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NOTE

LEROY-SOMER se réserve le droit de modifier les caractéristiques de ses produits a tout moment
pour y apporter les derniers développements technologiques.

Les informations contenues dans ce document sont donc susceptibles de changer sans avis préa-
lable.

LEROY-SOMER ne donne aucune garantie contractuelle quelle qu'elle soit, en ce qui concerne les
informations publiées dans ce document et ne sera tenu pour responsable des erreurs qu'il peut
contenir, ni des dommages occasionnés par son utilisation.

ATTENTION

Pour la sécurité de |'utilisateur, le convertisseur doit étre relié a une terre réglementaire (borne =).

Les actionneurs électroniques de puissances (variateurs de vitesse, démarreurs, convertisseurs)
ne peuvent pas étre utilisés comme des dispositifs de coupure (encore moins de sectionnement) au
sens de la norme EN 60204 - 1 de 1992, chapitre 5.

Siun démarrage intempestif de l'installation présente un risque pour les personnes ou les machines
entrainées, il estindispensable d'alimenter I'appareil a travers un dispositif de sectionnement et un
dispositif de coupure (contacteur de puissance) commandable par une chaine de sécurité extérieu-
re (arrét d'urgence, détection d'anomalies sur l'installation).

Bien que ce matériel réponde aux normes de construction en vigueur, il est susceptible de creer des
interférences. L'utilisateur devra alors prendre a sa charge les moyens nécessaires pour les
supprimer.

Le calage du résolveur (capteur de position) par rapport au moteur ne peut étre effectué qu'en usine.
En conséquence ne jamais démonter ou tourner le résolveur.

En cas de non respect de ces dispositions, LEROY-SOMER décline toute responsabilité de
quelque nature que ce soit.

DANGER

IMPORTANT
Avant toute intervention, aussi bien sur la partie électrique que sur la partie mécanique de l'installa-
tion ou de la machine :
- vérifier que l'alimentation du convertisseur a bien été coupée (sectionneur a fusibles ou
disjoncteur) et verrouillée manueliement,
- attendre 5 minutes avant d'intervenir sur le convertisseur.
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AVANT PROPOS

La présente notice décrit la mise en service des systémes d'entrainement a servomoteur
autosynchrone SMV-N et SMV-NP.

Elle décrit 'ensemble des procédures a exécuter lors d'une intervention sur le convertisseur.

Nous nous sommes attachés plus particulierement a la description de la programmation et au ca-
blage du variateur.

Un systéme SMV comprend :
- un moteur autosynchrone a aimants permanents au rotor, stator triphasé bobiné.

- un convertisseur de type SMV-N ou SMV-NP.
* SMV - N : Variateur avec contréle numérique
* SMV - NP : Variateur avec contrdle numérique et extension POSITIONNEMENT

La premiére partie de cette notice décrit le type N des convertisseurs SMV. Ce type est prévu pour
piloter un moteur autosynchrone a partir de la référence client :

- soit par consigne de vitesse } en+10V
- soit par consigne de couple B

On y trouve une description de la carte SRC : extension assurant la conversion des signaux
résolveur du moteur en signaux équivalents a ceux générés par un codeur incrémental.

Cette premiére partie s'applique aussi au type NP sans décrire les fonctions spécifiques de
I'extension POSITIONNEMENT.

Ces fonctions seront décrites dans la seconde partie. Le systéme est alors piloté par des consignes
de position délivrées par un automate par l'intermédiaire d'une liaison paraliéle.
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SERVOMOTEUR A MODULATION DE VITESSE

Configuration
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1r Partie : SMV-N et SMV-NP
(hormis I'extension POSITIONNEMENT)

1 - INSTALLATION ET CONDITIONS
D'ENVIRONNEMENT

» Moteur autosynchrone IP 55, classe F
s Convertisseur IP 20

* Température de stockage :
-10°a +70°C

* Température ambiante de fonctionnement :
-10°a +45°C

« Humidité < 90 % d'humidité relative sans conden-
sation

* Vibrations < 0,3 g

¢ L'atmospheére ambiante ne doit pas contenir de
poussiéres conductrices, et de gaz corrosifs

* Variateur de type mural, l'installer verticalement

» Prévoir un espace libre d'appareillage de 20 cm
au-dessus et au-dessous du convertisseur.

« Prévoir une ventilation de I'armoire contenant le
convertisseur si sa température dépasse 45°C

« La partie supérieure du variateur -les résistances
de freinage- est débrochable, la mettre hors
armoire si nécessaire, un cable de longueur
80 cm peut étre livré a cet effet.

¢ La cote entre le fond du convertisseur et le fond
de I'armoire doit étre de 40 mm minimum.

» Pour des raisons thermiques, on fixera les coffrets
cote a codte et non l'un au-dessous de l'autre.

Encombrement et fixation
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SMV N ou NP
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2 - CARACTERISTIQUES ELECTRIQUES

2.1 - Généralités

Les étages de puissance du convertisseur (bornes
L1, L2, L3) sont alimentés en 400V +5 % - 15 %
50, 60 Hz

L'électronique interne du convertisseur peut étre
alimentée en 400 V 50,60 Hz monophasé (bornes L4,
L5) ou en 220/240 V 50 Hz monophasé (bornes B1,
B2).

Attention : avant la mise sous tension du variateur,
controler la tension de votre réseau d'alimentation.
Le courant maximum du convertisseur est donné par
les trois derniers chiffres de I'appellation

(ex. : SMV-N 3030 : | max = 30 A.

Si le convertisseur est alimenté par un transfor-
mateur, celui-ci doit avoir une puissance 1,5 fois celle
du moteur en régime permanent qui est :

PN=MNx2nanwatts.
60
MN : moment permanent & la vitesse nominale en N.m

Ny : vitesse nominale en min™' (tr/mn)

Intensité nominale de sortie du convertisseur et
puissance dissipée hors résistances de freinage.

SMV 3030 SMV 3050 SMV 3075

Intensité
nominale (A)
0°C<T<45°C
Déclassement
45°C<T<55°C
Puissance (W)
0°C<T<45°C

18 32 48

-05A°C -0,6A/FC -1A°C

250 400 600

Caractéristiques des résistances de freinage.
SMV 3030 SMV 3050 SMV 3075
50 30

Résistance
Q)
Puissance
W)

18

450 550 750

Le boitier contenant les résistances de freinage peut
étre désolidarisé du convertisseur pour étre ventilé
séparément .

La puissance fournie au frein est : 60 VA sous 24V
continu pour un frein 120 Nm.

Lapuissance fournie ala ventilation forcée est: 75 VA
sous 220 V alternatifs.

2.2 - Tenue aux normes

Le convertisseur répond aux normes dimmunite
électromagnétiques :

« CEl 801-2 niveau 3,

« CEI 801-3 niveau 3,

* CEl 801-4 niveau 3.

2.3 - Commandes par le bornier
Aux bornes du convertisseur, l'utilisateur peut
envoyer les ordres de :

« Mise en route et arrét : "Run/Stop" par fermeture
de contact ou application d'un état logique bas <2V

» Consigne de vitesse (ou de courant suivant
programmation) : tension appliquée entre les
bornes "Réf-", "Réf+" comprise entre + et - 10V

« Consigne auxiliaire de vitesse : "N aux” + et - 10V
pour addition éventuelle d'une consigne .

« Consigne de limitation du couple par une
consigne de courant réduit “ired" 0 + 10 V.

« Effacement d'un défaut : "Reset", par fermeture
d'un contact.

« Commande externe du frein d'arrét d'urgence :
“L 1", parouverture d'un contact .
Attention, si J4/9 et J4/10 ont été reliés cette
commande n'est pas opérationnelle (voir
ci-dessous).

« Déblocage électrique prioritaire du frein : "E1", par
court circuit des bornes J4/9 et J4/10.

2.4 - Données disponibles au bornier
« Tension auxiliaire -10 V, 0V, + 10 V (15mA).

« Commande du contacteur de puissance, par
fermeture d'un contact sec : CP.

Signalisation externe du défaut, par fermeture d'un
contact sec : CP.

« Sortie I/N affectable soit a I'image de la consigne
courant, soit a l'image vitesse
(tension comprise entre + - 10 V).

IS'Bok



2.5 - Rendements typiques a la vitesse
maximum, a différentes puissances

RENDEMENTS E‘? PZ—N g—? PN
anvertie:,sgur SMV 3050 0946 095 0953 0,957
(alim. frein incluse)

Moteur
LS SMV 100 L 0,76 0,85 0,875 0,885

2.6 - Facteur de puissance a la vitesse maximum

Kp = P active qui détermine | eff et définit
p= \/5 Uoeel les composants en amont
eff eff du convertisseur

letf étant la somme quadratique de tous les

courants, le fondamental et les harmoniques a
l'entrée.

N. B. Pour le courant fondamental : cos phi = 1

PN PN 3PN
a 2 4 ™
Facteur de puissance 0,525 0,62 0,67 0,74

2.7 - Précautions de céablage

a) Cables de contrble

lls seront en cuivre du type multibrin et leur isolement
sera de 600V pour les tensions alternatives et de
1000V pour les tensions continues.

b) Cables de puissance de grandes longueurs

En dega de 50 métres aucune précaution n'est a
prendre. Pour des longueurs supérieures a 50mil est
recommandé d'utiliser des selfs triphasées moteur
cablées au plus prés du convertisseur. Nous consul-
ter.
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3 - UTILISATION DU CLAVIER ET AFFICHAGE

Le panneau opérateur, situé en face avant et non débrochable, comporte un affichage a16 digits.

INr

Figure 2 : panneau opérateur

Il existe 3 modes d'affichage : 2 modes de réglages et
1 mode de mesures.

En appuyant sur la touche de sélection "MODE", on
autorise le changement de mode.

Il suffit ensuite d'appuyer sur la touche du mode
désiré : réglages "STANDARD",
réglages "POSITION" ou "MEASURE".

Une lampe témoin s'allume en haut & gauche de la
touche correspondante.

Lorsqu'un mode a été choisi et que sa lampe témoin
est allumée, I'action sur les 3 touches supérieures ne
correspond plus a des changements de mode mais a
des défilements de fonctions ou de chiffres.

Les différentes fonctions de mesure et de réglage
sont réparties suivant les listes du § 4.3.

On accéde a la fonction désirée en faisant défiler
dans la fenétre d'affichage, la liste des fonctions du
mode choisi, soit vers le haut A, soit vers le bas ¥

Lors des réglages, pour atteindre la fonction ou la
valeur numérique a modifier, on appuie surla touche

> .

La valeur modifiable clignote. Elle peut étre modifiée
par les touches A ou V.

L

ﬁ \
r—— SETTING _‘
® ® ®
1 STANDARD POSITION MEASURE ‘
ELECTRONIC
FAULT

SUPPLY

Pour les valeurs numériques, régler chaque chiffre
I'un aprés l'autre. On passe d'un chiffre au suivant en

appuyant sur p.

On peut reprendre la recherche d'une autre fonction
par les touches A ou V¥ lorsqu'aucun chiffre ou qu’
aucune lettre ne clignotent.

Toute modification de réglages est signalée par un
voyant lumineux dans la touche "MEM".

Deés que l'opérateur demande l'affichage d'une va-
leur modifiée non mémorisée depuis la derniére mise
sous tension, ce voyant s'allume.

En appuyant sur "MEM" la variable affichée est mé-
morisée. Le voyant s'éteint.

Une valeur modifiée mais non mémorisée est prise
en compte tant qu'il n'y a pas de perte d'alimentation
de I'électronique de contrdle.

On peut mémoriser des valeurs de réglages en
"STANDARD" ou de réglages "POSITION", mais
pas de valeur en mode "MEASURE".
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4 - MISE EN SERVICE ET REGLAGES

4.1 - Raccordement standard ) _
« Enlever les 2 vis fixant le panneau inférieur * Vous avez alors acceés au bornier de puissance

de la face avant et aux connecteurs.

Boitier de résistance
débrochable
Emplacement
de l'extension
Carte de contrdle POSITIONN[EI:/IENE NP :
a microprocesseur X X superposee a la carte
) I de controle
Interface résolveur ! |
> | : Microprocesseur
| |
| |
Connecteur résolveur —| e :
m J2 ][ 43 |[ u4
—:L - Bornier
B | ] de puissance

AN £

Figure 3. : face avant du convertisseur

Connecter le convertisseur suivant le schéma de la figure 5 page 11.
Aprés avoir contrdlé les niveaux d'alimentation puissance et électronique, mettre le convertisseur sous tension.

Si le branchement est correct, l'afficheur indique :

S| M|V N 3 (03|60

Si ce n'est pas le cas, vérifier le branchement en tenant compte de l'indication de défaut qui apparait a l'afficheur.

Nota: raccordement sur bornier de puissance lorsque le systéme est équipé
d'une extension positionnement
* Déconnecter la nappe reliée a I'extension NP :
connecteur P1, de maniere a accéder au bornier de puissance.
® Brancher la puissance.
* Remettre en place le connecteur P1 sur I'extension NP.
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Valeurs indicatives :

- CTP afroid: 150 Q

- Résistances secondaires du
résolveur (J1/4 - J1/5 et J1/6 -
J1/7):35Q

J1
12345678910

L L ; Carte NP
- Résistance primaire du résol- e e e e mn e oeeanannannennnennan
veur (J1/9 - J1/10) : 50 Q
1421 43 Ja_
[12345] [12345678910] [123456780910]
T T 1 - 1T L X =
cP T CP Ret ov - o [1ov }; N aux &1
1 l q- . +10V OV yred A
’ A Commande ext. de
CP contacts Raccorder par | | fermeture du frein
ouvertsencas . cable blindé Sinon 8 et 9 reliés
de défaut oI
250V-2A
L. max. cable = 20m Consigne
TTTTTTTT 1 de vitesse 10v sur 47K
! ! Blindage connecté au
! ' réseau de terre a une
) seule de ses extémités
1 § MARCHE/ARRET
1 5 RUN/STOP
E E 5 Eftacement défaut (mpuision) {
-———— ‘TTTmmm ' 2 U1: NOIR
< Respecter impérativement I'ordre de v fBFIUN
\ [l ] s Q[ e ] Taccordement Ut vi Wi -] 4 i BLE) o
T blindés
= Longueur
[ ] i J Lo
= — L1]{12 | L3 | L4 {L5]B1|B2 [ U1|v1 WiE1|E2] J00 m.
= ';FU \
Q
1} ().
FIN DE 2 3
COURSE [ 5 z
2 w
z &
o]
HORS TENSION | - £ w
= = :
g z I
SOUS TENSION E 3‘ KX KX 3 % -
o |
. NN ¥\¥—'
TENSION KX KP l
g
TELECOMMANDE 1 ; [ l :
]
N 1
SECTEUR T 7
TRIPHASE { ——m-i i L 220V. Reésor
400 V. ’E?_v’:( LA = e
TERRE _||. K—O/K’: : : Ventilation forcée
F 1!
MONO il ,‘Kf b
400V 4 o
(o1 P — - - - - -1
RESEAU SECOURU | o oo - H
220 V.
RACCORDEMENT EN CAS
-lh L1|L2{L3 (L4 L5|B1|B2|UT{VI W1 ;1 é2 DIUT“JSATION D'UN
= BORNIER SUR LE MOTEUR
Type "T"
Commande du frein
Nota : raccorder les =

©_L

= Bomier du moteur
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SECTEUR - — I e
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_@ ©
400 V i i

TERRE |- .

220V.

(
ﬁ

Résolveur
+CTP

Ventilation forcée

MONO

400V

OU [omm e ———— e —

RESEAUSECOURU 1 — oo
220V

T
[ ]

Figure 6 : séquence d'enclenchement avec déblocage frein
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4.2 - Séquence de démarrage, d'arrét et de sécuri-
tés

Ces séquences sont en accord avec le raccorde-
ment standard figure 5 page 11.

4.2.1 - Démarrage

La mise sous tension permet l'accés au panneau
opérateur : fermeture de KX, électronique de contrdle
alimentée.

Le contact Run/Stop peut étre un contact auxiliaire
du contact CP.

Aprés un ordre Reset et en absence de défaut, la
fermeture du contact CP autorise la fermeture du
contacteur de puissance KP.

La fermeture du contact Run/Stop a I'état "Run”
donne l'ordre de décollage du frein et déverrouille
I'électronique :

mise en marche du systéme.

Le fait de déverrouiller le variateur en méme temps
que la fermeture du contacteur de ligne n'a pas
d'incidence sur I'électronique, le temps de charge du
condensateur est pratiquement nul.

4.2.2 - Arrét

A l'ouverture du contact Run/Stop, le systéme freine
en respectant la rampe de décélération programmee
suivant Tstop.

Lorsque la vitesse du moteur est égale au 1/64eme
delavitesse nominale, le frein colle. Le contacteur de
ligne reste fermé puisqu'aucun défautn'a été généré.

Un RESET n'est pas nécessaire. Run/Stop a I'état
Run permet de repartir :

— déblocage frein et déverrouillage électronique.
Ce redémarrage peut s'effectuer a la volée.

Sous tension

Alimentation électronique de controle

Hors tension ¢ Accés aux réglages
KX
Reset
* Pas de défaut Cp fermé :
< Fermeture du contacteur
de puissance
KP
Run / Stop Sur état et non sur front

Décollage frein
Puissance déverouillée
Variateur OK

Figure 7 : séquence de démarrage suivant figure 5

[ yova
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4.2.3 - Sécurités
Le moteur comporte une sonde thermique CTP
raccordée au convertisseur, réglée a 130° C.

Le convertisseur est protégé par sonde sur les
radiateurs des semi-conducteurs de puissance.

Au dela de la limite d'échauffement du convertisseur,
déterminée par intégration de 12, le courant est réduit
automatiquement a 0,65 Imax.

Cette limitation n'est pas signalée a I'extérieur.

Les séquences liées aux défauts de l'ensemble
motovariateur sont entierement gérées par I'électro-
nique de contrble.

Identification des défauts

Affichage Cause probable

Défaut de liaison avec le
résolveur ou défaut du ré-
solveur.

1 |Résolveur

Résistances de freinage
coupées ou réseau 400V
trop élevé (V bus > 800V).

2 |Surtension

Déséquilibre des courants
3 |Mise alaterre |Moteur ou défaut du
convertisseur.

Défaut de liaison de
puissance avec le moteur
ou défaut du convertisseur.

4 |Surintensité

Blocage mécanique ou
défaut d'asservissement

(I max pendant un temps
supérieur au parametre

T sécurité).

Echauffement anormal des
résistances de freinage

6 |Th. résistances |(sous dimensionnement
par rapport au cycle).

5 |Sécurité servo

Disparition intempestive du

7 |Réseau 400V ou manque d'une
hase.

Surchauffe du moteur ou

rupture liaison CTP.

Mauvais refroidissement

du convertisseur.

Défaut de la liaison frein ou

10 |Frein défaut du frein (absence

8 |Th. moteur

9 |Th. convertisseur

du courant frein).

Séquence d'arrét différé pour les défauts 8 2 10
- freinage sur la rampe programmée en "T stop”,
- retombée du frein au 1/64&éme de la vitesse,

- ouverture de relais de défaut CP (KP retombe),
- affichage du défaut.

Séquence d'arrét d'urgence pour les défauts 126 :
- blocage du frein ou mise en roue libre si pas d'option
frein (pas de freinage électrique),

- ouverture du relais de défaut CP (KP retombe),

- affichage du défaut.

Aprés chaque défaut un RESET est nécessaire pour
repartir.

Microcoupures du réseau (défaut 7)
Elles sont gérées de la maniére suivante :

« Une microcoupure de durée < 30 msec n'a aucun
effet.

« Pour une microcoupure de durée > 30 msec, deux
cas se présentent :

- Si le réseau d'alimentation interne du convertis-
seur n'est pas secouruy, il y a arrét d'urgence
(voir ci-dessus).

Au retour du réseau, quel que soit I'état de la
commande "RUN?", le systéme reste a l'arrét
jusqu'a I'envoi d'un ordre "RESET".

- Sile réseau d'alimentation interne du convertis-
seur est secouru, il y a arrét différé (voir ci-
dessus) .

*Si vous n'autorisez pas le redémarrage automa-
tique, le systéme reste a l'arrét jusqu'a I'envoi
d'un ordre "RESET"

*Si vous sélectionnez le cas inverse, le systeme se
remet en marche automatiquement.

Nota : Dans le cas de l'alimentation électronique
sauvegardée (bornes : L4, L5 ou B1, B2) avec le
contacteur de ligne fermé, les microcoupures ou les
défauts RESEAU en général : manque phase ou
baisse de tension, seront détectés mais non pris en
compte sile convertisseur n'est pas validé : Run/Stop
a |'état Stop.

14



4.3 - Programmation du convertisseur

Ch. A Entr. V/1 ?
Ch.B Sort. V/1 ?
Ch.C Red. auto. ?
Ch.D Ired J4/5 ?
Ch.E Th Res x
Ch.F IO/l max =

Reset regls. std.

+.0

STANDARD POSITION MEASURE
SMV N 3030
MOT71M30C
FREIN BK 18
T acc/dec =--,-- S
T stop v G Inactif Version C-0/21
T securit --,—~S sans N réf. -—-- min?
Nmax ---—min ! extension Nmot. --  min’
| max - A POSITIONNEMENT I mot. A
Stabilité 1.0 Utilis. mot. - %
Perf. dynam. 6 Dsmv

IS’ Bk

15



4.3.1 - Verrouillage des réglages
Le verrouillage des réglages estfait par cavalier surla
carte résolveur.

Réglages verrouillés : (cavalier position E)

mode lecture uniquement, I'exploitant peut lire Ia
configuration du systeme dans les deux modes
réglage "STANDARD" et "POSITION" et visualiser
I'état du systéme en mode "MEASURE" :

Réglages déverrouillés : (cavalier position F)
I'exploitant peut modifier le paramétrage de son
systéme : mode "écriture".

Procédure de déverrouillage :

Enlever le panneau inférieur de la face avant : se
reporter au paragraphe : 4.1 Raccordement stan-
dard, page 9.

Repérer la carte résolveur sérigraphiée "SPR".

|_AJ2

—— Connecteurs vers carte processeur

J3

-4¢— Convertisseur A/D

MN2

[ ]

S1
-¢—— Cavalier
F accés aux réglages

E verrouillés

o
E1

Connecteur J5
Ja pour
€ raccordement — P
o vers carte
" SRC

Connecteur résolveur

4.3.2 - Réglages " STANDARD "
a. Définition de I'électronique

SIM|V| [N 3|0(3|0

N : type du convertisseur
N : numérique
NP : avec extension POSITIONNEMENT
030 : calibre du convertisseur (ampére créte)
030 - 050 - 075

b. Définition du moteur

MO|T|.| [1{0(0]L 3|10 |C

100 L : type du moteur : carcasse
71M-71L-90S-90M-90L-90SL-100L-132L.
30 : vitesse nominale divisée par 100
20 - 30 pour 71 et 90,
22 - 26 - 30 pour 100L et 132L.
C : ventilé
- : non ventilé

c. Frein

FIRIE|T{N| [:| |B|K| |1|2]0

BK 120 : Couple maximum du frein en Nm
8-18-30-60-120
sans : pas de frein

d. Accélération, décélération

Tlalclc|/|dle|cC 0(9(./19|9 S

figure 8 : carte résolveur

00.01 < Tacc/dec < 99.99

Le temps d'accélération et de décélération est réglé
en affichant le temps mis pour passer de vitesse nulle
a vitesse maximale.

La variation de la vitesse du mobile en fonction du
temps, est contrdlée suivant une courbe en S.

Par réglage automatique, la dérivée d'accélération
maximale est fixée de maniére a ce que chacune des
deux parties paraboliques de la courbe en S ait une

durée égale au 1/9°™M€ du temps mis pour passer de
la vitesse nulle a la vitesse maximale.
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e. Rampe d'arrét

Tis|t|o|p 0/0|.(2(3| |s

00.01 < Tstop £99.99

Le systeme freine électriquement suivant cette

rampe :

- sur ouverture du contact Run/Stop,

- sur problemes thermiques moteur ou convertis-
seur,

- sur microcoupure avec alimentation sauvegardée.

f. Sécurités systeme

Tlsielclulr|ilt 0/2|.(0;0 S

- Permet de limiter la durée de fonctionnement en li-
mitation de courant (détection d'une surcharge).

- Contrdle également une liaison défectueuse entre
le convertisseur et le moteur.

- Provoque le "défaut servo”.

On programmera généralement T sécurité légé-
rement supérieur & T accélération / décélération
(Tacc/dec).

g. Vitesse maximale

Nimia|x 212|010 miif(n{-1{1

Lavitesse maximale de rotation du moteur peut étre
réglée par le paramétre Nmax entre 0 % et 110 % de
la vitesse nominale du moteur.

Cette valeur calibre la référence vitesse :

10 V = référence vitesse égale & N max

h. Limitation de courant

Ilm|a|X 0/3|0 A

La limitation de courant (donc de couple)- peut se
faire de 2 manieres différentes.

Elle estfigée et elle se programme par la valeur Imax.
Elle peut évoluer et c'est une entrée analogique O -
10 V:voirn

En aucun cas, Imax ne peut dépasser le courant
créte du convertisseur ou étre inférieur au 1/10éme
du courant.

Cette limitation n'est prise en compte qu'avec une
sélection "N" pour le choix D : voir n

Nota : Lors des fonctionnements récupératifs (phase
de freinage) le courant maximum est limité & 90 % du
courant créte du convertisseur.

i. Stabilité

Stabilité permet d'adapter les paramétres de la bou-
cle de vitesse du produit aux caractéristiques de la
charge (inertie, jeux etc...).

Théoriquement la valeur du parametre stabilité est
égale au rapport entre le moment d'inertie total (mo-
teur + charge ramenée au bout d'arbre moteur) et le
moment d'inertie du moteur. Moteur seul : stabilité =
1.0.

j- Performance dynamique

Plefr|f|.|d|y|n|a|m]. 6

Ce paramétre fixe ladynamique de réponse du syste-
me. Les réglages s'étagent de 1 & 8.

Procédure de réglage de Stabilité et Perf.
dynam.

1) Régler Perf. dyn. a 2 et stabilité a 1.0.

2) Augmenter stabilité jusqu'a obtenir un début de vi-
brations (grognements) au niveau du moteur. Rele-
ver cette valeur. Si I'on dispose d'un oscilloscope, la
limite de stabilité correspond au point ou la référence
de courant devient fortement bruitée.

3) Ramener stabilité a une valeur comprise entre 0.5
et 0.75 fois la valeur relevée.

4) Cas 1 - le SMV est piloté en référence vitesse :
augmenter Perf. dyn. jusqu'a obtenir un début de dé-
passement de vitesse lors d'une accélération. Rédui-
re légérement cette valeur.

Cas 2 - le SMV posséde une extension NP : augmen-
ter Perf. dyn. jusqu'a obtenirla limite de dépassement
en positionnement. Réduire légérement cette valeur.

k. Choix de la consigne (vitesse ou couple)

Clh|.|A]l [E{n|t{r|. [V|/[1]|?] |V

Sitiajbiflji|t]é 0!2,.|0

00.1< Stabilité < 99.9

V : la tension de consigne entrée en "Réf- Réf+" du
bornier représente la vitesse. Si cette tension a le
signe indiqué surles bornes, le moteurtourne dans le
sens horaire vu du bout d'arbre (et inversement).

Dans le cas ou deux systtmes SMV ont leurs
moteurs liés mécaniquement, il faut que l'un des deux
systémes soit maitre et le second esclave. Le maitre
fonctionne en régulation de vitesse et envoie une
consigne de courant a l'esclave par l'intermédaire de
la sortie J4/4 du bornier (I/N).

Sur le systéme esclave afficher alors : 1
afin que la tension en "Réf-Réf+" soit considérée
comme une consigne de courant.
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I. Affectation de la borne J4/4 du bornier

Clh|.|B| [S|ofr{t].{Vi/|{1]|?]| |V

V : J4/4 est limage de la vitesse réelle du moteur
(Nmax=+10V,-Nmax=-10V)

| : J4/4 est l'image de la référence interne courant
(lmax=+10V, - Imax=-10 V)

Nota : A haute vitesse, I'image de la référence cou-

rant est sensiblement différente de la valeur réelle du

courant.

m. Redémarrage automatique

Cihl|.|C Rle|d|.|alu|t]o]|? N

N : Aprés une microcoupure sur l'alimentation de
puissance, le systéme reste a l'arrét jusqu'a I'envoi
d'un RESET.

O : le systéme redémarre automatiquement apres
une microcoupure sur l'alimentation de puissance.

n. Réduction du couple par le bornier

Clh{.|D| [l{r|e|d]| |J|4]|/|5|?]|0

N : le courant maximum du convertisseur donc le
couple délivré par le moteur , peut étre réduit au cla-
vier par Imax.

O : le courant maximum du convertisseur est limité
par I'entrée analogique 0-10 V, en J 4/5

O V : courant nul

10 V : courant maximum, calibre du convertisseur
la valeur de Imax n'est plus prise en compte.

o. Boitier de résistances

- SMV N 3030,
-MOT 100 L 22,

- FREIN BK 18,

- Tacc/dec 1.0s,

- T stop 0.1s,

- Tsécurité 2.0s,

- Nmax 2200. min,

- Imax 30A,

- Stabilité 1.0,

- Perf. dynam. 5,
-ch.AEntr. V/1?V,
-ch. Bsort. V/1 ? |,
-ch. C Red. auto ? N,
- ch. D Ired J4/5 7 N,
-ch. ETh. Res. * 1

- ch. F lo/max +.0.

- Faire clignoter " Reset.
- Appuyer simultanément pendant 1" sur les touches
"POSITION", "MEASURE", "MEM".

4.3.3 - Mode "MEASURE"
a. Version SMV

Vielr|sl]i|o|n

Cih|.|E Tih|.| |Rle|s| [x| (1

Plusieurs boitiers de résistances peuvent étre rac-
cordés sur le bus continu du convertisseur.

La protection de ces résistances est faite par calcul
au niveau du microcontroleur.

Le nombre de boitier doit étre indiqué avec préci-
sion. llvariede 1a 5.

p. Fonction levage

C{h|.|F [{O|/]]{m]a|Xx +|.10

-5a+.5.

Permet d'établir un couple sur I'arbre moteur avant le
déblocage du frein. Evite le dévirage des charges
suspendues.

g. Retour aux réglages d'usine

Rie|s|e|t riélgll]. S|tid

Permet un retour aux réglages par défaut du
variateur :

C
version J 4

matérielle

année
3:1993
5:1995

version logicielle
semaine dans l'année
de la commercialisation.
A préciser lors de toute demande dintervention.

b. "Nref."
Vitesse de référence demandée au systéme en min
(tr/mn).

1

c. "Nmot."
Vitesse réelle du moteur en min™ (tr/mn).

d. "Imot."
Courant absorbé par le moteur en A.

e. "Utilis. mot."
Taux d'utilisation du moteur : image thermique du
systéme exprimée en % de la limite autorisée.

f. "Dsmv"

Aide au diagnostic

Sont affichés des codes qui correspondent a des
points clé du logiciel par lequel le programme du mi-
croprocesseur est passé.
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5 - CARTE EXTENSION SRC :
conversion Résolveur — Codeur

5.1 - Fonction de la carte

Emission de signaux du type "codeur optique incré-
mental" a partir d'un ensemble SMV.

Elle permet d'exploiter le résolveur sur lI'arbre moteur
pour tout asservissement de position réalisé par un
organe extérieur : carte d'axe automate ou com-
mande numeérique.

5.2 - Installation - Connectique
Installation

La carte est externe au variateur

Encombrement externe : 105 x 125

4 trous @ 4 permettent de fixer la carte surrails : voir fi-
gure 9 page 20

Connectique

La carte est livrée avec :

* 1 nappe avec connecteur femelle 10 broches et
prise SUB-D femelle 9 broches.

* 1 poche de vis pour fixation sous le variateur de la
prise SUB-D précédemment citée.

* 1cableblindé, longueur 1 m, et ses 2 prises SUB-D
males 9 broches.

Installer la nappe :

- connecteurfemelle 10 broches sur carte résolveur.
Dessin de la carte figure 8 page 16

- prise SUB-D femelle afixer sous le convertisseur a

I'emplacement désigné.

Fixer le cable blindé entre le variateur et la carte coté

"Entrée signaux résolveur".

Raccorder le 220V ~

Cette alimentation pourra étre prise entre B1 et B2 du

bornier de puissance du variateur.

Raccordement "Sorties signaux codeur" :

Vue de face avant
isolant male

Broche (1|2 |3|4|5|6|7 (8|89

NI
-n

Fonction |- +5V| A |A | B |B | Z

Caractéristiques des étages de sortie :
— emetteur de lignes : circuit MM 88 C 30

L RN
| Rd

— longueur du cable entre la carte SRC et votre élec-
tronique de positionnement : 20 métres max.

— entrées sur optocoupleurs ou récepteurs de ligne.
5.3 - Fonctionnement

Sortie F : validation

F = 0 : signaux de sortie A, B, Z non valides

F = 1 : signaux de sortie A, B, Z valides

Sortie Z : top 0 du résolveur

512 points par tour

Forme d'ondes

zJd1

Al 1

B— I [ 1

Rotation sens horaire vue bout d'arbre moteur.

zd1

YR N R S

B—

Rotation sens anti-horaire vue bout d'arbre moteur.

Aucun réglage n'est a faire sur cette extension.
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Figure 9 : carte extension SRC
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2°Partie :

EXTENSION POSITIONNEMENT
SMV-NP uniquement

1 - PRESENTATION DE L'EXTENSION
Fonctions

Sur réception d'ordres d'un automate program-
mable : fermeture ou ouverture de contacts,
I'extension POSITIONNEMENT du convertisseur
SMV-NP permet de positionner un ensemble
mobile sur un axe :

- Positionnement absolu simple :
positions (maximum 8) dont les cotes ont été en-
registrées a partir de l'origine Og.

Positionnement absolu indicé :

on parle alors de groupes de positions définis par
une origine et un pas d'index (maximum 256 po-
sitions suivant 17 groupes différents). La dimen-
sion d'un groupe est décrite en entrant les numé-
ros extrémes des positions (voir figure ci-des-
sous).

Positionnement incrémental :

l'utilisateur programme des incréments (maxi-
mum 8). A chaque demande le mobile se déplace
en relatif par rapport a la derniére position de-
mandée.

Pour tout positionnement ou tout déplacement, un
compte rendu de fin de mouvement est renvoyé
vers |'automate.

Le long de la course de déplacement de I'ensem-
ble mobile, 4 zones de passage a vitesse réduite
peuvent étre délimitées. Le passage du mobile
dans ces zones est signalé a lI'automate.

A chaque déplacement, la courbe de variation de
la vitesse en fonction du temps est profilée sous
forme d'une courbe en S (rampe de vitesse avec
raccordements paraboliques vers la vitesse nulie et
vers la vitesse maximale).

Les entrées-sorties de I'extension POSITIONNE-
MENT sont destinées a étre connectées directe-
ment aux entrées-sorties d'automates program-
mables par une liaison paraliéle.

Lorsque l'extension NP est en service, les consi-
gnes analogiques regues sur réf +, réf - et N.aux
sont normalement inactives.

Toutefois si 'opérateur en fait la demande, ces en-
trées peuvent étre utilisées pour donner une consi-
gne de limitation de vitesse (voir § 6.2.3 d).

La mise en oeuvre de l'extension POSITIONNE-
MENT se fait & deux niveaux :

- initialisation de la carte POSITIONNEMENT et
programmation des positions au panneau opéra-
teur par messages en clair.

-demande de position par pilotage des en-
trées/sorties logiques uniquement de la carte ex-
tension POSITIONNEMENT .

Ce pilotage peut étre fait par un automate pro-
grammable.

! ! Fourchette- —— : :
Zone > ; : < P : < Pas d'index- :
But 1 P mf i 5 ng But 2
I I > —Fde- o—ik @ I |>
| — 'P3 P5 0g I
P1 P2

But 1, But 2 : butées logicielles
R1; R2; R3: groupe 1
P1;P2;P3; P4 ;P5:groupe 2

Fin de course

Figure 10 : positionnement sur un axe : positions indicées réparties en 2 groupes.
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2 - LIAISON VERS L'AUTOMATE :
ENTREES/SORTIES

2.1 - Caractéristiques

Liaison vers l'automate de type paralléle a 16
entrées et 16 sorties

2.1.1 - Nature des entrées

Entrées "tout ou rien" par fermeture d'un contact
entre l'entrée et le commun.

Toutes les entrées sont isolées par rapport aux
sorties et par rapport a la commande du
convertisseur.

Toutes les entrées sont référencées par rapport au
méme commun : com 1

Contact fermé = état 1
Contact ouvert = état 0

Com 1

|'— CO—> +24V

l 22KQ 5600
e I e oy I

1,5KQ gz§|<

ov L

4

Figure 11 : entrée SMV

Entrées isolées par optocoupleurs
1 fil commun au + 24 V de l'alimentation.

Valeurs nominales :

Tension : 24 V
Courant: 7,5 mA
Puissance : 180 mW
indépendance : 3 KQ

Valeurs limites d'entrées :

Al'état 1: tension> 14V
courant > 5 mA

Al'état0: tension<5V
courant< 1,4 mA

Isolement :
Entre voies et bus > 10 MQ a 500 Vcc.

2.1.2 - Nature des sorties
Sorties " tout ou rien " par relais statiques.

Toutes les sorties sont isolées par rapport aux
entrées et par rapport a la commande du
convertisseur.

Toutes les sorties sont référencées par rapport au
méme commun : com 2

Contact fermé = état 1
Contact ouvert = état 0

Relais avec 1 fil commun a toutes les sorties.
Valeurs nominales en alternatif :

Tension 48V AC

Courant 80 mA

Valeurs nominales en continu :
Tension 65V DC
Courant 80 mA

Impédance de sortie : 44 Q
Isolement :
Entre voies et bus internes 500 V eff. 50 Hz.

Protection :
Pas de protection contre les surtensions induc-
tives.
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2.2 - Description

2.2.1 - Schéma général

Entrées / Sorties N
de commandes

vers l'automate
programmable

—_—

-

Vers linstallation ——— g

-4

—f

Figure 12 : entrées / sorties

Ready
IN/P

ol

11 =]
12
13
14
15
16
17
18 |

P
| val

01—
02
03
04
05
06
o7
o8

OP
O val

OC1
OoC2
OoC3
OoC4

IR

REF OK
REF
COM 1

COM 2

Normal / Paramétrage

Mode manuel et apprentissage

Entrée de prise de référence

Entrées de position

Controle de parité
Validation des entrées de position

Sorties de position

Contréle de parité
Axe en position

Sortie pour indicateurs de zones

Réduction de vitesse

Référence validée

Capteur de référence

Point commun a toutes les entrées

Point commun a toutes les sorties

ISRk
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2.2.2 - Entrées : 16 au total

a) 10 : entrée pour demande de prise de référence.
REF. : entrée du capteur de référence.
L'activation de I'entrée de I0 entraine une prise
de référence : enregistrement du tour zéro, par
l'intermédiaire du capteur ponctuel de position
en place sur l'installation, connecté a REF de la
carte extension (voir § 4.1).

b) I1 218 : 8 entrées pour demandes de positions.

c) IP : bit de parité.
Ival : entrée de validation.
Elles ne sont a cabler que pour un
positionnement avec plus de 8 positions a
atteindre (codage binaire).
IP : fonctionnement autorisé si la somme des
bits d'entrée 11 a 18 + IP est impaire.

IVAL : prise en compte des entrées de position
sur transition de 0 vers 1 et arrét de
fonctionnement si transition de 1 vers 0.

d) 1-et ! +: mode manuel et apprentissage a vue.
La mise a 1 de ces entrées entraine simultané-
ment :

- le passage en asservissement de vitesse,

- un mouvement & vitesse réduite.

Elles sont prioritaires.

Elles permettent donc une reprise en manuel et
le mode apprentissage.

I+ : mouvement dans le sens horaire vu du bout
d'arbre.

I- : mouvement dans le sens inverse.

Aprés la validation de I+ ou I, il n'est pas
nécessaire de refaire une prise de référence
avant de refaire un cycle de position.

Nota : Si aprés utilisation des entrées |- et I+, le
mobile atteint une position dépassant ies butées
logicielles, lors du relachement de la comman-
de, le mobile se recale sur la valeur de la butée
la plus proche.

e) IR : réduction de vitesse.
Suivant l'état de IR, le mobile se déplace soit &
vitesse réduite, soit a vitesse maximale. La vi-
tesse réduite est, au plus, égale a 20 % de la vi-
tesse maximale (voir § 6.2.3 k, page 33).
A l'état 1, le systeme passe en vitesse réduite,
inférieure a 20 % de la vitesse max.

f) IN/P : normal/paramétrage.
IN/P = 1 : fonction paramétrage :
peut modifier les parametres du mode
"position” si le cavalier sur carte "résolveur” est
en position clavier déverrouillé.
IN/P = 0 : fonction normal : les réglages de
position sont figés, sauf le paramétre DECA-
L.AGE toujours accessible.

I'exploitant

2.2.3 - Sorties : 16 au total

a) REF OK : référence validée.
Est mise a 1 si la prise de référence est correcte
Aucune demande de position n'est prise en
compte si la référence n'est pas validée.

b) O1 a 08 : 8 sorties de position.

c) OP : bit de parité.
OP est telle que la somme des bits des sorties
01 a 08 + OP soit impaire.

d) Oval : axe en position.
Oval est mise a 1 uniquement lorsque le mobile
se situe dans la fourchette.

e) OC 1 a OC 4 : indicateurs de zones.
Chaque sortie est activée losque le mobile
passe entre les deux positions extrémes de la
zone correspondante définie par programma-
tion.

f) Ready : extension préte.
Cette sortie doit &tre a 1 avant toute demande
de position. A I'état 0 le microprocesseur n'est
pas en mesure de recevoir un ordre.
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2.3 - Connexion

La connexion de l'ensembie des entrées/sorties se

fait par un seul connecteur :
broches femelles sous le variateur.

prise SUB-D 37

Un cable de longueur 3 m est fourni avec le

variateur :

- prise male coté variateur
- prise femelle cbté client.

7

o1
20
2
21e
3
22
o4
23
5
24 e
6
25
o7
26
8
27
9
28 e
10
29
.11
30e
e12
31e
13
32e
e14
33e
e15
34e
16
35
17
36e
18
37
\"9
Vue de face

Références

Entrées

Sorties

| N° de borne Appellation

11 -30 com 1
1 com 2
29 REF
12 10
31 I
13 12
32 13
14 14
33 15
15 16
34 17
16 18
35 IP
17 Ival
36 IR
18 I+
37 |-
19 IN/P
10 v
20 Ready
2 REF OK
21 01
3 02
22 03
4 04
23 05
5 06
24 07
6 08
25 OP
7 Oval
26 0OCH1
8 0C2
27 OC3
9 0C4

I8’k
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SCHEMA DE BRANCHEMENT SMV - NP

3x400V

I
. —_— |
Marche/Arrét Qs Fin nﬁvc_.wm 1"7 | J2r ..lll\l_ L1 12 L3 L4 L5
s P ‘ ” J2/2
“ _ 12— SMV-NP
= : [ “M“m \n_ Déblocage
424V —- L. _ Jar0— -24vt L frein
C . J3/9 Reset
Ve _ J3/8 >
Reset — “w“w — Run/Stop
Référence de — -
l'instaliation ¥ 58] AEE '
— HH A Com 1 <—+24V |
130 | 130 | .
-~ 112 | 112 | 10 Demande Prise Réf ovf
— Eil Kil I _
~ 113 | 113 | 12 .
- 132 | 132 | 13
- W L_MIW “m Entrées Positionnement _
Sorties - 15 15 ] 16 .
AUTOMATES - 134 | 34| 17 _
e 116 | 116 | 18 ]
~ 135 ] 135 IP" Parité !
— 7] 17 {Val Validation _
o [ 36 | 136 | IR Réduction de vitesse
— 18 | {18 | I+  Demande déplacement sens + *
- .mul Jﬁl “z P mmams_wm %u_m%mswa sens - _
<~ ] Paramétrage t— normal 8 18] Cordon ormalFaramclrage .
aking un i . __ blinde _
c ~ 1 1] 11| i mo_ﬁ 2
f 120 | 120 | eady i .
- % Imm_l Nm_ wmﬁ OK ——— 1 Référence 0K _
: (3 (3] 02 g .
; Wml 2 22 wm 1| Sorties _
Entrées | 23 | (23| 805 1 { Positionnement
AUTOMATES ¢ 1 5 | 1.5 | 06 e
: 24 24 207 poin _
. | 6 | ( 6 | 08 — . ,
L 125 | 125 | 2 opP ] Parité
. 7] A b = valigaton |
c 3] 1| Sorties ‘
C Immwl % mmu mmw -~ “ Indicateurs _
= (9] 9] L9 0c4 -~ de zone
AUTOMATE

A
CARTE INTERFACE BORNES A VIS FACULTAEXVENSION mOmHHHOZZmZmz_HAx \ﬂ& F\ pml

J1

x18
ya

/7

D RESOLVEUR

Figure 13

Y.
R

iy

26



3 - PRISE DE DONNEES SUR L'INSTALLATION

3.1 - Capteur de référence

Le capteur ponctuel de référence est monté sur
l'installation comportant le mobile a positionner. |l
est relié a I'entrée REF du bornier de la carte d'ex-
tension.

Afin de lever I'ambiguité sur le sens de déplace-
ment du mobile lors des prises de référence, f'infor-
mation fournie par le capteur ponctuel de référence
doit étre une information sur état :

- état 0, le mobile se situe a droite (gauche) de 'ori-
gine,

- état 1, le mobile se situe a gauche (droite) de l'ori-
gine.

REF 0 I 1
ou REF 1 | 0
-
Origine
REF 0
ou REF 1
 —

Origine ?

Figure 14 : Prise de référence sur "came longue”.

Pour du positionnement simple ou du positionne-
ment indicé, le capteur de référence permet de si-
tuer le tour origine de l'installation. Le zéro du sys-
teme d'entrainement, vu par le convertisseur, est
donné par le zéro du résolveur intégré au moteur
SMV qui peut étre n'importe ou dans le tour origi-
ne. 1l existe donc un décalage entre le zéro du cap-
teur du systeme d'entrainement et le zéro de l'ins-
tallation défini par le capteur ponctuel de référence.
La valeur de ce décallage est comprise entre + ou
- 1/2 tour moteur.

Pour du positionnement incrémental le zéro du
systeme d'entrainement est celui de l'installation.

3.2 - Interrupteurs de fin de course

Par sécurité, les interrupteurs de fin de course ne
doivent pas agir sur I'extension positionnement.

lls doivent couper directement la liaison
d'alimentation du frein du moteur SMV (J4 bornes
8 et 9) et éventuellement la bobine du contacteur
de puissance alimentant le convertisseur SMV.

4 - DESCRIPTION DES FONCTIONS

4.1 - Prise de référence

Elle est obligatoire aprés une perte de
I'alimentation de I'électronique de contrdle ou apres
une microcoupure. Elle est commandée par activa-
tion de l'entrée 1Q.

Cycle :

1 - Le mobile se déplace & vitesse réduite jusqu'au
capteur origine.

2 - Le mobile revient sur le capteur a vitesse faible
(40 min™") afin de prendre l'origine de l'installation
soit directement, soit a 1a suite d'un aller retour sur
le capteur (recherche d'un front descendant).

3 - Le mobile revient se positionner au zéro du re-
solveur (différent de celui du capteur origine).

Cas 1 : Le premier front vu par I'entrée REF est un
front descendant.

Information

‘ issue du capteur

Vitesse = Vred

2

Vitesse = 40 min "\___/ t

T Prise de référence

Cas 2 : Le premier front vu par I'entrée " REF " est
un front montant.

i Information
! issue du capteur

Vitesse = Vred

%]

T Prise de référence

4.2 - Positionnement incrémental

Les fonctions de positionnement incrémental sont
affectées aux entrées 11 a I8 : 8 incréments diffé-
rents. IP et Ival ne sont pas a cabler.

Les sorties 01 & 08 et OP ne sont pas a cabler,
elles ne sont pas pilotées.

Fonction :

L'activation de I'une de ces entrées commande un
déplacement du mobile de lincrément programmé
au panneau opérateur.

La sortie Oval est mise a 1 lorsque le mobile arrive
dans la fourchette autour du point d'arrivée.
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Une prise de référence est nécessaire bien que le
cycle de positionnement ne soit pas absolu. On
pourra par exemple simuler le capteur de référence
a l'aide de l'automate programmable pilotant le
systéme, en reliant une de ces sorties a l'entrée
REF.

Les erreurs de positionnement ne sont pas
cumulées, le systéme connait l'erreur signée du
déplacement précédent et en tiendra compte sur
l'incrément suivant.

Parametres réglables :
Valeur des incréments affectée a chaque entrée.

4.3 - Positionnement absolu
4.3 .1 - Au plus 8 positions

Les fonctions de positionnement sont affectées aux
entrées I1 a 18 : 8 positions différentes.

IP et Ival ne sont pas a cabler.

OP n'est pas piloté.

Fonction :

L'activation de I'une de ces entrées commande le
positionnement a la cote affectée a cette entrée. La
cote est mesurée a partir de l'origine des positions
Og modifiée par le DECALAGE.

A chacune des entrées correspond une sortie.

La sortie correspondante a la demande de position
est activée lorsque le mobile entre dans la fenétre
au point de cette position.

Oval est activée.

Il n'y a pas de cumul d'erreur puisque le systéme
est régulé par rapport a la position finale, la
position initiale n‘a pas d'importance.

Parameétres réglables :
Cote de la position affectée a chaque entrée.

4.3.2 - Plus de 8 positions : positionnement
indicé. Mode GROUPE

Avec un codage binaire sur les 8 entrées 11 a 18,
256 positions sont programmables suivant 17
groupes différents.

Un groupe est un ensemble de positions séparées
les unes des autres par un pas constant. 2 groupes
peuvent étre imbriqués. IP doit étre geérée, le
fonctionnement est autorisé si la somme des bits
d'entrée 11 2 18 + IP est impaire.

Fonction :

L'activation d'un code sur ces entrées, suivi du
controle de parité et de la validation par I'entrée
Ival, entraine le positionnement a la cote affectée a
ce code.

La cote est mesurée a partir de l'origine des
positions Og modifiée par le DECALAGE. Oval est
mise a 1 lorsque le mobile est dans la fourchette
autour du point a atteindre.

Les sorties O1 & O8 sont pilotées comme suit : sor-
tie du code sur ces 8 bits correspondant au
passage du mobile dans la zone comprenant la

position liée au code et bornée par les points
milieux des 2 positions les plus proches :

exemple :

Groupe 1 : PO00 & P003

Groupe 2 : P004 a PO06

P00 POO1  Og POO2 P003

- —p
P004 P005 P006

Zone
AlB|lc|ID|J]ELTF] G

ZONE  POSITION Code sur 012 08 + OP

CONCERNEE 01 02 03 04 05 06 07 08 OP
A P000 0 00 0000 O01
B P004 0 01 00 0 O0CO0O
¢ P0O01 1 0 00 0 00 0O
D P0B5 1 0 1 0 0 00 0 1
E P002 01 00 00000
F P006 6 1 10 0 0 0 0 1
G P003 1100 0 0 0 0 1

Il n'y a pas de cumul d'erreur puisque le systeme
est régulé par rapport a la position finale.

Paramétres réglables :

Programmation des groupes :

- nombre de groupes,

- numéro de la premiére position et sa cote,
- pas entre 2 positions du groupe,

- numéro de la derniére position.

4.4 - Réduction de vitesse

Trois moyens de limitation de la vitesse sont dis-
ponibles.

Ces solutions peuvent étre utilisées simul-ta-
nément. Dans de telles conditions, c'est la limi-
tation la plus basse qui est prise en compte.

4.4.1 - Par programmation : 4 zones

Fonction :
Lorsque le mobile passe dans une zone ,
sa vitesse peut étre réduite par programmation.

Parameétres réglables :

Pour chaque zone 2 limites extrémes, la vitesse de
limitation, le sens de passage sur lequel la
limitation est validée.

Nota :
- En mode incrémental la possibilité de program-
mer des zones n'est pas prévue.
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4.4.2 - Au bornier : entrée IR (carte de
POSITIONNEMENT)

Fonction :

Lorsque I'entrée IR de la carte POSITIONNEMENT
est activée, la valeur maximale de la vitesse est ré-
duite a la valeur programmée par le paramétre
"Vred" § V - B : Programmation de la carte.

Parameétre réglable :
Valeur de la vitesse réduite.

4.4.3 - Au bornier : entrées Ref (carte de
contréle)

Par programmation, il est possible de valider ou
d'invalider ces entrées.

Cette validation est faite par la fonction :

" Vit = % Vmax " — § VI - B : Programmation de la
carte.

La vitesse est alors limitée & une valeur proportion-
nelle 8 Vmax, Vmax correspond a 10 V.

Quelle que soit la position sur l'axe, il est possible
d'ajuster la vitesse de déplacement.

4.5 - Apprentissage

Cette fonction permet, lors de la mise en service,
de fixer les positons d'arrét ou les valeurs de dé-
placement du mobile, a vue et non par calculs a
partir des caractéristiques théoriques de la machi-
ne.

Mode opératoire :

% déverrouiller le clavier :
cavalier en position F sur carte résolveur

% déverrouiller les réglages de position :
entrée IN/P de I'extension POSITIONNEMENT
mis a I'état 1.

% effectuer une prise de référence

% valider le mode "Apprent. pos”
voir § VI - B : Programmation de la carte : en
mode POSITION dans la partie "Init. systéme”,
se placer sur "Apprent. pos ?" et répondre "O".
Les entrées I+ et I- permettent alors de déplacer
le mobile dans les 2 sens, a vitesse réduite.
La mise a I'état "0" de ces entrées entraine l'ar-
rét immédiat du mobile.

% 3 cas d'apprentissage suivant le mode de posi-
tionnement :

- mode incrémental

» se placer sur l'incrément a régler,

* faire clignoter 199X,

* faire déplacer le mobile du pas souhaité a partir
de Og.

e meémoriser au clavier la valeur affichée au pan-
neau opérateur.

- mode absolu avec au plus 8 positions :

¢ se placer en mode POSITION sur la position a
régler,

» faire clignoter POOXx,

« faire déplacer le mobile a la position souhaitée,

* mémoriser au clavier la valeur affichée au pan-

neau opérateur.

- mode absolu avec plus de 8 positions

» se placer en mode POSITION sur le groupe que
I'on veut définir.

 entrer au clavier le numéro de la derniére posi-
tion extréme du groupe.

» passer a la ligne suivante : 1ére position du
groupe.

« faire déplacer le mobile a la position souhaitée.

* mémoriser

» passer a la ligne suivante : pas constant entre
chaque position du groupe.

« faire déplacer le mobile de l'incrément souhaité

* mémoriser

Hors mises en service ou réglages, dévalider la
fonction "Apprent. pos".

5 - SECURITES ET MICROCOUPURES

Dans tout cycle normal de positionnement, le
systéme est régulé par rapport a la derniére posi-
tion demandée en absence d'ordre de position.

Les états suivants provoquent un arrét de
fonctionnement par mise a zéro de la vitesse du
moteur :

a) Deux ou plusieurs entrées activées simultané-
ment en positionnement incrémental ou en

positionnement absolu avec moins de 8
positions.

b) Défaut d'imparité des entrées en mode GROU-
PE

c) dévalidation des entrées : passage de Ival de
I'état 1 al'état O

d) suppression de l'ordre de déplacement : entrée
Halgalétato

e) Entrée "Run/Stop" du convertisseur sur la

position "Stop".
f) Mise en défaut du convertisseur signalée par
I'ouverture du contact CP.
Les séquences de défauts sont gérées de la
méme maniére que pour un systéme sans
positionnement .
Perte de position nécessitant une prise de
référence : sortie REF OK a 0.

9)

Il y a pour les 6 premiers cas régulation de position
par rapport au point d'arrét : la charge ne peut pas
dériver sauf si le couple pertubateur est supérieur
a celui que peut fournir fe systeme SMV.

Pour le cas 7, le systéme est asservi & la vitesse
nulle.

Microcoupures :

Elles sont gérées de maniére identique a un
systéme sans extension POSITIONNEMENT.

Si l'alimentation de I'électronique de contrble n'est
pas sauvegardée, il faudra effectuer une prise de
référence lors de la reprise.

ISk
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6 - MISE EN SERVICE ET REGLAGES La carte de POSITIONNEMENT non représentée
dans le § 5.1 1° partie se situe a coté de la carte

6.1 - Mise en fonction de I'extension. résolveur et est superposée a la carte de contrble
a microprocesseur. La validation ou l'invalidation
Acces a la carte extension : voir procédure décrite de I'extension est faite par cavalier sur la carte.

en 1ére partie § IV - A. Raccordement standard.

Connecteurs pour liaison vers carte de contrle
] |

—" ——

SPS ...
I:I D I:I I:I D D D D<~—(g%tn0t%%umeurs

O

CR1

Mémoire _{ g |y

EEPROM

Connecteur
40 points

Pa L] liaison vers
SuB Ii) 37 broches

; i sous le variateur
1>
Cavalier de choix 8 c M F FB F4 F5

Hors postiontament b o O O O O O

K1 K2 K3 K4 K5
F6 F7 F8 F9 F10

O O O O O

K6 K7 K8 K9 K10
Fi1 F2 F3 Fl4 FI5 Fi6

Fusiblesde~|:—>OF17 O OO O 0O0O0

rechange
—» (OF18 @] Borne de terre
K11 K12 K13 K14 KI5 K16

K1 a K8 :relais statiques des sorties 01 a 08

K9 : relais statique de la sortie OP
K10 : relais statique de la sortie Oval
K11 : relais statique de la sortie Ref OK
K12 : relais statique de la sortie Ready

K13 a K16 : relais statiques des sorties OC1 a OC 4
F1aF16 :fusibles de protection des relais statiques K1 a K16

La manipulation du cavalier P8 peut se faire modulateur sous-tension.

Figure 15 : schéma de I'extension Positionnement
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6.2 - Programmation de la carte

STANDARD POSITION MEASURE
SMV NP 3030 , 5 .
MOT 71 M 30 C Init. systeme Version C - 3/20
*Préf. - - mm
FREIN BK 18 Reset regls. pos. 3
Incr/Abs. A Paxe - mm
Tacc/dec =—=~S
Dem - mm/tr Er - - mm
T stop o S Vmax -, mm/s Vaxe  ------ - mm/s
Tsecurt  ——S Vit.= %Vmax? N N mot. min-1
N max ~ - min "1 Vred ----,- mm/s I mot. — A
I max —A : gz:; """ "~ :2 Utilis. mot. - %
T Y e Dsmy - - -
Stabilité 1.0 *Deca oo - mm Doos, - -
Perf. dynam. 6 Fpts - mm Ent. 1
Ch.B Sort. V/I ? | Signe axe OK ? (X) 1 nt. 1 -meemmmmeeees
Ch.C Red. auto. ? N Utilis. frein ? N Ent. 2 —-oeeeeeee
Ch.D Ired J4/5 2 N Vred si IR = 24V O
Ch. E Th. Res x 1 Apprent. ref ? N Sor. 2 =smemmemoee
Ch.F lo/limax = +0 Apprent. pos ? N Ecart 0 pts
Reset regl. std. N
Régl positions
Incrémental Absolu < 8 Absolu > 8
solu <
Nb. incréments 8 Nb. groupes 5
1001 e - mm :E' gro‘.'fes :o Groupe 1
' v positions de P00 & Pxxx
: 01 mm =00 T— - mm
' . Pas - ,-- mm
' , Groupe 2
' de Pxx(x+1) a Pyyy
' PO08 - a mm Pxx(x+1) === ,— mm
' Pas = ;- mm
008 e —m
indi Indic. zones
ndic. zones
Nb. zones 4
Nb. zones 4
. ] Zone 1
one
B121 - - mm
B1zZ21 - mm
B2Z1 - mm
B2Z1 - - mm
sens Z1 B1 —» B2
sens Z1 B1 —» B2
\'74| mm/s
VZ1 mm/s

** n'apparait pas pour un positionnement en mode incrémental

IS0k
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6.2.1 - Méthode de programmation

» Effectuer les réglages "STANDARD" comme
indiqué dans la premiére partie

« Passer en mode "POSITION"

* Répondre a chaque question en SUIVANT
L'ORDRE ETABLI :
Init systéme
Réglages positions
Indic. zones
* Revenir au mode lecture.
Remarque : vous n'aurez acces au mode écriture
que si vous remplissez les 2 conditions :
- cavalier sur carte résolveur en position F
- entrée IN/P a2 1 — paramétrage
Nota : Les réglages de positions sont pris en
compte lors du changement de mode (passage du
mode position au mode lecture, par exemple).

6.2.2 - Réglages "STANDARD"

Procédure identique a celle d'un variateur sans
extension POSITIONNEMENT.

6.2.3 - Réglages "POSITION"

court possible. Vmax est la limite maximale de la
vitesse de déplacement. Elle est commune a
toutes les fonctions de I'extension POSITIONNE-
MENT. (Voir aussi § 4.3.2 G).

d. Fonction limitation de vitesse analogique

VIi|t]. =| |%|V|m|a|X ? 0

Pour une réponse "O", la vitesse est limitée par
les entrées analogiques "Ref -"; "Ref +".

Dans le cas inverse, ces entrées ne sont pas
prises en compte.

e. Vitesse réduite

Viriel|d 0/0{1/0|.(0 mim{/|s

Iin|i|t].|S|{y|s|t|e|m]|e

a. Mode positionnement

La vitesse réduite est utilisée :

- lors des réglages = apprentissage entrées I+ |-
activées,

- lors des prises de référence ,

- lorsque 'entrée de réduction de vitesse IR est ac-
tivée.

Elle ne peut étre supérieure au 1/5 éme de la vi-

tesse maximale

f. Butées logicielles : But 1, But 2

finjc|r|. /| |A{b|s]|. ?21 |A

Biu|t]|1 +/1/0/0{0({0|.{0|0m|m

I : mode incrémental : programmation de déplace
ments = mouvement de révolution

A : mode absolu : programmation de positions
référencées par rapport a une origine suivant

2 procédures

- au plus 8 positions

- plus de 8 positions

b. Rapport de démultiplication

Die|m 0/1(8(.(2(8/5mm|/|t]|r

But 1 et But 2 n'apparaissent pas en mode incré-
mental.

Lors de la phase de programmation, il n'y a pas de
vérification de cohérence entre la valeur program-
mée des positions et la valeur des butées. La véri-
fication s'effectue en cours de fonctionnement.

Sur ces butées, le systéme s'arréte et est régulé
en position.

g. Décalage de l'origine

Dem fixe le rapport de démultiplication exprimé en
millimétres de déplacement du mobile par tour du
moteur SMV.= définition de la chaine cinématique.

Nota :

Toutes les valeurs de positions, d'incréments et de
butées ou encore le décalage sont comprises entre
- 5242 x dem et + 5242 x dem.

c. Vitesse linéaire de déplacement du mobile

Dlelc|a -10(0(0(2{8]|.|0/0{m{m

Vim|a|x 113(2(4|.(3|m|m|/|sS

Lors de tous positonnements, ie systéme cherche
a atteindre la position finale dans le temps le plus

Déca n'apparait pas en mode incrémental.

Déca est accessible quels que soient la position du
cavalier sur la carte Résolveur et I'état de I'entrée
IN/P.

Déca est limité et signé.
Exemple :
DECA +00020.00mm

P002 +00800.00mm
Si demande position 2 alors Préf = +00820.00 mm.
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h. Fourchette autour du point.

mim

Filp|t]s|. 0/3/./0]|0

La fourchette au point d'arrét définit la tolérance de
cote pour laquelle la position est supposée atteinte.
La fourchette doit étre supérieure a la précision
que peut donner la chaine cinématique avec le
SMV.

i. Orientation de I'axe de positionnement

Si{ijg|nle| |a|x]|e (1X]) +|1

Par passage de + a - (- a +) cette fonction permet
d'inverser le signe de toutes les positions affichées
par rapport a celles précédemment choisies.
Les positions physiques restent les mémes.

j- Utilisation du frein pour le positionnement

Ujtjifl|i|s ni?| |0

Lors de positionnement avec une mécanique pos-
sédant beaucoup de jeu, on pourra autoriser la re-
tombée du frein ("O") lorsque le systéme entre
dans la fourchette.

Cette retombée du frein est gérée par le micropro-
cesseur.

F orieli

k. Choix du type de logique sur I'entrée IR

Virje|d S|i | R| |=]| {0].|V

Vred si IR = 0V : la réduction de vitesse est active
lorsque le circuit de I'entrée IR est ouvert (logique
sécuritive).

Vred si IR = 24V : la réduction de vitesse est active
lorsque le circuit de I'entrée IR est ferme.

l. Prise de référence par apprentissage

Alp(p|r|e|n|t]. rieff{.|?| |0

La premiére prise de référence, lors de la mise
en service du systéeme, doit ére demandée au
clavier par apprent. ref.

Apres avoir validé "O", le mobile est déplacé a vue
par les 2 entrées I+ ou |-, en direction du capteur
de référence.

Attention : ne pas relacher I'entrée choisie pendant
toute la durée de la prise de référence. Notamment
lors du passage du mobile sur le capteur.

Valider “N” lorsque la prise de référence est effec-
tuée.

m. Apprentissage

Alplplrie|n|t]. plo|s|.|?| [N

O : valide la fonction apprentisage lors de la mise
en service.

L'apprentissage se fait par appui maintenu a partir
de I+ ou I-. (Voir § 4.5).

Rie|gll Plo|s|i|t{i]jo|n|s

Mode incrémental : Incr/Abs =1

n. Définition des incréments

N|ib|{.[l|n|c|r|e[mje|nit|s 5

lLe

1{0|0|4| (-|0(0(2({0(0(.{0|7m

Chaque incrément est associé a une entrée :
1004 = 14, il peut étre positif ou négatif

Mode absolu : Incr/Abs = A

o. Défintion des positions

Nib|.{g|r|oju|ple]|s X 4

Au plus 17 groupes

« Nombre groupes = 0, programmation de 8 posi-
tions au plus.

PlojO|6| |+|1|2|0]|0|0|.|0|0

Chaque position est associée a une entrée :
P006 = 16

» Nombre groupes>0 : programmation de groupes
de positions caractérisés par une origine et un pas
constant entre chaque position

Gir|ojufple 3

Pl1]4|1] |-|0|1[2|2|4].|0]0|m|m
Pla|s +|{0]0f0|9|5].|0]0|m|m
IS'Bek %



Le groupe 2 s'arréte donc a P 140

141 s'affiche automatiquement

P 141 : premiére position du groupe : son origine

P 193 : derniére position du groupe, inférieure ou

égale a 255.
|—Igndic. zio(n|e

N'apparait qu'en mode absolu

p. Définition des zones

Nib|.|z|o|n|e|s 4
zlo|nje| |1

Bi1(Z|1 +(1(8/0(0/0|.|0|0 mm
B{2|Z{1| (+|2({8(0|0(0|.[{0|0|mim
Sielni|s| |Z|1| (B{1| |=»
VIiZ|1 012{1|0|.|0/mim|/|s

* 4 zones programmables au maximum
*B12Z1-B2Z1 : bornes de la zone 1

* Sens Z1 définit le sens de parcours de la zone 1
pour lequel la vitesse est limitée a VZ1

B —»B2
Bl¢——B2
Blg———*®8B2

Possibilité

g. Retour aux réglages usines du mode posi-
tionnement

RIEIS|E|T rielg|l]. Plo]|s

Fonction permettant de remettre a zéro toutes les
valeurs des paramétres du mode positionnement.

- Faire clignoter " Reset ".

- Appuyer simultanément pendant 1 seconde sur
les touches " Position " " MEASURE " " MEM".

6.2.4 - Mode "Measure"
a. Version SMV.

Vielr

slilofln

version
matérielle

année
0:1990
5:1995

version logicielle semaine dans l'année
de la commercialisation.

A préciser lors de toute demande d'intervention.

b. "P ref"

N'apparait pas en mode incrémental.

Affichage de la position de référence demandée
par l'automate, correspond au décodage sur les
entrées de position avec les valeurs correspon-
dantes stockées en mémoire du SMV.

c. "P axe"

N'apparait pas en mode incrémental.

Affichage de la position réelle du mobile sur l'axe
par rapport & l'origine Og.

d. IIErrll

Cette valeur est signée et correspond a l'écart
entre le déplacement demandé et le déplacement
effectué ou entre la position demandée et ia posi-
tion atteinte.

e. "V axe"
Vitesse linéaire réelle de déplacement le long de
l'axe de transfert en mm/s.

f. "N mot"
Vitesse réelle du moteur en min™! (tr/mm).

g. "I mot"
courant absorbé par le moteur en A.

h. "Utilis mot"
Taux d'utilisation du moteur : image thermique du
systéme exprimé en % de la limite autorisée.

i- IID smvIl - IID posll

Aide au diagnostic .

Sont affichés des codes qui correspondent a des
points clés du logiciel par lequel le microproces-
seur est passé.

"D smv" : relatif au SMV piloté en vitesse.
"D pos" : relatif a I'option de position.




k. Etats des entrées et sorties de la carte de
positionnement.

Affichage des états logiques : 0 ou 1

Entrées :
EIN|T]. |1 2415161718 ]IP |val
EIN|[T]|. |2 10 fred i+ |1 llN/P Ref
Sorties

S{O|R|. |1 01(02)|03|04{05|06|07 080P0val|

slolr|.|2 oct|oc2loc3locs| e |

|. Ecart entre le zéro résolveur et le zéro de
I'axe.

"Ecart 0" varie entre - 2048 et + 2048.

Il représente I'écart existant entre le zéro du résol-
veur et le zéro de l'axe exprimé en points. 4096
points = 1 tour résolveur.

On installera le capteur sur l'axe tel que " Ecart 0
soit le plus proche possible de &. On peut considé-
rer que " Ecart 0 " est correct lorsque sa valeur est
comprise entre -1000 et +1000.

Elclajr]t 0 +1019|5{0[p]|t]s

6.2.3 - Répertoire d’erreurs de la version
logicielle 45C-4/10
* Si en forgage de déplacement par les entrées |-
ou I+, le mobile atteint une position dépassant les
butées logicielles, lors du relachement de la com-
mande, le mobile se recale sur la valeur de la bu-
tée la plus proche.
» Lorsque des positions proches ont des fourchet-
tes qui se recouvrent, aprés ordre de positionne-
ment sur l'une d'entre elles, le compte rendu du va-
riateur est aléatoirement égal a I'une ou l'autre des
positions situées dans la fourchette.
« Si le mobile est déplacé manuellement, le varia-
teur étant sur arrét au retour de I'ordre marche, le
mobile se déplace sur la derniére position deman-
dée.
« Pour le paramétrage de la 4° zone, aprés valida-
tion du sens, P'afficheur donne le sens de la 1" zo-
ne. Néanmoins, la programmation de la 4° zone est
bien prise en compte.
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Annexe : PROGRAMMATION DU CONVERTISSEUR

REGLAGES "STANDARD"

SMV NP 3

MOT.

FREIN BK

Tacc / dec

T stop

T sécurit

Nmax

Imax

Stabilité
Perf.dynam
Ch.A Entr. V/I ?
Ch.B Sort. V/1 ?
Ch.C Red.auto ?
Ch.D Ired J4/5 ?
Ch.E Th. Res x

Ch. F lo/Imax
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Init. systéeme

Incr. /Abs ?

Dem

Vmax

Vit. = % Vmax?
Vred

Fpts

Signe axe (X)
Utilis- frein ?

Vred si IR =

REGLAGES "POSITION"

MODE POSITIONNEMENT INCREMENTAL.

Positions

Nb. incréments

mm/s 1004

mm 1005

1006

mm

mm

mm

mm

mm

mm

mm

ISk
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Init. systéme

Incr. /Abs ?

Dem

Vmax

Vit. = % Vmax ?

Vred

But 1

But 2

Deca

Fpts

Signe axe (X)
Utilis- frein ?

Vred si IR =

REGLAGES "POSITION"

MODE POSITIONNEMENT ABSOLU : au plus 8

Positions
Nb. groupes

Nb. positions
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Init. systeme
Incr. /Abs ? _
Dem

Vmax

Vit.= % Vmax ?
Vred

But 1

But 2

Deca

Fpts

Signe axe (X)
Utilis- frein ?
Vredsi IR =

REGLAGES "POSITION"

MODE POSITIONNEMENT ABSOLU : au moins 9

Nb. groupes _

Groupe 1

de POOOaP __ _

PO0O
Pas

Groupe 2

deP___aP__

deP___aP

deP___aP_

deP___aP_

mm
mm

mm
mm

mm
mm

mm
mm

S350k
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ZONES

Nb. zones

Zones 1

mm

B1Z1

——,—e e _Mm

B1

B2 Z1

B2

sens Z1
VZ1

mm/s

Zone 2

mm

B1 Z2
B2 22

_—— e _Mmm

B1

B2

sens Z2
VZ2

mm/s

Zone 3
mm

B1Z3
B2 Z3

——,——e e _mm

B1

B2

sens Z3
VZ3

mm/s

Zone 4

mm

B1 74
B2 Z4
sens Z4

VZ4

—e e MM

B1

B2

mm/s
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