Activer la maitrise de commande depuis | PLC Activer la maitrise de commande depuis
I'AP I'AP
11 Réservé - Réserve -
12 Réservé - Réservé -
13 Réservé - SREF Démarrer la prise de référence (action
comme REF pour le mode de référence
0)
14 Réservé - Réservé -
15 Réservé - Réserve -
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Bit Mode de régulation S Mode de régulation T
Signaux Description Signaux Description

0 SON_OFF1 | Front montant pour activer SON (les SON_OFF1 | Front montant pour activer SON (les
impulsions peuvent étre activées). impulsions peuvent étre activées).
0 : ARRET1 (freinage avec générateur de
rampe, puis suppression des impulsions,
prét a I'enclenchement)

1 OFF2 1: Pas d'ARRET?2 (I'activation est pos- OFF2 1: Pas d'ARRET?2 (l'activation est pos-
sible) sible)
0 : ARRET2 (suppression immédiate des 0 : ARRET2 (suppression immédiate des
impulsions et blocage d'enclenchement) impulsions et blocage d'enclenchement)

2 OFF3 1: Pas d'ARRET3 (l'activation est pos- OFF3 1: Pas d'ARRETS (l'activation est pos-
sible) sible)
0 : ARRETS3 (freinage rapide, puis sup- 0 : ARRETS3 (freinage rapide, puis sup-
pression des impulsions et blocage d'en- pression des impulsions et blocage d'en-
clenchement) clenchement)

3 OPER 1 : Activer le fonctionnement (les impul- OPER 1 : Activer le fonctionnement (les impul-
sions peuvent étre activées) sions peuvent étre activées)
0 : Bloquer le fonctionnement (annuler les 0 : Bloquer le fonctionnement (annuler les
impulsions) impulsions)

4 EN_PAMP | 1: Condition de fonctionnement (le géné- | Réservé -
rateur de rampe peut étre active)
0 : Bloquer le générateur de rampe (ré-
gler la sortie du générateur de rampe sur
Z€éro)

5 Réservé - Réservé -

6 Réservé - Réservé -

7 RESET Reéinitialiser les défauts RESET Réinitialiser les défauts

8 Réservé - Réservé -

9 Réservé - Réservé -

10 PLC Activer la maitrise de commande depuis | PLC Activer la maitrise de commande depuis
I'AP I'AP

11 Rev Inversion du sens de rotation Réservé -

12 Réservé - Réservé -

13 Réservé - Réservé -

14 Réservé - Réservé -

15 Réservé - Réservé -
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4.5 Communication avec I'AP

Remarque

Les signaux suivants sont occupés par le mot de commande Modbus lorsque vous utilisez la
consigne et le mot de commande provenant de Modbus comme source de commande
Modbus (p29008 = 1). lIs peuvent seulement étre activés par le mot de commande Modbus
et pas par les bornes DI.

¢ Mode de régulation PTI : SON

¢ Mode de régulation IPos : SON, SREF (REF pour le mode de référence 0)
e Mode de régulation S : SON, CWE/CCWE

e Mode de régulation T : SON

Remarque

Tous les bits réservés dans le registre 40100 doivent étre réglés sur 0.

Définition du registre 40110

Bit Modes de régulation PTI, IPos, Set T
Signaux Description

0 RDY Mode servo prét

1 FAULT Etat de défaut

2 INP Signal de la fenétre de positionnement

3 ZSP Détection de la vitesse zéro

4 SPDR Vitesse atteinte

5 TLR Limite de couple atteinte

6 SPLR Limite de vitesse atteinte

7 MBR Frein a l'arrét du moteur

8 OLL Niveau de surcharge atteint

9 WARNING 1 Condition d'alarme 1 atteinte

10 WARNING 2 Condition d'alarme 2 atteinte

11 REFOK Référencé

12 MODE 2 Dans le second mode de régulation

13 Réserve -

14 Réserve -

15 Réservé -

Normalisation des paramétres

En raison des limites des données entiéres dans le protocole Modbus, il est nécessaire de
convertir les paramétres du variateur avant de les transmettre. Cette opération est réalisée
par une normalisation, de telle sorte qu'un paramétre ayant une position aprés le séparateur
de décimales est multiplié par un facteur afin d'éliminer la partie fractionnaire. Le facteur de
normalisation est indiqué dans le tableau ci-dessus.
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123



Index

Passer en mode hors ligne, 23

Q
Quitter le projet, 22

R

Réinitialiser le codeur absolu,|25
Réinitialiser le variateur, 24

S

Sélection du moteur, 36
Sélection du variateur, 34
Simulation E/S, 69
Sorties analogiques, 80
Sorties de codeur pour train d'impulsion, 81
Sorties TOR,|77
Définition des sorties TOR d'alarme, 79
Structure mécanique, 43
Surveiller I'état, 98

T

Touches de fonction et raccourcis, 29

\Y

Vue d'ensemble de la barre de menus,|18

Vue d'ensemble de l'interface utilisateur, 17
Vue d'ensemble des modes d'optimisation, 84
Vue d'ensemble des signaux de suivi, 99

Vue d'ensemble du menu Aide, 27

Vue d'ensemble du menu Changer le mode, 23
Vue d'ensemble du menu Edition, 22

Vue d'ensemble du menu Outils, 23

Vue d'ensemble du menu Projet, 18

Vue d'ensemble du test du moteur,|81

124

SINAMICS V-ASSISTANT Aide en ligne
Manuel d'utilisation, 07/2015, ASE34982758-003



	SINAMICS V-ASSISTANT 
	Mentions légales
	Avant-propos
	Sommaire
	1 Consignes de sécurité
	1.1 Consignes de sécurité élémentaires
	1.1.1 Consignes de sécurité générales
	1.1.2 Sécurité industrielle


	2 SINAMICS V-ASSISTANT
	2.1 Milieu d'exploitation de SINAMICS V-ASSISTANT
	2.2 Combinaison d'équipements

	3 Interface utilisateur
	3.1 Modes de fonctionnement
	3.2 Vue d'ensemble de l'interface utilisateur
	3.3 Barre de menus
	3.3.1 Vue d'ensemble de la barre de menus
	3.3.2 Menu Projet
	3.3.2.1 Projet -> Nouveau projet
	3.3.2.2 Projet -> Ouvrir un projet
	3.3.2.3 Projet -> Enregistrer un projet
	3.3.2.4 Projet -> Enregistrer un projet sous...
	3.3.2.5 Projet -> Imprimer
	3.3.2.6 Projet -> Langue
	3.3.2.7 Projet -> Quitter

	3.3.3 Menu Édition
	3.3.3.1 Édition -> Couper
	3.3.3.2 Édition -> Copier
	3.3.3.3 Édition -> Coller

	3.3.4 Menu Changer le mode
	3.3.4.1 Changer le mode -> Passer en mode hors ligne
	3.3.4.2 Changer le mode -> Passer en mode en ligne

	3.3.5 Menu Outils
	3.3.5.1 Outils -> Enregistrer les paramètres dans la mémoire ROM
	3.3.5.2 Outils -> Redémarrer le variateur
	3.3.5.3 Outils -> Réinitialiser le codeur absolu
	3.3.5.4 Outils -> Réglages usine
	3.3.5.5 Outils -> Paramètres de chargement

	3.3.6 Menu Aide
	3.3.6.1 Aide -> Consulter l'aide
	3.3.6.2 Aide -> A propos de SINAMICS V-ASSISTANT...


	3.4 Barre d'outils
	3.5 Fenêtre d'alarme
	3.6 Touches de fonction et raccourcis

	4 Navigation dans les tâches
	4.1 Sélection du variateur
	4.1.1 Sélection du variateur
	4.1.2 Sélection du moteur
	4.1.3 Mode de régulation
	4.1.4 Jog

	4.2 Paramétrage
	4.2.1 Réglage du rapport du réducteur électronique
	4.2.1.1 Vue d'ensemble
	4.2.1.2 Structure mécanique

	4.2.2 Réglage du mécanisme
	4.2.3 Détermination de la consigne de paramétrage
	4.2.3.1 Consigne de couple
	4.2.3.2 Consigne de vitesse
	4.2.3.3 Consigne de position

	4.2.4 Détermination des limites
	4.2.4.1 Limite de couple
	4.2.4.2 Limite de vitesse

	4.2.5 Configuration des entrées/sorties
	4.2.5.1 Affectation d'entrées TOR
	4.2.5.2 Affectation de sorties TOR
	4.2.5.3 Affectation de sorties analogiques

	4.2.6 Configuration du référencement
	4.2.6.1 Définition du référencement
	4.2.6.2 Définition du fin de course logiciel

	4.2.7 Définition de la sortie de codeur pour les impulsions
	4.2.8 Compensation du jeu
	4.2.9 Affichage de tous les paramètres

	4.3 Mise en service
	4.3.1 Interface de test
	4.3.1.1 Simulation E/S
	4.3.1.2 Entrées TOR
	4.3.1.3 Sorties TOR
	4.3.1.4 Entrées analogiques
	4.3.1.5 Sorties analogiques
	4.3.1.6 Entrées du train d'impulsions
	4.3.1.7 Sorties de codeur pour le train d'impulsions

	4.3.2 Test du moteur
	4.3.2.1 Jog
	4.3.2.2 Marche d'essai de position

	4.3.3 Optimisation du variateur
	4.3.3.1 Auto-optimisation par un seul bouton
	4.3.3.2 Auto-optimisation en temps réel
	4.3.3.3 Optimisation manuelle
	4.3.3.4 Suppression des vibrations à basse fréquence


	4.4 Diagnostics
	4.4.1 Etat de surveillance
	4.4.2 Signaux de suivi
	4.4.2.1 Configuration de suivi

	4.4.3 Mesure de la machine

	4.5 Communication avec l'AP
	4.5.1 Communication USS
	4.5.2 Communication Modbus


	 Index
	A
	B
	C
	D
	E
	F
	I
	J
	L
	M
	N
	O
	P
	Q
	R
	S
	T
	V


