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LinMot :

A. Prise de communication

1 Login via LinMot-Talk 4:

Aprés ouverture du logiciel, cliquez sur "Files" et "Login/Open Offline":

7 LinMot-Talk 4.1
Search  Controller

Window Tools  Manuals

Services  Options Heln

Scanning (with Camush)
Scanning (via Ethernet)

48 Install Firrmware ..,
MNewy 4

Exit

Sur cette nouvelle fenétre "Login":

Login f'XI Sélectionnez "RS232" et le port de communication de votre PC,

Configuration Interface: & pgam puis cliquez sur la touche :
" CAM
~ ETHERMET
" OFFLIME

Pot T

Lagin 1D |USEH

Paszword: |

1] 4 | | Cancel
[~ Open Object Inspector after Lagin

A. Prise de communication
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Le logiciel communique avec le variateur:

gin Info

Please wait until the login process iz completed!

Search for parameter trees in the controller.

Parameter tree found: O5Tr1100_E1100 %3512 bO01.IN2
Parameter tree found: MCTr1100_52HC_V3512_b01.IN2
Parameter tree found: ApTrMasterSlave E1100_%¥3512_b01.IN2

Search dizk for the requested in2 files:

in2 file found: OSTr1100_E1100_¥3512_h01.IN2

in2 file found: MCTr1100_S2HC_W3512_b01.IN2

in2 file found: ApTrMasterSlave _E1100_¥3512_b01.IMN2

Read parameter values
Tree name: 05Tr1100_E1100_%¥3512 bO1 _ .

Abort i Cloze

Puis, vous atteignez la page "Control Panel ": communication établie.

File Search Controller Services Options Window Tools Manuals  Help

B3| @ W ER |t EABGASE B
B Project Contral I Status < Manitaring
= MASTER on COM1 [USER -
n. v o { ) il 0 Switch 0. Digital Input 4.3 0: Dperation Enabled. o 0: Motor Hot Sensor. 0 | Cormection Status. Orline
" i 1:Voltage Enable. .......1 ....Forced by Parameter 1: Switch On Active. o 1: Motor Short Time Overload .0 | Fimware Status:  Running
+ Arametsrs ! 2 /Quick Stop..... 1 ....Forced by Parameter 2 Enable Operation.............. 1 2 Motor Supply Voliage Low...0 | ator Status: Switched OFf
G Varisbles ! 1 ...Forced by Parameter 3 END e .0 3 Motor Supply Voltage High.. 0
+ Dscilloscopes ! 1 ...Forced by Parameter 4 Voltage Enable. 1 4; Position Lag Always.............0
Messages i 5 /Freszs. 1 ...Faorced by Parameter 5: /Quick Stop..... 1 B: Pogition Lag Standing. 0
Erors - 6 Go To Position.........0 .....Interface E: Switch On Locke .0 B Contraller Hat......
B Curves [l 7: Error Acknowledge...0 . Interface 7 Waming..... Al 7: Motor Not Homed. . N
= ™ & Jog Move + 1] Interface 8: Event Handler Active... 1] 8 PTC Sensor 1 Hot, il _
Fommand Tabie I & lJoghiove- 0 Inieface 9 Special Malion Active. .0 3 PTC Sensor 2Hat........0 | P St#e Readyto Switeh On
| 10: Reserved 1] No Source Specified 10: In Target Positior o 10: RR Hot Caleulated. .0 @ Maotor Not Homed
= 11 Home: 0 Digital Input 4.4 112 Homed, s .0 11:Reserved... e &
™ 12: Clearance Check....0 Interface 12: Fatal Enor........ .0 12: Reserved.. i
- 13: Ga Ta Inital Position Interface 13: Mation Active. o 13: Reserved.. 0 | Actual Position: -1.34 mm
- 14: Linearizing 1] No Source Specified 14: Range Indicator 1. Al 14: Intertace Wam Flag. Demand Position: 000 mm
- 15: Phase Search. 1] Mo Source Specified 15: Range Indicator 2. .0 15: Application warm Flag.......0 Farce Factor: Wator nat homed!
1 | Cantral word 003Eh Status Word 40B4h ‘warn Ward 0080h | Motor Curtent: 0.004
| .
i L Override Value Op. Main State 02h Logged Enor Code:  0000h :‘:gtlc gupp\iv \\‘;O‘Ilt. ?:193:
L Enable Manual Dveride Op. Sub Slate oh oLersupp ok %
10 Panel otion Command Interface
g~ - Enable Manual D venids Enable Manual Dveride: [ | | | |
. Owerride Yalue i—-Aclua\ Walue
[T %411 - Dutput [ %]
[T %410 -Input - [ Cormmand Category | Most Commanly Uised |
#4.9 - Input 3
F F 4.8 - Input % Command Type: ‘No Operation (000kh) j@
[0 A7 -t | Count Nibble (Toggle Bitek  [0h ] [ Auto Increment Count Nibble
[ %46 -Input &
[ =45 Input &
[T =44 -Input 3 Name | Offs. | Deseription | ScaledValue | Int Value [Dec) | Int Value Hex) |
[T 4 3 - Input & Hesder 0 000sh: No Opsration 0 0 0000k

A. Prise de communication

Read Command
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2 Schéma du cable de connections :

— I —

1] 3 1]
2 |k Bel 12

PC =1 ose ose [
3 3

SubD 9pts = ]
Femelle i Marron Marron i
S S |

6 6 )

7 7|

8 8

g L Biindage Blindage 1l g

L1 |

A. Prise de communication

LinMot :

Linmot
SubD 9pts

Femelle
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B. LinMot Designer

DedsS 8 £ 2iEe+ 02

Motor Data
E Load Setup

Global Values Value Lirnits: 5/F ] Limits PAT ] Einematics] Diagram] Lapout I
B Motor Setup Segment Start Time Duration | Start Position Stroke | \Wamings
Matar Type PO1-234180/70:210 1 Point to Point D ms 200 ms 50 ram 100 mm
Mator ariant Standard 2 Standstil 200 ms 100 ms 501 mm 0 mm
2;‘2‘:{': e o ffg:zgggig 3 Point o Poirt 300ms 41 s Smm  A00mm
4 Standstil 441 ms 100 ms -5 rm 0'mm
Slider Mounting Regular 4 (dd rew Sement]
No. of Motors 1 =
Servo Controller E11x0 /B1100 Stroke [mm]
Supply Vaoltage DC Link 72
Cable Type Maone 100 |----I== e R P R EErTrEe, R LELTTTrErEE [ LI -
Cable Length Orm E E E E 3 E
Arbient Temperature 250 : : : : | :
Conling Method Flange i i : : 3 i

Start Position 50 mm 0

Load Mass 800 g

Motor Mass 2204g

Mourting Angle 0deg . : : : .

External Force oM | | | 1 |

Dy Friction 4N E i i 3 E

Vigzous Friction O M/ [m/s] 100 fo oo deceoioiooiiooi-. Geeoiiacoioooiooo.od oo eioeioiiiiaaoo- e
Spring #1 not defined . . . : - :

Spiing #2 not defined Mator Force [N]

Segment Results
Global Results
Supplp/Regener.__.

Power Diszipation 50
E Warnings
Stroke 0K
Force 0K
Shoit Time Overload oK 0
Thermal Load oK H
Acceleration Reserve OK
Motor Support OK 50
] 100 200 200 400 500
Time [ms]
Metric

1 Présentation

LinMot Designer est un logiciel de dimensionnement des moteurs linéaires LinMot. Il aide a choisir le bon moteur et
variateur pour une application spécifique.

LinMot Designer simule le comportement des moteurs linéaires LinMot dans des conditions de charges statiques et
dynamiques.

Important : pour que la simulation soit aussi proche que possible du comportement du moteur linéaire dans I'application
réelle, elle est dépendante de la précision des paramétres entrés.

B. LinMot Designer [6/24]
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2 Données utiles

21 Pour l'installation du moteur

Les informations nécessaires a l'installation du moteur dans le variateur se situent dans la fenétre « global settings »
onglet « Loads »

1+ e @2
Edit Global Settings

Limits S/F | Limits

otor I Lgvout} Infa I
Les informations de masse en mouvements, frictions ou
encore positions de montage et autres sont a intégrer Start Postion: -5 mm Start position i set by auto centering funchion
dans « Motor Wizard » lors de l'installation du moteur. e o s g =
(Voir chapitre suivant) = 2 gemes =] =
Extemal Force ON
—
-
|| Dy Friction: 4N
Yiscous Frictian: 0 N/[m/s)
Angle: 0 deg :- ]I l’
Spring #1 Type: Fef. Pasition: Fef. Force: Spring Constant;
- 0 0N Mmoo
[None = |omm [ |0/
Spring #2 Type:
il - 0 0N OM/m 7T
| one J | mm | ‘ m
i
|
| Problems |

B. LinMot Designer [7/24]
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2.2 Pour le réglage du moteur

Les parametres utiles pour le réglage du variateur
en fonction du cycle client se trouvent dans la
partie « Global Results » située dans la colonne

de gauche.

Nous utiliserons les variables de course totale,
vitesse et accélération maximum.

B. LinMot Designer

DS 8fHEYissr 02

Global Yalues
Motor Setup
Motor Data
E Load Setup
Start Position
Load Mass
Motor Mass
Mounting Angle
Extemal Force
Dy Friction
Wiscous Friction

Segment Results

2] Global Results
Tatal Time k 541 mz

Min Stroke

Max Stroke

Total Stroke

Peak Velocity
Peak Acceleration
Feak Force

RS Force

Peak Shart Time Ove...

Feak Thermal Load

Supply/ARegener...

Powes Dissipation
E Warnings
Stroke
Force
Shart Time Overload
Thermal Load
Acceleration Reserve
Motor Support

Walue

60 mm
200 g
220g
0 deg

oM
4N

0 MAmds)
af defined
niot defingd

60 mm
80 mm
100 mm
141 més
-20 més2
244N
128H
8.89%
E25%

LinMot :

Limits 5/F l Limits PAT Einemalics] Qiagram] I:ayuul]

Segment Start Time Druration
1 Pairtt to Point Oms 200 ms
2 Standstil 200 mz 100 me
3 Paint to Paoint 300 ms 141 ms
4 Standstil 441 ms 100 ms

:'1. [Add new Segment]

Stroke [mm]

100

-100

Motor Force

50

[8/24]
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C. Installation moteur

Les variateurs neufs arrivent sans configuration moteur ; comme aprés un rechargement de firmware.

I onitaring

Connection Status:  Online
Firrware Status: Running
Iakor Status: Switched Off

o

Op. State:  Error

. @ Cfg Err: No Motor Defined

lls sont en défaut :

Actual Positior: 0.00 mm
Demand Positior: 10,00 mm

Force Factor: Motor not homed!
tokor Current: 0.00 A

Laogic Supply Yolt: 2369V
Motor Supply Vol.: 72.30W

Pour cet exemple de configuration, nous utiliserons le paramétrage d'une valise de démonstration LinMot.

1 Motor Wizard:

Pour l'installation du moteur dans le variateur, cliquez sur I'utilitaire « Motor Wizard » intégré a LinMot Talk :

Window Tooels Manuals Help

an COMT [USER] ems W{ K NESEASE|D)
Cartral \ L } Statuz
u .
0: Switch One 1 ... Interface 0: Operation Enabled............ 0 0: Matar Hat Sens

Puis sélectionnez le dossier LinMot Linear Motors :

-~

Mam Madifié le
. LinMot Linear Motors . 040172013 13:57
. LinMot Linear Rotary Mothrs 04,/01/2013 13:57
J LinMot Modules 04,/01/2013 13:57
, Other Motors 040172013 13:57

Vous avez la possibilité de choisir également le dossier des configurations pour les moteurs LinRot, les guidages LinMot
type HO1 et BO1 ou encore pour des moteurs rotatifs.

C. Installation moteur [9/24]
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Dans cette nouvelle fenétre, choisissez le
fichier *.adf correspondant a votre référence
moteur :

1.1 Motor Wizard Etape 1/9

LinMot :

Mom

1 OEM Motors

|| PS01-235:80.adf

|| PS01-23xB0.adf

|| PS01-23xB0F-HP adf
|| PS01-23x160.adf %
|| PS01-23:160F adf

|| PS01-23:160H-HP adf
|| PS01-375x60-HP adf
|| PS01-375:120F-HP adf
|| PS01-37x120.adf

|| PS01-37:120F-HP.adf
|| PS01-37:120F-HP-55C adf
|| PS01-37x240.adf

|| PSO1-37x240F adf

|| PS01-48x240.adf

|| PSO1-48x240F adf

|| PS01-48x240F-55C.adf
|| PS01-48x360F adf

|| PS01-48x360F-55C.adf
|| PS02-235:80.adf

|| PS02-235x80F-HP.adf

| |
TRl g B NELT

Step 1/9: Actuator Selection _—__‘_...-—-—-—-—-...____-_

Actuator Data File: PS01-23x160. adf

Stator:

P501-23x160-R20
P501-23%160-M

4
PS01-23x160-R ’

m

Derived Settings Value Comment
‘STATOR Please select
Stator Length 0mm
Stator Mass Og
s

A Slider Mounting Direction

‘ Help H < Back || Next » || Finish H Cancel ]

C. Installation moteur

Maodifié le

04,/01/201313:57
06,/07/2012 17:06
06,/07/2012 17:06
06,/07/2012 17:06
06,/07,/2012 17:06
06,/07/2012 17:06
06/07/2012 17:06
10/10/2012 09:59
10/10/2012 09:59
06/07/2012 17:06
10/10/2012 09:51
06,/07,/201217:06
06/07,/201217:06
06/07/201217:06
10,/10/2012 09:51
10,/10/2012 09:51
10,/10/2012 09:51
10,/10/2012 09:51
10,/10/2012 09:51
06,/07/2012 17:06
06,/07,/2012 17:06

Type
Dossier de fichiers
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF
Fichier ADF

_ISi vous avez un menu déroulant, choisissez la méme
référence que sur le stator LinMot.

[10/24]
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Puis sélectionnez votre slider (barreau Step 1/9: Actuator Selection
d'aimants) ; par sa référence ou alors N |
directement par sa longueur et son diamétre. Actuator Data File: P501-23x160. adf

Stator: [Psoz-2zts0 - 3

Slider:
PLO1-12%200,/100 (L: 200mm; D:
PLO1-12%230/130 (L: 230mm; D:
PLO1-12%350/300 (L: 350mm; D: 12mm)
PLO1-12%420/370 (L: 420mm; D: 12mm)
PLO1-12%480,/430 (L: 480mm; D: 12mm)
1-12%580,530 (L: 580mm; D: 12mm)
e — 2
Derived Settings Valueﬁ-.--—__'—_m
STATOR P501-23x160
Artide Number 0150-1202
Stator Length 257 mm
Stator Mass 450g
ASLIDER Flease select

A Slider Mounting Direction

Help < Back Next > Finish Cancel

Shider Mounting Direction: ‘ﬁ - '
Reversed |

range changes with the mounting direction.

Farce, g :
100%1 - . o .
Fhis 3% ™ Puis indiquez le sens de montage du slider.
_I:—! Stroke L'arriere du moteur est caractérisé par le
H A '
F Circlips connecteur ou la sortie cable, et l'avant du

slider par le circlips.

Ce sens de montage définit le ZP, soit le milieu de la course SS ou la force maximum du moteur est disponible.

C. Installation moteur [11/24]
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1.2 Motor Wizard Etape 2/9

Dans cette étape 2/9, choisissez le type de fixation et
le type de refroidissement.

Avec certains moteurs (Inox ou 400V), vous pouvez
également avoir le choix d'une bride ou moteur inox
refroidie par eau. Ce circuit d'eau traverse le moteur ou
la bride, ce qui améliore nettement le refroidissement
et donc la force moyenne disponible.

1.3 Motor Wizard Etape 3/9

Etape 3/9, indiquez le type et la longueur du cable de

Step 2/9: Motor Cooling

(T )

LinMot :

Mounting and Cooling Flange

Type: Standard L

No Flange
Standard Flange
Flange With Fan Cooling F

The majority of the heat is dissipated through the flange. The flange selection affects the
firmware temperature model calculation, which is used for monitoring purposes,

»

n

Derived Settings Value Comment

Help [ < Back H Mext > ] Finish [ Cancel ]

Wowwer s R | o leomd

Step 3/9: Extension Cable Setup

liaison entre le moteur et le variateur.

First Extension Cable Segment
o rr—
Mo Extension Cable

Exemple :
Firgt Extension Cable Segment
Type: K505 -
Length: 6 m
KSO05 :

KS :céble High-Flex pour chaine porte-cable.
05 : section des phases moteur de 0,5mm?

Voir le data-book LinMot Edition 16 page 508, pour
voir tous les types de cables disponibles.

K15
K503
. K505
Second Extension Cable S‘KSlO

Type:

Generic

The chmic resistance of extension cables can be quite high in relation to the motor's phase
resistance, If the firmware knows the total ohmic resistance it can optimize the current
control loop to the load. If there are extension cables used in the application, then
thatjthese segment(s) should be defined here. The cable piece that comes directly out of the
motor is negligible.

»

La résistance du cable est prise en compte par le
variateur dans la boucle de régulation de courant.

Derived Settings Value Comment
Motor Phase Resistance 20.2 Ohm
Cable Resistance 00hm
Total Resistance 20.20hm
Help [ < Back I [ Next = I Finish l Cancel ]

_""---"———"""""""""""""""""""""""""""""""————

C. Installation moteur
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1.4 Motor Wizard Etape 4/9

=

__ | |
Step 4/9: External Position Sensor System

Si vous utilisez une mesure de position externe,
voici la liste des types de capteurs pouvant étre|| Extemal Pasition Sensor

TP Type:
utilisés : e (o sensor -]
INo Sensor
Incremental AB Encoder (R5422) k
Incremental ABZ Encoder (R5422)
Mo Sensor = Analog Sine/Cosine (1vpp) |

m

Incremental AB Encoder (R5422)
Incremental ABZ Encoder (R5422)
Analog SinefCosine (1Vpp)

With an additional external position measuring system the positioning accuracy and the linearity can be improved. The optional
position sensor has to be connected to Ext Pos Sens connector on the drive. -

Mode: None =

Derived Settings Value Comment

LinMot peut fournir un capteur de position externe, voici la référence :
MS01-01/D : Capteur magnétique A/B — 1uym
MBO01-1000 : Bande magnétique (par cm)

Paramétrages :
External Position Sensor
Type: [?lncremenial AB Encoder (R5422) v]
Count Direction: [Positi\re V]
Resolution r {14 Period Length]): 1 um

L

1 L1 L=

With an additional external position measuring system the positioning accuracy and the linearity can be improved. The optional
position sensor has to be connected to Ext Pos Sens connector on the drive.,

C. Installation moteur [13/24]
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1.5 Motor Wizard Etape 5/9

LinMot :

Cette étape est importante pour le calcul des
coefficients permanents (frictions,
accélérations...) intégrés dans la régulation.

Dans l'ordre :

Partie mobile du moteur pour prendre en

compte sa masse en mouvement. I
|
Angle de montage. i
|
Masse en mouvement (hors moteur) : |

-Exemple : guidage + masse client. i

Valeur de friction mécanique.

Mechanical Layout

Orientation Angle (-30%,,+30%): 0 =

Moving Mass _..,’
sider: 20 s =
Additional Load Mass: 800 a

Friction Forces
Dry Friction: 4 N
Viscous Friction: 0 Nf{mjs)

MagSpring [or other constant force)
External Constant Force: a N

Force Direction:

Step 5/9: Feed Forward Parameters

Valeur de viscosité (en N/ms), rarement
utilisée. |
Valeur et direction de force externe A
ermanentes : Derived Settings value Comment
P |
-Exemples : Magsprlng 40N en Tﬂ(:f;:tnav;rn‘i Bf‘\‘jarscse in mator direct. DlDNZD ¢ |
négatif, compensation pneumatique,... || exemiconstntroce on
Sum of Constant Effective Forces oN
| FF Constant Force oA Current for constant force compensation
I FF Friction 0.181 A Current for compensation of dry friction I
. . . FF Damping 0 Af(m/s) Factor for compensation of viscous friction
TOUteS |es Varlables Sont dans |e fIChIer FF Acceleration 0.046 Af(m/s~2) Acceleration feed forward factor
LinMot Designer de l'application. (voir chapitre
B 2 . 1 Help < Back. Next > Finish Cancel
- 4

1.6 Motor Wizard Etape 6/9

Visualisation et/ou sélection empirique des
gains PID de la boucle de position.

Il est possible de les modifier ensuite avec un
mode de fonctionnement prévu pour
I'optimisation des gains.

-
H Motor Wizard

Step 6/9: PID Position Controller

PID Position Controller Setting

in: 3 A, ’
b Gain /<) Set To Default 5t (P=3.8,D=7.5,1=0)
1 Gain: 0 A/{mm*s)
B |
Moise Filter: :
Dead Band 0.01 mm [¥]Enzble Moise Fiter |
|
Beside the feed forward parameters (see previous step), the PID controller setup influences the
drive behavior. For the most applications it is possible to achieve good results with one of the
| | given default settings (no additional loop tuning necessary).
| The Moise Filter can be used to filter out any noise from the position feedback signal. A too wide
filter dead band can have negative impact on the drive's performance.
Derived Settings Value Comment
P Gain 1.5 Afmm I
D Gain 3 Af(m/s) |
I Gain 0 Af{mm*s)
Integrator Limit 4A
Maximal Current 4A
Moise Filter Dead Band 0.01mm
Help < Back ] [ Next > ] [ Finish I [ Cancel
& — o)

C. Installation moteur

[14/24]



servomécanismes

Installation Réglage

1.7 Motor Wizard Etape 7/9

Type de prise d'origine.
La plus utilisée est la prise d'origine sur une buttée
mécanique en déplacement négatif ; slider rentrant
dans le moteur.

=

=

Plusieurs autres types de prise d'origine sont
disponibles. Voir la liste sur le menu déroulant.

Mechanical Stop Megative Search -
03 .

Mechanical Stop Positive Search k =

Limit Switch MNegative =

Limit Switch Positive 1

Home Switch

Home Switch And Mechanical Stop Megative

Home Switch And Mechanical Stop Positive

Home Switch And Limit Switch Negative 7

1.8  Motor Wizard Etape 8/9

Le variateur a besoin de connaitre la position physique
du slider par rapport au moteur. Mesurez la distance A
ou B en position de prise d'origine mécanique.

Cela indique au variateur la position ZP, donc sa
course ou la force maximum est disponible.

C. Installation moteur

I Step 7/9: Homing | l

Home Position Seaich Move

Speed: 0.01 mfs

Mode: Mechanical Stop Negative Search -]

The motor moves in negative direction until a mechanical stop
is reached. This position is assumed to be the Home Position.

Before motion commands can be executed, the motor must be homed. Depending on the
selected mode, the motor searches a mechanical stop and/or an electrical switch.

LinMot :

T

Derived Settings Value Comment

Help [ <Back ] [ Next > Finish Cancel

Step 8/9: Homing Il

Distance from Stator End to Slider End at the Home Position

B 257 mm A
ht
LY
e ——
290 mm

Distance A

Distance B

The drive needs to know the physical position of the sider relative to the stator, Please
determine either distance A or distance B when the motor stands at the Home Position
(mechanical stop or switch). Then enter the corresponding value. The other value is
calculated by the software. If the slider end is inside the stator tube, then you have to
give your entry a negative sign.

m

Derived Settings Value Comment

Slider Home Position 10 mm Corresponds to distance A

Help [ < Back H Mext = H Finish H Cancel I

[15/24]
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1.9 Motor Wizard Etape 9/9

servomécanismes LinMot :

Motor Wizard
Step 9/9: Homing Il
Cette dc'ierln iere étape définit la position électrique de 1a i of he Appicaton Referonce System
rise dorigine.
p g Home Position (HP): -10 mm 23 mm 257 mm 10 mm
g Pa g . 1
Home Position égal position au point de contact =
mécanique. b
" . . e . . e

Inltlal posmon egal Ia posmon flnale de pnse d Orlglne, Move to the Initial Position at the End of the Homing Procedure

et/ou la position de départ de I'application. l 5 e c |
| Initial Position (1) ? mm + E
| i
|
| sl
| IF
| You can define your application specific reference system by assigning any pasition value to the

Home Position. All further position values are based on this system,
I At the end of the homing procedure the motor moves to the Initial Position. Then itis ready to
execute the motion commands. If the motor has to be homed on & mechanical stop, then the
1 Initial Position value should differ from the Home Position.
l L
I Derived Settings Value Comment
)| Minimal Position (stroke range limit) ~ -65mm
Nl Maximal Position (stroke range fimit) 145 mm
J| Distancec 20 mm
: Distance D 13mm
|
|
Help [ < Back l l Finish I [ Cancel ]

1.10 Fin de l'installation moteur

The firmware on the drive is running. It must be stopped
before the parameters can be written into the drive!
Do you want to stop it now?

G =

Pour terminer, cliquez sur « Finish », puis « Yes » dans
fenétre, pour enregistrer et arréter le firmware du variateur.

===

Tools  Man
B % vV EAEOASFSE D
REBOOT « Status < Monitoring
0: Switch On. X Irtetace 0: Dperation Enabled x I Wotor Hot Sensor # | Connection Status: Online
1: Vokage Enable. .k . Forced by Parameter 1: Suitch On Adlive * 1: Motor Shot Time Overoad.x | Fimware Status: Mot Running
2 Mick Stap % .Forced by Parameler 2 Enable Operation % 2 Motor Supply Voltage Low..® | otar Status Switched Off
3 Enable Operation. .. .....Forced by Parameler 3 Emar X3 Motor SupplyWokage High %
& Abbort X . Forced by Parameter 4:Voltage Enable ® i Postion Lag Alnays " |
5: fFreeze. X . Forced by Parameter 5: #uick Stap ® 5 Positon Lag Standing. ...
& Go To Posiion......x .. Int=tacs &: Swich On Locked x B Drive Hot M
7 Enar fcknowledge. .k ... Iniztace 7 harring x 7 Motor Not Homed M
& Jog Move + X Irtetace & Event Handler Active. . x & PTC Sensor 1 Hot " .
Bernnand Table g Jog Move - X . Ini=tace 9 Special Motion Active....._x 5 PTC Sensor 2 Hot w | Op Stae
100 Reserved % ..Ho Sourcs Speofied 10 In T arget Pasiion. x  10.AR Hot Caloulatzd ..o | = |
11 HOME: ekt 11: Homed. % 11:Reserved % Firmware StDppEd.
12 Cleatance Check . & - Irtetface 12 Fatal Error ® 12 Resarved M
13 Go To Inital Postionx ... Intestas 13: Mation At x 13 Aeserved x| fclual Positon:  oen
14 Lineaiiing ¥ ...Ho Source Speofied 14 Range Indicator Torok 14 Interface Wain Flag.... % | Demand Postions  xkx
15: Phase Search.....k ..o Saurce Spectied 15: Ruange Indicater 2 x 15 Appiication Wam Flag.. X | faio oo b
ConiolWord:  $menn Statuswod  $wox WanWord Swonx | Motor Cunene
- Overide Vake Op MainSiste  $mn  LoggedEroiCoce: fuu | O30 SUPPYYOL
—-— Enable Manual Ovenide Op. Sub State S otor SLpply Vot ek

C. Installation moteur
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D. Réglage moteur

LinMot :

Le réglage des axes LinMot se fait avec le logiciel LinMot Talk.

1 Prise d'origine

!IjnMnt—Talk 51

Sous « Control panel », sélectionnez les bits Switch On et
Home.

Passez le bit Swich On a 0 puis a 1. (pris en compte au front

montant)

Motor Status: Switched On

Le variateur est validé T

Op. State:

f Motor Mot Homed

Switched On

Operation Enabled

Mator Status:

Passez le Home a 1. Le moteur

-] s B

effectue sa prise d'origine.
Op. State:

i @ Motor Not Homed

Homing

Décochez le bit Home

. L'axe est prét a fonctionner : « Operation Enabled »

@ Project

2 ﬂ valise demo on COM1 [USER]

Contral

[ [ 0 Switch On ...Manual Dveride
% gunlrul Borel i 1: oltage Enable Forced by Parameter
d aramelers ! 2 /Quick Stop..... Forzed by Parameter
4 Warables ! 3 Enable Dperation. Forced by Parameter
» B Dsciloscaopes ! & bt ......Forced by Parameter
- Messages ! 5 /Freeze........ ....Forced by Parameter
Errars [ E: Go To Position, Interface
. - 7. Error Acknowledge.. Interface
= I S JogMove +......... <o Interface
Command T sbls r 9 Jog Maove - ....Interface
i 10: Reserved Mo Source Specified
r)f(' [T 11: Home..... I anual Override
[ 12: Clearance Check....0 Interface
I 13: Go ToInital Position0 Interface
- 14: Linearizing.. .0 Mo Source 5pecified
[ 15: Phase Search, 0 ... HoSource Specified
i Control Ward: 003Fh
! — Dvemide Value
|

———- Enable Marual Overide

D. Réglage moteur

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help
htalEHE| B [vdsedenomionuser] < B % YEY
@ Project Contral St
4 Jf@ valise demo an COMT (USER) — .
% Contiol Panel ‘N [ 0 Switch Ony.......... 1 ... Manual Overide 10
S s i : hable. 1 Forced by Parameter
aramet | 2 /Quick Stap........... 1 ....Forced by Parameter 2z
e, Variables !'| 3 Enable Opeiation.... 1 ... Forced by Parameter 3
» Bl Dseiloscapes i 4: /Abart. .1 .....Forced by Parameter 4
Messages ! b fFreeze. a1 Forced by Parameter 5
gl Erors [ B Go ToPogtion,........0 ... Interface E;
ﬁ Curves [ 1 7:Emordcknowledge.. 0 ... Interface ;
. [T &JogMove+.......0 . Interface
Lommand T ble 1 % JogMove- 0 . Inteiface g
| wed 1} No Source Specified 1
1T Home ... 0 Manual Dverride T
g e Check... 0 Interface 1
13: Go Ta Inital Position 0 Interface 1
14: Linearizing..............10 ......No Sowce 5pecified 1
15: Phaze Search......0 ...NoSouce Specified 1t
Control Word: 003Fh
- Ovenide Value
Ik t-—-- Enable Manual Overide
10 Panel
----- Frahle banial Nvearide -
I Status I3 onitoring
0: Operation Enabled............ 1 0: Motor Hot Sensor..............) 0 | Connection Status: Online
1: Switch On Active 1 1: Mator Shart Time Overload 0 | Fimware Status: Running
2: Enable Operation. 1 2 Motor Supply Woltage Low.. 0 | pgtar Status: Switched On
FEMOL. L1} 3 Motor Supply Yoltage High. 0
4: Voltage Enable. 1 4: Position Lag Always. L1}
5: Muick Stop. 1 5: Position Lag Standin 1}
E: Switch On Locked. L] E: Drive Hot .0
72 W arning L1} 7: Motor Not Homed. L1}
8 Event Handler &ctive..........0 8 PTC Sensor 1 Hot. ]
9: Special Motion Active. L1} 9: PTC Sensor 2 Hat. 1]
10: In Target Position. 1 10: AR Hot Calculates o
11: Homed.. 1 11: Reserved. o 1]
12: Fatal Enar. .0 12 Reserved. 1}
13 Motion Active. o 13 Reserved 0 | Actual Position: 0.01 mm
14: Range Indicator 1. 1 14: Interface 'wam Flag... 0 | Demand Position: 0.00 mm
15 Range Indicator 2. L1} 15 Application *am Flag, 1] Force Factor: 9600 %
Shatus Word: 4C37h Wam word 0000h | Matar Current: 0.00 A
Op. Main State 08h Loagged Error Code: D000 Logic Supply ok 23,63V
Op. Sub State Coh hdotor Supply Vot 72.30 W
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2 Mode réglage

LinMot :

Le mode de fonctionnement « VAl 2 Pos Continuous » permet de faire des allers et retours en permanence afin

d'optimiser la régulation.

Les parametres de positions, vitesses, accélérations, décélération et temps de pause sont modifiables.

Pour l'optimisation en fonction de
utilisez les
parametres déterminés par LinMot

l'application du client,

Designer.

File
mta ‘ = §| E2) Hvalise demo on COM1 [USER)

Search Drive Services Options Window Tools Manuals  Help

&P Project
B valize dema on COM1 (USER)
3 Contral Panel
Parameters
E) 0%
4 [=] Mation Control S

- [E] Drive Canfiguration
- [E] Motar Configuration
-[E] State Machine Setup
4 [=] Motion Interface
4 =] Run Mode Settings
; Fun Mode Selectian
[E] Triggered Wa-Interpolatar Settings
[E] Triggered Curves Settings
[E] Command Table Settings

- [E] CAM Mode Settings

E Triggered CaM Curves Settings
»[E] Pos Indexing Settings

+[E] Analog Mode Settings

:~[E] Triggered Command T able Setlings(

pEe K S HAEBGAFBE|
oy ¥l 2 Pos Continuous o X
Mame Value Raw Data
" Motion Command Interface O 000tk
oF Triggered Y- Interpalator Qif 0002k
" Rise Triggered &l For/Backward ... Oif 0000k
. LTnggered Time Curves aff 00a#h
" Command T able Made 0if 0003k
e LTliggered Command Table Qif 00aCh
" Position Indesing Qif 0004k
" tinslog oif 0004k
("LTliggered Analog Qif 000+
" CAM Made 0if 000Eh
~Tiiggered CAM Curve 0if 0008k
@ "W&| 2 Pos Cantinuous On 0005k
~Cortinuous Curve ["\’ [k} 0005k
"L Mafion Command Interface Off 0ok

[E] Wal 2 Pos Cont Settings

[ TR T PP S S,

Les parametres des mouvements se trouvent dans « Triggered VA-Interpolator Settings »

« Trig Fall Config » pour la premiére position et « Trig Rise Config » pour la deuxieme.

D. Réglage moteur

File Search Drive Services Options

Tools Manuals  Help

"“ﬂ t :] ‘ = n @‘ -ﬂ Hva\isedemom[ﬁﬂM] [USER]

@ Project

walize demo on COM1 [USER)

-3 Cortrol Parel

4 [&g Parameters

- E] 08

4 [Z] Mation Control S

- [E] Diive Canfiguration
+-E] Motar Canfiguration
-[E] State Machine Setup
4[] Motion Interface

i 4 E] Run Mode Settings

deme E K SEHABGASE Q)

(g3 0 /X
Mame: Walue Raw Data UPRID
“Pasiion O rom 00000000k 1458k
“Max, Speed 01 mds 000718640k 1458h
*fcceleration 1mis"2 000718640k 145Ch
“Deceleration 1mfs"2 0007186400 1450k
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Les temps de pause entre les positions se trouvent dans « VAl 2 Pos Cont Settings »

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

Bt 0| G| B[ valse domo on COMT USER) e |k S EHAEOAFE| D
&P Project £2 100 ms v &
o & walize demo on COMI1 [USER] L x |
g Control Panel MHame WValue Raw Data UPID
z| Parameters "Rise Pos Wait Time 100 ms 03E&h 147Dh

- E] 05 "Fall Pos wait Time 100 ms 03ESh 147Eh
4 [E] Mation Contral 5w/

+ =] Drive Configuration
» -] Mator Canfiguration
> -] State Machine Setup
=] Mation Interface
4 [E] Run Mode Settings
Run Mode Selection
4[] Tiiggered VA Interpolatar Settings
L-[E] Trig Fal Carfig
“..[E] Trig Riss Config
[=] Trigaered Curves Settings
~{E] Command T able Settings
[£] Triggered Command Table Settings
- E] CAM Mode Settings
[£] Triggered CAM Curves Settings
> ] Pos Indexing Settings

WAl 2 Fos Cont Seltings

Une fois l'optimisation de la régulation terminée ou pour arréter I'axe, vous devez re-sélectionner le mode « Motion
Commande Interface » pour  éviter|iq linMot-Talk51

tout mouvement intempestif lors d'un
prochain démarrage.

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

NtaSHSE| B[ eedmmimusn  ~pE s EIKYEAEGASE D

&P Project £ Mation Command Interface v ®
4 @ valiz= demo on COMT [USER) L x |
B Control Panel Ma Walue Raw Data URID Type ¢

4 -[i Parameters C|:® Mation Command Interface . on ) 0001k 1450h  Uintl6
B 05 | Triggered iddnterpnilo, bt ——1F 0022h 14500 UG
4 [E] Motion Conlrol 5/ " Rise Triggered Yl For/Backnard .. Off 0000k 14500 Ulnité
Bl a”"e CE°”ff'9“'a“_°" " Triggered Time Curves il 0007h 14500 Ulnlg
B Motor Corfigualion | 2 Tt Made il 0003k 14500 Ulnlg
> ] State Machine Setup o
4 5] Moton Interacs . Triggered Command T able o 000Ch 1450k Ulnt16
" Pasttion Indeing o 0004k 1460k Ulnt16

E] Run Made Settings o
Fiun Mode Sele | ¢, Anaiog Ot 0004k 1480k LintlE

> ] Triggered Vil | © : Triggered &nalag 0 000Bh 1450 Ulnt16
[E] Triggered Curn CLEAM Mode arf 0006k 1450k Ulnt16
[E] Commeand Tabl CLTr\ggered CAM Curve arf 0008k 1450k Ulnt16
-[E] Triggered Cor VAL 2 Pos Continuous 0ff 0003k 1450k Ulntlg
> ] CAM Mode Set ¢ Continuous Curve o 0005k 1450k Ulntle
-E] Triggered CAM " P Mation Command Interface 0ff 0010k 1450k Ulnt16

> E] Pos Indexing 5
5 21 Bimalnn bMads 5

D. Réglage moteur [19/24]
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3

Gains PID

LinMot :

File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help
Mt O & E & | vaisedemoon COMI USER) e K EHAEHBASTE| D
Project e ]
@-I_ walize demo on CORMIT [USER] i v x c |
B Contral Panel Mame Walue Faw Data LRID Type Scale
4 {Eg] Paramsters “FF Constant Force 0a 0000k 133Ch  SInt16 0.001 &
-E] 05 “FF Friction 0181 & O0BSh 1380k SInt16 0.001 &
4 -[E] Motion Conlrol St “FF Spring Compensation 0 &/m 0000k 139Eh  SIntl6 1 &fm
+ E&] Drive Configuration “FF Diamping 0 Adfmés) 0000k 139Fh  SinE 0.01 Adfmds]
] Motor Configuration “FF Acceleration 0.045 Admés™2)  O02Eh 1340k UInkl6 0.001 &
: :g ;ff;:'ﬂf;‘gi:e“p " Spiing Zera Positon 0 mm 00000000k 1381h  Sin32 0.0001 mm
4[] Fosiion Contraller . F Gain 1.5 &dmm 000Fk 1342k UlntlE 0.1 Admm
Feedback Selection I_D Gain 3 & mss] OMER 1343k UlntlE 0.1 &mds]
Chl Par Set Selection LD Filter Time Ous 0000k 1348k UlntlE Tus
(5] Control Parameter Seth: I Gain 0 Ad(mms) 0000k 1344k LInti6 0.1 Ad(mms)
=] Control Parameter Set B I_Integrator Lirriit 48 OF&0k 1345k Sint16 0.001 &
=] Advanced 5ettings . b aximal Current 4 4 OFA0R 134Eh  SInt16 0.001 &
=] Current Cantraller Moize Deadband 'width 0.01 mm 0064k 1347k UlntlE 0.0007 mm
- E] Erors &' amings
- =] Protected Technology Functions
=] CaMopen Interface
1 Cam Clmmn

Les gains se trouvent dans « Control Parameter Set A ». Vous retrouverez aussi les coefficients calculés dans « Motor
Wizard ».

Les gains PID par défaut sont renseignés en fonction du moteur sélectionné lors de l'installation.

P ==> Proportionnel : influe sur la différence entre la position actuelle et la position demandée.
D ==> Dérivée : influe sur la différence entre la vitesse actuelle et la vitesse demandée.
D Filter Time : filtre pour limiter le bruit du gain dérivé.

| ==> Intégral : agit sur I'écart de position statique jusqu’a disparition. Un gain | trop important peut rendre
instable toute la régulation.

D. Réglage moteur [20/24]
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File Search Drive Services Options Window Tools Manuals Help

Tt 0| | & | B |[valsedemoonCoMIUSER) <[ p> W & | HE | | @IQI@Aﬁ\m
@P-i?lit;hsadsmu on COM1 (USER) > B 0w | By | 8| o oefos o] B

¥ Conol Panel mm mm

> Parameters %0 a0

» & Variables

= [E Osciloscopes

: Defaglt 80 80

: Mezsag

ol Erors

B Curves 70 70

E Command Table

Channel 2:

Comment

Icones

Channel 1: MC SW Overview - Actual Position
! - Demand Position
Channel 3: IC SW Overview - Difference Position
Channel 4: MC SW Overview - Demand Current

b | B s o | By | & B EH1|EHE|EHEI|EH'-I| Bl

S0 RD | Sauvegarde et lecture des paramétres manuels

$ Paramétres de l'oscilloscope

CH1 ||:|'|E ||:|'|EI |EH"| ‘ Masquer / Afficher les canaux

E. Oscilloscope LinMot Talk

{7 Mise a I'échelle automatique des courbes
Export de l'oscilloscope

& Réglage manuel de I'échelle

Curseurs 1 & 2 de lecture
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2 Parametres types

21

Onglet « General »

Paramétrez le temps d'enregistrement en

fonction du temps cycle demandé.

Les canaux par défaut
I'optimisation des gains.

suffisent pou

2.2 Onglet « Trigger »

Dans le menu déroulant « Trigger Condition »
choisissez A.

Puis, dans variable, sélectionnez « Demand
Position » et rentrez 0,1 dans « Value »

De cette fagon, I'oscilloscope démarrera
toujours du méme endroit.

LinMot :

Acauisition Mode;

[Slng\e Shal

Recording Time:

Channel 1 Channel 5

Group Wariable Group Wariable
[ME St Dverview v] [Aclual Position -I

Charnel 2 Charnel B

Group Wariable Group Wariable
[MC S Overview v] [Demand Position 'I

Channel 3 Channel 7

Group Wariable Group “ariable
[ME S Dverview V] [DI"EIEI’\CE Puosition V]

Channel 4 Channel &

Group Wariable Group Wariable
[MC S Overview v] [Demand Current 'I

, |
I S

General | Trigger | Advanced
Trigger Condition; [A N v]
Condition & b
Group Wariable
[MC S Overview '] [Demand Position v]
Evert Yalue [mm]
Rising edge »| 01
Condition B
Group Wariable
05 5% Operating Haur Cour Operating Hawrs
Evert Walue [h]
Rizsing edge 0

Save Color Set

E. Oscilloscope LinMot Talk
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2.3 Onglet « Advanced »

, ,
oumonresas R — e

General | Trigger | Advanced

Cochez la case « Pretrigger » et 5 ou 10% en
fonction du temps d'enregistrement.

ms

) ' H 0, Set Recording Time
Ce paramétre permet d'enregistrer 5 ou 10%)| ., "oy unber of Sanplos

du temps paramétré dans l'onglet général|| aoziss B BED
avant le « Trigger » et donc de visualiser
I'ensemble de l'oscilloscope.

Show always result in countinuous mods

E. Oscilloscope LinMot Talk [23/24]
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