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1. Consignes de Sécurité

1 CONSIGNES DE SECURITE

Il est impératif de lire les présentes instructions avant le montage et la mise en service afin d’éviter tout
probléme lors de la mise en service et/ou du fonctionnement.

Les convertisseurs de fréquence de la série FAS sont au sens défini par I'association DIN EN 50178 (autrefois
VDE 0160) du matériel électrique de I'électronique de puissance (BLE) pour la régulation du flux énergétique
dans des installations a courant fort. lls sont destinés uniquement a I'alimentation de machines asynchrones
triphasées. La manipulation, le montage, le fonctionnement et la maintenance imposent I'observation et le
respect des reglements en vigueur et/ou Iégaux, des normes et de la présente documentation technique.

Les convertisseurs de fréquence sont des produits de la classe commerciale limitée selon CIE 61800-3. Ces
produits est susceptible de causer des interférences HF dans un environnement résidentiel, dans ce cas,
I'utilisateur peut étre invité a prendre les mesures nécessaires.

L’exploitant est tenu d’assurer le respect strict de ces réglements.

L’exploitant est tenu de respecter les consignes de sécurité et indications mentionnées a d’autres chapitres
(points).

Attention! Haute tension de contact! Risque de choc! Danger de mort!

Il est formellement interdit d'ouvrir le boitier ou de débrancher les raccordements lorsque la tension secteur est
appliquée. Le convertisseur de fréquence peut étre ouvert pour le montage ou le démontage de platines option
uniquement si ce dernier est hors tension (fiche de puissance retirée) et ce au moins 5 minutes aprés coupure
de la tension secteur. La configuration et le montage corrects de la commande de convertisseur sont les
conditions requises pour un fonctionnement parfait du convertisseur de fréquence. Seul un personnel qualifié
pour cette activité est autorisé a effectuer le transport, I'installation, la mise en service et la commande de
I'appareil.

Vérifiez notamment les points suivants:

o Classe de protection admissible: mise a la masse; fonctionnement admissible uniquement avec
raccordement réglementaire du conducteur de protection. Un fonctionnement direct des appareils sur des
réseaux IT n'est pas possible.

o Des travaux d’installation ne peuvent étre effectués qu’hors tension. Lors de travaux sur la commande,
verrouillez la validation et déconnectez toute la commande. (Respecter les 5 regles de sécurité).

e Temps de décharge des condensateurs circuit intermédiaire > 5 minutes.

o |l est interdit d’introduire quelconque objet a I'intérieur de I'appareil.

* Lors du montage ou de tous autres travaux dans I'armoire électrique, il convient de protéger I'appareil
contre toute chute de piéces (restes de fils, fils torsadés, pieces métalliques, etc.). Des piéces conductrices

risquent de causer un court-circuit ou une panne d'appareil a l'intérieur du convertisseur de fréquence.

¢ Avant la mise en service, retirez les couvercles additionnels afin d’éviter tout suréchauffement de
I'appareil.

Le convertisseur de fréquence doit étre installé dans une armoire électrique dans laquelle la température
ambiante maximale (cf. caractéristiques techniques) n'est pas dépassée.

Il convient d'utiliser uniquement des conducteurs en cuivre. Les sections de conducteurs a utiliser sont
obtenues a partir du tableau 310-16 de la norme NEC a 60 °C ou 75 °C.

La société STOBER ANTRIEBSTECHNIK est exonérée de toute responsabilité en cas de dommages dus
au non-respect de la présente notice d’instruction ou des reglements respectifs.

Le moteur doit étre équipé d’un contréleur de température ou doté d’une protection contre les surcharges
moteur externe.

Uniquement pour I'emploi sur des réseaux d'alimentation qui peuvent fournir au maximum un courant nominal
de court-circuit symétrique maximal de 5000 A a 240 V ac /480 V ac.

Remarques: Sous réserve de modifications techniques qui sont destinées a I'amélioration ou au perfectionnement
des appareils. La présente documentation est une pure documentation produit. Il ne s'agit en aucun cas
de caractéristiques garanties au sens du droit a la garantie.
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2 POSI-UPGRADE

Un module spécial est nécessaire pour procéder au Posi-
Upgrade (boitier bleu). Un code est téléchargé de ce module
d’actualisation dans le convertisseur et mémorisé de maniére
non volatile dans le Paramodul interchangeable.

Sur mesure

Un module d’actualisation avec un code de positionnement
pour 10, 20, 50 ou 100 convertisseurs peut étre livré a la
demande. Le nombre d’actualisations de positionnement
encore possibles est diminué d’'un a chaque opération
d’actualisation.

Transparence

Le logiciel FDS-Tool (a partir de la version 4.5D) permet de
lire le contenu d’un module d’actualisation. Entre autre, une
liste des numéros de série des appareils actualisés jusqu'a
maintenant et le nombre d’actualisations de positionnement
encore possibles sont affichés.

Manipulation

Déconnecter I'alimentation en

courant
%ﬁf Enficher le module de
> Posi-Upgrade

Connecter I'alimentation en
courant

Attendre que la LED verte soit
allumée en permanence

Retirer le module
d’actualisation - Terminé!

Vos avantages

e Une Posi-Upgrade effectuée est conservée méme lors d’'un
échange de convertisseur. Elle peut étre reprise a I'aide du
Paramodul rouge d’un convertisseur au convertisseur
suivant. Par conséquent, une nouvelle actualisation n’est
pas nécessaire lors d’'un changement d’appareil.

Lors d’'une actualisation, la LED rouge indique qu'un module
d’actualisation est « usé ». Si un nouveau module
d’actualisation n’est pas disponible, il est possible de
poursuivre une mise en service déja commencée comme
suit: aprés avoir retiré le module d’actualisation, la
fonctionnalité de positionnement est entierement disponible
jusqu’au prochain Arrét secteur.

e Protection de I'environnement: un module d:actualisation
entierement usé peut étre rechargé par STOBER
Antriebstechnik avec le nombre souhaité d’actualisations.

Problémes éventuels

1. La diode électroluminescente verte clignote.

e L’actualisation sur la commande de positionnement a
déja été effectuée et mémorisée de maniére non volatile
dans le Paramodul enfiché.

¢ Le module d’actualisation n’est pas enfiché correctement,
par conséquent, il n’a pas été identifié.

e Pas de Paramodul enfiché.

e Le dernier « A00 sauvegarder paramétres » a été
interrompu prématurément en déconnectant
I'alimentation FAS. Redémarrer A00 et laisser
fonctionner jusqu’a la fin.

¢ Un Paramodul est enfiché dont le contenu de données
n’est pas conforme a la version logicielle FAS actuelle.
Pour I'adaptation, il convient d’exécuter « A00
sauvegarder paramétres », puis ARRET alimentation
FAS et de nouveau MARCHE.

e La Parabox noire (accessoire pour FDS 4000) est
enfichée. La Parabox noire n’est pas exploitable avec
FAS.

2. La diode électroluminescente rouge est allumée.

e Le code d’actualisation a déja été entierement prélevé.
La commande de positionnement est activée jusqu’a la
prochaine déconnexion de I'alimentation FAS. FDS-Tool
permet de sortir le nombre de Posi-Upgrade restantes du
module d’actualisation.

¢ Le module d’actualisation ou le Paramodul a été retiré
durant I'actualisation. Répéter I'opération.

¢ Le module d’actualisation ou le Paramodul est
défectueux. Il convient de le retourner 8 STOBER
Antriebstechnik pour I'échanger. Le Posi-Upgrade ne
peut pas étre effectué.

3. FAS ne peut pas étre validé. La diode électroluminescente
rouge ou verte est allumée en permanence. Le module
d’actualisation doit étre retiré pour que FAS démarre.

Lecture d’un module d’actualisation avec un PC

¢ Enfichez le module d’actualisation dans l'interface série (en
général COM Port 1).

Démarrez FDS-Tool.

Ouvrez le menu fichier.

Cliquez sur lecture Parabox.

Le nombre restant d’actualisations est visualisé dans la
fenétre qui s'ouvre ainsi qu’une liste de numéros d’appareils
des convertisseurs déja actualisés (cf. graphique).

Contenu du module d’actualisation POSI %]

Le module comprend encore 12 POSI-Upgrade

Numéro contrat: 941 Ident. contrat : 983194142 =
Nombre total d’POSI-Upgrade : 20
Nombre d’POSI-Upgrade prélevées : 8

Liste des numéros d’appareils qui ont prélevé une POSI-Upgrade

8900018 8900018 8900018
8900131 8900128 8900127
8900026 8900018

Fermer |
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3 COMPARAISON FAS AVEC FDS

Les différences fonctionnelles sont résumées dans le tableau suivant pour ceux qui travaillent déja avec FDS.

FDS FAS Commentaire
Deux entrées analogiques Une entrée analogique F20 & F25 supprimé
Une sortie analogique Pas de sortie analogique F40 a F43 supprimé
- Nombre limité d’entrées numériques
- Pas d’analyse d'un transmetteur de valeurs
Platines option Pas de platine option absolues

- Pas de surveillance de rupture de fil du
codeur

Fonctions technologiques:

- Calculateur d’enroulement
- Régulateur PID

- Réduction électronique

Pas de fonction technologique

Parametres G.. et H.. supprimés

Tension auxiliaire interne pour

Alimentation codeur externe
codeur

Pas de bloc d’alimentation additionnel pour
codeur

FAS permet une mise en service plus simple et plus rapide de par sa fonctionnalité réduite.

FAS avec I'actualisation Posi est approprié particulierement pour:

o des applications de positionnement extrémement simples en tant qu’appareil autonome.
o des applications de positionnement standard intégrées dans I'environnement bus CAN.

e des applications de positionnement complexes intégrées dans I'environnement bus CAN.

L’interface série confere flexibilité au convertisseur. Le protocole USS (congu par la société Siemens) assure la communication
via RS 232. Une boite Kommubox pour Profibus-DP ou CAN peut étre enfichée pour la connexion a un bus CAN.
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4 COMMANDE DE POSITIONNEMENT

Avec I'option POSI-Upgrade, les convertisseurs de fréquence
FAS 4000 sont dotés d’'une commande de positionnement. Un
moteur avec un capteur incrémentiel annexé est la condition
requise pour un positionnement ciblé et reproductible. En
mode « commande vecteur » (B20=2), le moteur présente les
caractéristiques d’'une servocommande asynchrone.

Le positionnement est aussi utile sans codeur pour le type de
commande SLVC (commande vecteur sans capteur).

4.1 Fonctions

¢ 8 positions programmables définies en tant que 8 blocs de
déplacement.

e Position a l'incrément prés.

¢ Réglage de position continu avec controle d’erreur de
poursuite.

e Paramétrage en unités telles que degré, mm.

e Possibilité de reprise des blocs de déplacements
interrompus.

¢ Possibilité de modifier la position cible pendant le
déplacement.

o Course de référence en plusieurs modes.

o Possibilité de programmation séquentielle par chainage de
blocs de déplacement comme, par ex. « Avancer sur pos.1,
attendre 2 s, continuer jusqu’a pos.2, attendre signal et
retour ».

e Mode manuel (pas par pas).

e Fonction teach-in (apprentissage).

o Possibilité d’exécuter la fonction speed override via entrée
analogique.

e Des transmissions quelconques sont calculables en tant que
fraction sans erreur d’arrondi. Sans dérive sur axes infinis.

o Référengage en continu pour axes infinis.

Fonction « came électrique » connecte la sortie numérique

dans la plage de positionnement programmée.

Interrupteur de fin de course matériel et logiciel.

Fonction table ronde.

Possibilité de définir la course via I'entrée analogique.

Commande de freinage pour dispositifs de levage.

4.2 Raccordements

L’appareil standard est mis en ceuvre sans bus de terrain
dans les applications simples.

Des applications nécessitant plus d'entrées binaires exigent
l'utilisation du bus de terrain.

La vitesse de positionnement peut étre réglée en continu via
une entrée analogique ou bus de champ. Cette fonction
appelée « speed override » n’est pas seulement utile pour
les mises en service mais aussi, par ex., pour le déplacement
manuel, la modification de la cadence d’'une machine, etc..

P bus de champ
< I >
POSIDRIVE® <

FAS 4000
speed re
override

(.b\@l

‘6\(\
@ Qs
S S

I
[

Les fonctions suivantes pour des entrées binaires (paramétres

F31...F35) sont importantes:

e Sélect. VC 0 ..2: sélection de positionnement codée en
binaire. Le bloc de déplacement 1 est sélectionné avec
« 000 »”, le bloc de déplacement 8 avec « 111 ».

e 8:arrét: Est interrompu sur le front montant le mouvement en
cours par activation de la rampe du bloc de déplacement. La
commande en mode manuel (pas par pas) via des entrées
binaires est possible uniquement si Arrét est actif. Arrét
commute ainsi entre mode manuel et mode automatique.

e 9:arrét rapide: Le positionnement est interrompu sur le front
montant a I'accélération maximale 111.

e 16:posi.step: Pour un chainage de blocs de déplacements,
Posi.Step démarre les blocs de déplacement successifs. Un
déplacement en cours n’est pas interrompu (— 140).

e 19:dém.posi: Démarre le bloc de déplacement qui vient
d’étre sélectionné, tout déplacement en cours est toujours
interrompu.

e 20:posi.suiv.: Uniquement pour des blocs de déplacements
liés; en cas de programmation correspondante (cf. J17=3),
termine immédiatement le bloc de déplacement en cours puis
démarre le suivant. Il est possible ici de définir une course
restante qui est encore a parcourir a partir de posi.suiv.
(chap. 4.8).

e 17:manuel+, 18:manuel-: Déplacement manuel (pas par pas)

e 21:fin de course+, 22:fin de course-: Interrupteur de fin de
course

e 23:inter.réf.: Raccordement interrupteur de référence

e 24:dém.dépl.ref.: Démarrage déplacement de référence.

e 25:teach-in: Reprise de la position réelle dans le bloc de
déplacement qui vient d’étre sélectionné.

= Les entrées binaires peuvent étre inversées via F51 ... F55

(— raccordement protection rupture de fil).
Un arrét rapide a I'accélération max. 111 a toujours lieu en
retirant la validation.

Entrée analogique EA1 (paramétre F25)

e 1:valeur de consigne additionnelle: Les déplacements
relatifs sont multipliés par (100% + niveau).

Exemple: 0 V — aucune addition, c.a.d. 100% course.

e 4:facteur VC: Les déplacements relatifs sont multipliés par
le niveau. Exemple: 0 V — aucun mouvement c.a.d. 0%
course.

e 5:override: La vitesse de positionnement programmée peut
étre modifiée « en ligne », par ex., via le potentiométre
(fonction « speed override » pour commandes CNC).

e 6:posi.offset: || est possible d’additionner « en ligne » un
offset a la position réelle via EA1, cf. parameétre 170.

Sorties binaires (paramétres F00 et F81, ...)

e 3:VC atteinte: Position dans fenétre de positionnement 122.
Signal lorsque la commande est « en position ».

e 8:came él. 1: Signale si la position réelle est entre les
paramétres 160 et 161. Le signal sert par ex. de message aux
autres sous-ensembles.

¢ 9:intervalle de poursuite: Signale si I'intervalle de poursuite
max. est dépassé dans 121.

e 10:posi.actif: L'entrainement est en réglage position et
attend dém.posi ou posi.step. Ni bloc de déplacement ni
chainage de bloc de déplacement en préparation.

o 13:référencé: L’entrainement est référenceé

19:mémoire c1 ... 21:mémoire c3: Sortie des cellules de

mémoire qui sont paramétrées par les points de
commutation pendant les mouvements bloc de
déplacement (chap. 4.12).
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e 23:acq. VCO ... 25:acq. VC2: Message en retour codé en
binaire du bloc de déplacement actif 182, cf. diagramme au
chap. 4.3.

= Un accés simple et confortable aux signaux mentionnés est

également possible via un bus de champ. A titre de
remplacement, citons ici les bits d’état et de commande
E100 et E101 (pour plus de détails, cf. la documentation
bus de champ).

Commande via bus de terrain:

Fonction BE1 - 5 (F31 - F35) Bit-No. dans E101
1: sélect. VC O 8
2: sélect. VC 1 9
3: sélect. VC 2 10
4: pot.mot. HAUT (si D90=1) 14
5: pot.mot. BAS (si D90=1) 15
6: sens de rotation 13
7: valid.add 6
8: arrét 0
9: arrét rapide 1

10: sél. couple 7

11: sélec.bloc para. 5

12: défaut ext. 2

13: acquittement 3

16: pas pos. 17
17: manuel+ 21
18: manuel- 22
19: dém.pos. 16
20: pos.suiv. 18
21: fin de course+ 24
22: fin de course- 25
23: inter.réf. 26
24: dém.dépl.réf. 20
32: dess.frein 23

Indication: Les fonctions, qui sont commandées via bus de
terrain, ne peuvent pas étre utilisées dans les paramétres F31
a F35.

Fonction AE1 (F25) Parameétre de bus | Byte
1: VC add. E104 2
2: lim.couple E102 2
3: lim.puissance E103 2
4: facteur VC E105 2
5: override E106 2
6: posi.offset E107 4
8: C-ch.mag.rot. E109 2
9: n-Max E126 2
10: VC E119 2

4.3 Positions, blocs de déplacement

Toute position a démarrer est décrite par plusieurs paramétres
qui forment un bloc de déplacement. 8 séquences de
mouvements sont disponibles. Cela permet le démarrage de 8
positions différentes. Le bloc de déplacement n°® 1 est décrit
par les paramétres J10...J18, le deuxiéme par J20 ... J28 etc..

Bloc dép. 8: J80 ... J88

Bloc dép. 2: J20 ... J28
Bloc dép. 1: J10 ... J18 | |

J10: position

J11: relatif / absolu
J12: vitesse

J13: accélération

La sélection d’'un bloc de déplacement se fait:

¢ J02=1...8; la valeur entrée correspond a la séquence de
mouvements respective
L'entrée de la valeur «0» permet la sélection de la séquence
de mouvements via I'entrée «sélection valeur de consigne»

e Par les entrées sélection valeur de consigne:
Si J02=0, la sélection de séquence de mouvements peut se
faire via les entrées sélection valeur de consigne 0 a
sélection valeur de consigne 2. La combinaison binaire
«000» sélectionne la séquence de mouvements n° 1, «111»
la séquence de mouvements n° 8.

Le message en retour du bloc de déplacement en cours se

fait:

e au parametre 182 (« bloc déplacement actif »).

e ala 2° ligne de I'affichage de fonctions.

e codé en binaire via des sorties binaires de « 23:acq. VCO »

a « 25:acq. VC2 ». Affichage inversé du bloc de
déplacement sélectionné jusqu’au démarrage du
mouvement. Si un bloc de déplacement est démarré, le bloc
actif est sorti non inversé (codage en binaire comme pour
les signaux sélect. VC) tant qu'il y a dém.posi, posi.step ou
pOSIi.Suiv..
Si le démarrage d’un bloc de déplacement ne peut pas étre
effectué (cf. par ex. « 51:refusé, chap. 17 Défauts / Evéne-
ments »), le bloc sélectionné continue a étre sorti inversé. Il
en est de méme lors de I'interruption d’'un mouvement.

Acqg. VC.= dém.posi ou posi.step= Acq.VC=

/Sélect.VC_| _1:Acq.VC=bloc dép. actif | /Sélect.VC
dém.posi
Sélect.VC 0 = Q I
Acq.VCO 1—@ 0 |
Sélect.VC1 - - | I |

Acq.VC1 . 1 \\ |

En position |
P — Q Modification
Mouvement

est ignorée

= En cas de sélection de position directe via un bus de
champ, le bloc de déplacement 1(J10) a un traitement
spécial:
Le convertisseur acquitte le service enregistrement
uniquement lorsque toutes les conversions internes sont
terminées et que le convertisseur est « prét a démarrer ».
Le paramétre E124 (« pos.dém. 1 ») est également
disponible via le bus de champ. J10 est enregistré ici et
démarré automatiquement immédiatement aprés
conversion. La fin d’'une conversion de parametre est
indiquée par le signal de sortie «32:para. actif ».
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4.4 Positionnement absolu / relatif

Il est possible d’attribuer un des 4 modes de position a chacun
des blocs de déplacement (paramétres J11, J21, J31...):

o relatif

e absolu

e infini positif

o infini négatif

Une course relative se rapporte toujours a la position en
cours (coordonnée incrémentale).

Une position absolue se rapporte & un point de référence fixe
(=point neutre machine) qui est défini par une course de
référence (chap. 4.6). Par conséquent, aucune position
absolue n’est démarrée sans course de référence, le
convertisseur répond a une éventuelle instruction de
démarrage par « 51:refusé ».

Si un bloc de déplacement est défini étre infini, 'axe se
déplace a partir de l'instruction de démarrage dans le sens
défini jusqu’a I'arrivée d’un signal de I'extérieur (par ex.
posi.suiv. ou dém.posi). La vitesse peut étre adaptée via une
entrée analogique (pour cela paramétrer par ex. la fonction
AE1 F25=5:0verride).

La fin réussie d’'un mouvement est indiquée par le signal de
sortie valeur de consigne atteinte (F00=3). Ce signal arrive
si la position réelle est pour la premiére fois dans la fenétre
positionnement (position £122). Le signal n’est annulé qu’'a
l'instruction de position suivante.

4.5 Mise en service

Seul I'entrainement avec rétroaction capteur est considéré ici
(B20=2).

Important: Il convient de procéder a la mise en service du
réglage de vitesse et, s'il y a lieu, de I'optimiser (chap. 9.6,
FAS instruction de mise en service, Impr. N° 441595) avec
FDS-Scope avant d’activer la commande de positionnement .

La commande de positionnement est activée par
C60=2:position.

Si une boite de commande est rélie, I'affichage de fonctions
change et indique la position réelle a la premiére ligne:
Pos. réelle

0.00 °

Cond. foM

Si B20+2 (Mode de commande = commande vecteur avec

capteur), la premiére ligne continue a indiquer la vitesse et le
courant. De plus, le numéro du bloc de déplacement actif est
affiché a la ligne inférieure pendant le traitement de blocs de
déplacement:

Relais mod. frein. actif

Position

\
120.12°
18:Déplac. 13
/
N° bloc dép.

Important: si la position de la virgule décimale dans
I'affichage de positionnement doit étre modifiée par 1086, il
convient alors de le faire au début de la mise en service car la
valence de toutes les positions est modifiée (106=déplacement
virgule décimale)!

Cond. fonct.

6

4.5.1 Plage de déplacement limitée

Plage de déplacement limitée (100=0)

“—>
m

Il y a plage de déplacement limité lorsque la plage de
mouvement admissible est limitée par des butées ou
dispositifs similaires. Pour des raisons de sécurité, il faut
prévoir des interrupteurs fin de course. S'il n’y a pas assez
d’entrées libres disponibles sur le convertisseur
(fonctionnement sans platine option), les interrupteurs fin de
course doivent étre évalués par la commande supérieure.
Parameétres essentiels:

¢ 100=0 plage de déplacement limitée

¢ 105: unité de mesure telle que mm, degré (°), pouce,
utilisateur

106: nombre de décimales

107: course/tours (par ex. tr/min).

110: vitesse max. (par ex. mm/s)

I111: accélération max. (par ex. mm/sz)

112: vitesse mode manuel

Important: Certains parametres des groupes | et J (par ex.,
courses ou accélérations) peuvent atteindre de trés grandes
valeurs. Lors de I'entrée, il est donc possible de sélectionner
directement la puissance de dix a modifier avec les touches
[E E . Seul un chiffre clignote et non tout le nombre. La
valeur est incrémentée/décrémentée de la puissance de dix
sélectionnée avec les touches [Z] E :

J10 Position
~500.00 °

Chiffre clignote.
Modif. avec
Sélection chiffre par =[]

= Avant les premiers essais, vérifier les interrupteurs fin de
course, s'il y a lieu, désaccoupler la commande de la
machine!

Il est possible d’activer maintenant la validation a titre de
premier essai.
La condition de fonctionnement suivante est visualisée:

17:posi.actif

Le circuit de réglage de position fonctionne, la position en
cours est maintenue. A I'étape suivante, I'entrainement est
déplacé via mode manuel (mode pas par pas). Définir
paramétre J03=1. L’entrainement peut étre déplacé via les
touches E} E .

= La vitesse peut également étre modifiée pendant le
déplacement via I'entrée analogique AE1 (F25=5)!

L’étape suivante consiste a procéder a la mise en service de
la course de référence (chap. 10.6). Les logiciels fin de
course 150 et 151 peuvent étre programmés avec un axe
référencé (186=1). Les logiciels fin de course empéchent le
démarrage de positions au-dela de 150 et 151.

A titre d’essai, il est possible de définir un mouvement relatif
court (J11=0) dans J10 (position bloc de déplacement 1). La
vitesse est entrée dans J12, les rampes dans J13 et J14. Le
mouvement peut étre lancé avec J00=1 et visualisé (ne pas
oublier validation!).
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4.5.2 Pl de déplacement illimitée (« axe rotatif »)

Plage de déplacement illimitée (100=1)
—

=) ONO

La répétition périodique de positions définies pour un
mouvement dans un sens (exemple : aiguilles d’'une montre)
est la caractéristique la plus importante d’'une plage de
déplacement illimitée.

Fonction axe rotatif: la sélection 100=1:illimité déclenche le
comptage de la position réelle uniquement jusqu’a la longueur
circulaire 101 (par ex. 360°). On recommence a zéro apres
cette valeur. Si les deux sens sont autorisés (104=0 et 103=1),
il y a mouvement du point A vers le point B (sélection absolue)

selon la course la plus courte — optimisation de sens.

Transmission: les paramétres 107 et 108 permettent une
définition exacte de la transmission (= a I'aide des nombres de
dents). Une dérive de course lors d’un positionnement relatif
est ainsi évitée, cf. exemples au chap. 4.9.

Sens de rotation: si les deux sens sont autorisés (104=0), il y
a mouvement de A vers B pour une sélection absolue selon la
course la plus courte (103=1, optimisation de sens actif).
Mais le sens de rotation d’origine est maintenu lors d’'un
changement de bloc en marche. Une limitation du sens de
rotation admissible 104 est active sur tous les blocs de
déplacement et le déplacement manuel. Il est possible
également de désactiver I'optimisation de sens avec 103=0.
Pour démarrer une position absolue dans le sens de rotation
négatif, il convient d’entrer la position avec un signe négatif en
tenant compte du calcul modulo. Exemple: aprés avoir entré
-270°, 'entrainement avance en faisant une rotation
antihoraire a la position 90°.

4.6 Course de référence

Si la position est mesurée via un capteur incrémentiel , la
position réelle est inconnue lors du branchement de la tension
d’alimentation. Une position de sortie définie est atteinte avec
la course de référence. Des mouvements absolus ne peuvent
étre effectués qu’a I'état référencé. L’état référenceé est
indiqué par 186=1 et peut étre sorti a la sortie binaire. La
course de référence est paramétrée avec 130 ... 138. Les
paramétres essentiels sont:

¢ 130: mode de référence

¢ 131: sens rotation référence

132: vitesse de réf. rapide

133: vitesse de réf. lente

I135: impulsion pos. zéro capteur incrémentiel - évaluation
137: course de référence automatique aprés Marche

Il existe trois processus de démarrage de la course de
référence:

o automatique (137=1 ou 2).

e signal a I'entrée binaire (F31 ... =24).

e manuel par J05=1.

Le mode de référence 130 définit les initiateurs ou les
fonctions nécessaires aux entrées binaires. 131 permet de
déterminer le sens (de recherche) lors du démarrage de la
course de référence. Si I'interrupteur de référence (ou
l'interrupteur fin de course) est actif, le sens est renversé, cf.
exemple 2 ci-dessous. La valeur correcte d’I31 peut étre

vérifiée, par ex., par déplacement manuel de I'axe (parameétre
J03). L’état des entrées binaires peut étre interrogé dans E12,
E13 et E19.

Si un seul sens de rotation 104 est admissible, I'entrainement
se déplace jusqu’au flanc croissant de l'interrupteur de
référence dans le sens 104 a la vitesse 133. Dans ce cas, il
n’est pas tenu compte du sens rotation référence 131.

Les impulsions position zéro du capteur incrémentiel sont
évaluées uniquement pour 135=1. Le signal zéro est raccordé
a BES.

Pour des axes infinis, il n’est pas possible en général d'utiliser
le signal zéro, a moins que la mécanique présente une
transmission d’ordre pair.

La sélection de deux vitesses 132 et 133 est avantageuse
surtout pour de longs axes linéaires.

L’accélération pour des déplacements de référence
correspond a %z de I'accélération max. dans 11. A
identification du point de référence, la position réelle est
paramétrée sur 134 (position de référence), I'entrainement
freine jusqu’a arrét. La course nécessaire a la réversibilité ou
la décélération est en général

1 v?
course = -------
2a

v: vitesse
a: accélération (ici 111/2).

soit

A la fin de la course de référence, I'entrainement ne revient
pas a la position de référence mais s’arréte apres la course de
freinage requise 1332/ 111, cf. ci-dessus. La vitesse et ainsi la
course de freinage sont modifiées par la fonction AE1

« override » (F25=5)!

Exemple 1: 130=0:inter. réf., 131=0:positif

Interupteur ref. |

rapide (132) |
\ p— \
135=0_

Impuls. zéro N lente (133)
capteur | 135=1
"incrémentiel I I I

REF

&

v

x

L’interrupteur référence divise toute la plage de déplacement en
deux moitiés. Un autre interrupteur n’est donc pas nécessaire.

Exemple 2: 130=0:inter. réf., 131=0:positif

Interrupteur réf. | actif
| ! REF \ ]
v \A Sens réf.
A : ,
135=0 W inversé
I : o

~ lente (133) D/ X
4_
rapide (132)

|

Impuls. zéro I
capteur |
nincrémentiell 135=1

Le sens défini dans 131 est inversé si I'interrupteur de
référence est actif au début!




POSIDRIVE® FAS 4000 / Posi-Upgrade

4. Commande de positionnement

& STOBER
ANTRIEBSTECHNIK

Exemple 3: 130=0:inter. réf., 131=0:positfv

—

Fin de course +

Interrupteur réf.

1

| REF]
T

()
|35=0A

| END4

rapide (132)
/ —>\

[END-]

.

Impuls. zéro | < «— / X
capteur :\
jincrémentiel 135=1 I I

L’interrupteur de référence (came) ne réagit que
brievement. Un fin de course sert a la réversibilité.

Exemple 4: 130=1:fin de course, 131=0:positif

—

Fin de course +

[ END-] | END4
rapide (132) .
\'% —> N\ Y
. I < X
Impuls. zéro \
capteur ™135=1
jincrémentiely |' I

Au lieu d’un interrupteur de référence, un interrupteur fin de
course peut servir au référengage.

En cas de chute de tension secteur ou externe 24 V,
l'information sur la position de référence est perdue. 137=1
permet de déclencher automatiquement a la premiére
instruction de démarrage la course de référence aprées secteur
Marche (dém.posi ou posi.step).

A la fin d’une course de référence, il est possible de démarrer
automatiquement une position de sortie quelconque. Pour ce
faire, il convient de programmer le paramétre 138 (bloc
séquent. référence) sur le numéro du bloc de paramétres a
démarrer.

4.7 Régulateur de position

Pour minimiser I'écart poursuite (différence entre position de
consigne et réelle), le FDS fonctionne avec une précommande
de vitesse. L’intervalle poursuite max. admissible spécifié
dans 121 est surveillé en permanence. Le régulateur de
position a un fonctionnement continu pendant tout le
mouvement.
Générateur VC

Vitesse posi.

n-précommande

x 198 H23* x 60

107

n-apres
rampe

Rég.
vitesse
C31=Kp

C32=Ki
C35=Kp (n=0)

n-moteur

L’amplification du régulateur de position 120, c.a.d. la

« rigidité » de la régulation, est nommée « facteur Kv ».

Le parametre 116 (S-rampe) permet de paramétrer des profils
de déplacement limités par a-coups, d’éviter des excitations a
haute fréquence par un passe-bas. La constante de temps 116
correspond a une fréquence limite passe-bas de fg=2n/116.

4.8 Chainage de blocs de déplacement

Des blocs de déplacement peuvent étre enchainés en
séquences par le bloc suivant - paramétres J16, J26, J36,....
A la fin d’'un bloc de déplacement, il est possible ainsi, par ex.,
de commander automatiquement une autre position (« bloc
suivant »). Les parameétres suivants sont importants dans le
1%" bloc de déplacement:

¢ J16 bloc suivant: si J16=0, pas de chainage.

¢ J17 démarrage suivant: définit le mode de démarrage du
bloc suivant J16.

¢ J18 pause: significatif si J17=1:avec pause.

Les détails sur J17 sont mentionnés dans le tableau de
paramétres.

Exemple 1: Pour une table ronde, des pas de progression
60° sont effectués a un intervalle d'1 s dans un

cycle infini.
Solution:  J10 = 60° (course)
J11 = O:relatif (mode de position)
J16 =1 (bloc suivant n° 1)
J17 = 1:avec pause (démarrage suivant avec pause)
J18 =1.000 s (pause 1s)

= Bloc déplacement n°1 « se démarre lui-méme ».

Exemple 2: Trois positions fixes sont démarrées dans le
méme ordre (pick and place).

J10, J20, J30 = position

J11=J21=J31 = 1:absolu

J16=2, J26=3, J36=1 (chainage)

J17=J27=J37 = 0:posi.step

= Les mouvements sont déclenchés avec flanc croissant du
signal posi.step.

Solution:

Exemple 3: Le convoyeur doit s’arréter exactement aprés 100
mm a partir du signal capteur.

Solution:  J11 = 2:infini positif
J16 =2 (bloc suivant n° 2)
J17 = 3:Posi.suiv. (démarrage suivant)
J20 =100 mm
J21 = O:relatif
Signal posi.suiv. -
v v=J12
J13 — J22
/ J24
J20 tx

= Le signal dém.posi démarre le bloc de déplacement n°1.
La commande fonctionne jusqu’au flanc croissant du
signal posi.suiv., puis il y a ramification vers le bloc de
déplacement n° 2. La réaction se fait sans retard de temps
en raccordant posi.suiv. a BE3. Posi.suiv. est ignoré sans
le réglage J17=3:posi.suiv.! Cf. exemple 4.
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Exemple 4: Positionnement d’'un gerbeur. La position exacte
est donnée par un barrage photoélectrique qui
réagit brievement a chaque rayonnage. Les
sighaux du barrage photoélectrique doivent étre
ignorés peu avant atteinte de la position cible.
Supposé que la position cible se trouve entre 5,1
met 5,4 m.

Solution:
Avance vers la position approximative dans le bloc 1:

J10=51m (position approximative)
J11 = 1:absolu
J16 =2 (bloc suivant n° 2)

J17 = 2:sans arrét (démarrage suivant)
Posi.suiv. est activé dans le bloc 2 (J27):

J20=54m (position max.)
J21 = 1:absolu
J26 =3 (bloc suivant n° 3)

J27 = 3:posi.suiv. (démarrage suivant)

La course de freinage est définie dans le bloc 3:
J30=0,05m (course de freinage)
J31 = O:relatif

Signal posi.suiv.

| | | | I |
v i1 Bl. dépl. 2 ,
Bl. dépl. 3
I J3 /> P
BILA8PLT |  |<J30,] ‘tx

= dém.posi. démarre le bloc de déplacement n° 1. Juste
avant la position cible présumée, on passe, sans arrét
intermédiaire, au bloc de déplacement 2 ou le signal
posi.suiv. est «kamorcé ». posi.suiv. déclenche le bloc de
déplacement 3 et la course de freinage spécifiée dans J30
est parcourue. Si le signal posi.suiv. n’arrive pas (par ex.,
si le barrage photoélectrique est défectueux),
I'entrainement s’arréte a la position J20.

Conseils:

¢ La condition de fonctionnement « 17:posi.actif » affichée
indique qu’aucun bloc de déplacement et aucun chainage
de bloc de déplacement ne sont exécutés en ce moment
(« programme d’exécution »). L'entrainement est en réglage
de position. Les signaux dém.posi et posi.step ontici la
méme action.

e Le convertisseur passe a I'état initial « 17:posi.actif » en
connectant et déconnectant la validation.

o L'état « 17:posi.actif » peut également étre sorti aux sorties
binaires ou au relais 2.

4.9 Exemples simples

5 entrées numériques sont disponibles dont deux, BE4 et
BES, sont nécessaires au raccordement du capteur. Les trois
autres entrées sont réalisables comme suit:

Exemple 1: Entrainement de bande (mouvement « infini »),
déplacement relatif de 4 longueurs d’avance
différentes.

Solution:  BE1: sélect. VC 0 (F31=1)

BE2: sélect. VC 1 (F32=2)

BE3: dém.posi (F33=19)
BE1 |BE2 Bloc Pgramétre bloc

déplacement

0 0 1 J10, J12, J13, J14
1 0 2 J20, J22, J23, J24
0 1 3 J30, J32, J33, J34
1 1 4 J40, J42, J43, J44

= Le « mode de position » (J11, J21, J31,...) reste sur
«O:relatif » dans tous les blocs. Le bloc déplacement
sélectionné est affiché dans 183.

Exemple 2: Axe linéaire avec butées, démarrage absolu de 2
positions fixes.

Solution: ~ BE1: sélect. VC 0 (F31=1)
BE2: dém.posi (F32=19)
BE3: inter. réf. (F33=23)
BE1 Pos. Paramétre bloc déplacement
0 1 J10,J12,J13,J14
1 2 J20,J22,J23,J24

= Dans les deux blocs déplacement, le « mode de position »
(J11, J21) est « 1:absolu ». La course de référence est
effectuée automatiquement par 137=1 apres référence
Marche a la premiére instruction dém.posi. L'interrupteur
de référence doit présenter les caractéristiques
mentionnées au chap. 4.6, exemple 1.

Exemple 3: Entrainement de bande (mouvement « infini »),
avec arrét en cas d’'impulsion (course de freinage
définie).

BE1: dém.posi (F31=19)

BE3: posi.suiv. (F33=20)

J11=2:infini positif

J17=3:posi.suiv.

J20=... (course de freinage)

Solution:

= Le signal posi.suiv. devrait de préférence étre placé a BE3
(F33=20), la temporisation de 4 ms est ainsi supprimée.
L’évaluation posi.suiv. est activée par J17=3.

D’autres détails sur posi.suiv. sont mentionnés au chap. 4.8
(chainage bloc déplacement).

Exemple 4: Une table ronde doit étre positionnée a l'infini et
sans dérive en pas de 60°. Un STOBER K302
0170 avec i=16,939393... est utilisé comme
réducteur. La transmission exacte est
i=3354/198.

3354
@ =Tgs @

La table ronde effectue une rotation égale a
exactement 360°-198 / 3354 par tour de capteur.
Il en résulte 107=71280 et 108=3354. La course
est programmée en degrés (J10=60°). La
longueur circulaire 101 est de 360°.

Solution:
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Exemple 5: Un entrainement par courroie dentée doit
avancer a l'infini et sans dérive en pas fixes (41
entraineurs par longueur circulaire). Le disque
denté a 23 dents, la courroie en a 917.
Réducteur, voir ci-dessus.

/41 entralneur

23 dents 917 dents

3354
W= = 198

Solution: Pour obtenir une solution exacte, 1/41 de la
longueur circulaire est sélectionné en tant
qu’unité de course (105=0). Une unité de course
« uni. » correspond a I'avance d’un entraineur
exactement. L'entrainement de bande effectue
une rotation d’exactement 198 / 3354 - 23 - 41/
917 unités de course par tour de capteur. |l en
résulte 107=186714 et 108=3075618. La course
est programmeée en unités de course « uni. » =
1/41 de la longueur circulaire.

La longueur circulaire 101 est de 41 unités.

Exemple 6: Entrainement de bande présentant des
glissements doit avancer a l'infini et sans dérive
en pas fixes. 41 entraineurs exactement sont
répartis sur une longueur circulaire de 4 m.

41 entraineurs

M= i=1