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AVERTISSEMENT

/N

Le logiciel VISUAL DRIVE SETUP est destiné au paramétrage des variateurs développés et fabriqués par
TRANSTECHNIK. Son utilisation doit étre strictement réservée au personnel qualifié : norme EN 60204-1.

Au cours du paramétrage des variateurs, il est impératif de lire attentivement les messages affichés par le logiciel,
I'exécution de certaines procédures devant faire I'objet de précautions de sécurité particuliéres.

Pour la mise en oeuvre des variateurs TRANSTECHNIK, il est demandé de se conformer aux avertissements
présents dans les manuels des variateurs concernés.

TRANSTECHNIK se dégage de toute responsabilité concernant des accidents corporels ou matériels dus a des
négligences, a des erreurs de manipulation ou a une mauvaise utilisation du logiciel VISUAL DRIVE SETUP.

TRANSTECHNIK se réserve le droit a toute modification destinée a I'amélioration de ce logiciel.

© TRANSTECHNIK, mai 2011. Tous droits réservés

Indice de révision : 1.6
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Chapitre 1 - Généralités

1.1 - INTRODUCTION

Le logiciel VISUAL DRIVE SETUP (VDSetup) a été congu pour le paramétrage, a partir d'un PC, via une liaison
série RS232, de la famille "ServoPac-A" de variateurs TRANSTECHNIK. En outre, le logiciel donne la possibilité a
I'utilisateur de piloter un moteur en vitesse ou lancer I'exécution d'une séquence de mouvements (variateurs
positionneurs) pour s'assurer d'un paramétrage correct.

1.2 - APPLICABILITE

La présente version de ce manuel est applicable a partir de la version 4.0 du logiciel Visual Drive Setup.

1.3 - DEFINITIONS

Auto-phasing : La procédure d'auto-calage (auto-phasing) permet de déterminer
automatiqguement les paramétres du moteur et le calage du résolveur.

Auto-tuning : La procédure d'auto-réglage (auto-tuning) permet de calculer les
paramétres de gains du régulateur vitesse (et position selon le type de variateur).

Séquence : Une séquence définit un mouvement (déplacement absolu, relatif, recherche
d'index, profil de vitesse, de couple) préprogrammé au niveau des variateurs
positionneurs.

Positionneur : Un positionneur est un variateur intégrant les trois boucles d'asservissement

(position, vitesse, courant), et capable de générer lui-méme ses trajectoires, grace
a des séquences de mouvements pré-enregistrées.

CV: L'entrée CV du variateur correspond a la consigne analogique de vitesse +/- 10 V

pour la vitesse maximale ou a la consigne analogique de courant +/- 10 V pour le
courant maximal, si I'entrée Cl est activée.

1.4 - REFERENCE AUX NORMES APPLICABLES

Norme applicable pour les équipements électriques des machines industrielles : EN 60204-1.
1.5 - DOCUMENTS APPLICABLES POUR LA MISE EN (EUVRE DU LOGICIEL

Pour tout ce qui concerne les connexions entre un variateur et ses périphériques, se reporter aux notices
d'installation et d'utilisation du variateur concerné.

Chapitre 1 — Généralités
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Chapitre 2 — Installation du logiciel

2.1 - CONFIGURATION MINIMALE
Pour faire fonctionner le logiciel VDSetup, la configuration minimale du PC doit étre la suivante :

- Processeur Pentium I,

- 32 Mo de mémoire RAM,

- écran 256 couleurs, résolution 800x600,

- clavier + souris,

- systeme d'exploitation Windows95© ou WindowsNT40,
- 8 Mo disponibles sur le disque dur,

- cable série RS232 ou cable adaptateur USB/RS232.

2.2 - INSTALLATION

A partir de disquettes :
Insérer la disquette n° 1 et double-cliquer sur le fichier "setup.exe" présent sur la disquette.
Suivre les instructions jusqu'a installation compléte du logiciel.

A partir d'un CD :
Introduire le CD contenant le logiciel dans le lecteur et double-cliquer sur le fichier "Setup.exe".

Suivre les instructions jusqu'a l'installation compléte du logiciel.

NOTES :

Si le programme d'installation détecte que les fichiers systéme du PC ne sont pas a jour, il est demandé a
l'utilisateur de redémarrer le PC. Aprés le redémarrage, il faudra a nouveau exécuter le fichier "setup.exe" pour
continuer l'installation du logiciel VDSetup.

Au cours de l'installation, un ou plusieurs messages indiquant qu'un fichier en cours de copie est plus ancien
gu'un fichier déja présent sur I'ordinateur peuvent apparaitre. Dans ce cas, conserver le fichier présent sur
l'ordinateur.

Pour toute information supplémentaire concernant l'installation, consulter le fichier "readme.txt"

2.3 - CONNEXION A UN VARIATEUR ET DEMARRAGE DU LOGICIEL

Relier la liaison série du variateur (repérée "RS232") a une liaison série (port COM) sur le PC.

Mettre le variateur sous tension et lancer le logiciel sur le PC (fichier VDSetup.exe).

Certains PC n'étant plus équipés d'un port série, il est nécessaire, dans ce cas, d'utiliser un cable adaptateur
USB/RS232.

Note :
Il est impératif d'utiliser le "." comme séparateur décimal, pour toutes les valeurs numériques saisies au
clavier.

Au démarrage, VDSetup teste la communication entre le variateur et les ports COM1 a COM8 du PC. Si aucune
communication n'aboutit, un message d'avertissement apparait et VDSetup fonctionne en mode "hors
connexion".

Dans ce mode, il est possible :

- de visualiser a l'oscilloscope des signaux pré-enregistrés (fichiers .osc),

- de visualiser, créer, modifier ou supprimer l'enregistrement d'un moteur dans la liste des
moteurs utilisateur,

- d'éditer des fichiers Séquences nécessaires aux variateurs positionneurs,

- de simuler une connexion avec un type de variateur choisi dans une liste, grace au mode
"Offline".

Chapitre 2 — Installation du logiciel
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Le bouton permet de ne pas attendre que tous les ports COM aient été testés (choix de I'utilisateur de
travailler en mode "hors connexion") et affiche directement I'écran principal du logiciel. Il est néanmoins possible,
a partir de cet écran, de se connecter a un variateur si la liaison avec celui-ci existe.

Les paramétres de communication peuvent étre modifiés de la maniére suivante :

- Pour modifier le numéro du port, accéder au menu Setup/Select Com_Port et choisir un
port de COM1 a COMS.

- Pour modifier la vitesse de communication, accéder au menu Setup/Select Baudrate et
choisir une vitesse parmi celles proposées.

- Pour indiquer I'adresse série du variateur connecté, accéder au menu Setup/Select
Address, et choisir une adresse dans la liste.

- Pour établir la communication, accéder au menu Setup/Connect ou bien cliquer sur l'icbne
représentant un téléphone.

A chague fois que la connexion avec un variateur est physiquement établie, le numéro du port COM, ainsi que la
vitesse de communication sont mémorisés dans un fichier et cette configuration est testée en premier a chaque
nouveau démarrage.

Lorsque la communication entre le PC et le variateur est établie, I'écran principal présente un certain nombre
d'informations concernant le calibre, les limitations et I'état du variateur (liste des messages d'erreur, voyants de
statut, état des entrées/sorties, vitesse, position, adresse sur le bus,...).

Note importante: Le nombre et l'intitulé des informations présentes dans les différents menus et pages du
logiciel dépendent du type de variateur connecté.

Exemple d'affichage pour un variateur TTA-PRO :

ﬂ Visual Drive Setup - Version 4.5

File 3Setup Utilities Extras Info
@b 2| % S|
Resolver feedback
i verut.ae i Status Input/Output
TTA-PRO-230/10.5 T2 !
. Following ermor O
) o & 12t O Output L Input 1. Output
Drrive Limitation et : af o Seq ()
o 4100 = ROC/Counting & Pos ) Inl & Outl
el Tpm = |Position sensar Conbral
Speed ﬂ ! Paie e g lag+® Speed O n2 & Outz &
3 =1
ety 24y Range O FC+ O I3 Ot
Max  10.0 A =z k.
Current i! Unodewult 0 FE- O D. Input — Ind Outd
1 C° batar Rur @ Start ¢
Rated 5.0 A 1 Eeprom O Inde: @ | Stop O i 1S
Current ; £ Busy O Ensble O Ing O Outg &2
Serial Address: 0 Servo ) e ces
Motion Info. Brake 3 Ing Oug &
[rprn]
Error message(s]
Sequence
[deq]
HEferenCE _ i
(e égastechnik
servomecanismes
: il
Drive On Line NUM 16:19
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Statut :

Un voyant de statut peut regrouper plusieurs erreurs. Le détail de ces erreurs est affiché dans la fenétre des
messages d'erreur. Le bouton permet d'effacer les erreurs mémorisées au niveau du variateur, &
condition qu'elles ne soient plus présentes. En fonction du type de variateur connecté, la signification des
voyants de statut est la suivante :

o Following error: Erreur de tralnage dynamique (en vitesse ou en position, selon le type de variateur).

o I’t: Courant efficace moteur supérieur au courant nominal variateur.

o RDC/Counting : Erreur de comptage (cas d'un résolveur).

o Position sensor : Rupture liaison résolveur ou encodeur.

o Power stage : Une ou plusieurs erreurs sont intervenues sur I'étage de puissance.

0 +24Vrange : Alimentation auxiliaire "+24V" hors tolérances.

0 Undervolt : Absence de tension de puissance.

0 C° Motor: Température du moteur excessive.

o EEPROM : Défaut de lecture et/ou écriture en mémoire EEPROM.

0 BUSY : Erreur de procédure.

o LOW SPEED : Vitesse moteur > seuil vitesse réduite (quand I'entrée correspondante est activée).

0 BUS ERROR : Erreur de communication sur le bus de terrain.

0 HES: Défaut sur capteur a effet Hall (Cas d'un codeur incrémental).

0 °C Amplifier : Température du variateur excessive.

Entrées / Sorties :

L'état des contrdles ainsi que des entrées et sorties matérielles du variateur est matérialisé par des voyants.
Limitations :

Le calibre du variateur ainsi que les limitations paramétrées, en vitesse et en courant, apparaissent au-dessus et

dans le cadre "drive limitation".
Ex.: TTA-230/10.5-CAN indique que le variateur est un TTA-CAN 230 volts et 10.5 A.

Type de capteur :

Le type de capteur programmé (résolveur ou codeur) est indiqué au-dessus de la photo du variateur.

Chapitre 2 — Installation du logiciel
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Messages d'erreurs :

Dans ce cadre apparaissent les défauts présents au niveau du variateur. En cas d'apparition d'un défaut, un
bouton |?| devient visible et permet d'afficher une zone contenant des informations permettant d'éliminer ce defaut.
Ce bouton ainsi que la zone d'information disparaissent dés que le défaut n'est plus présent.

Visual Drive Setup - Version 2.0

File Setup Utilities Extras Info
BT
Resolver feedback Troubleshooting window
TTA-230/4,5-PRO
A
Drive Limitation POWER UNDERVOLTAGE fauli
If the fault occurs at the positioner commissioning:
g;:ed Al 1pin = Check that the power supply is o
H MOTOR THERMAL SENSOR fault
ax  45A i gan i
Eliant If the error ocours when conunissioning the positioner:
= Check the connection between the thermal switch and the
Fated 214 A positioner on the X1 front panel connector.
Current If the fault ocours during the operation:
= Check the motor temperature and look for the reason of this
Searial Address: 0 ovetheating (mechanical shaft overload, duty cyele ton
Motion Info. high, 0. v
[rprn]
Error megzage(z] - Click on ? to open Troubleshooting window
Sequence |
Racst J POWER UNDERVOLTAGE Faul
Poszition
[rrrn]
<~ (SR iicchain
servomécanismes
-
Drive On Line NUM 1008 |
9
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Chapitre 3 — Fonctions du logiciel

3.1 - FONCTIONNALITES
Le logiciel permet a un utilisateur :
- de connaitre le type et le calibre du variateur (détection automatique a la connexion),
- de visualiser les erreurs, I'état des signaux de contrbles et des entrées-sorties,
- de programmer le type de capteur (codeur ou résolveur),
- de déclencher la procédure d'auto-calage (auto-phasing),
- de déclencher la procédure d’auto-réglage (auto-tuning),

- de déclencher les procédures d'acquisition et de compensation du couple d’encoches (cogging
torque),

- d'ajuster manuellement les gains des boucles d'asservissement,

- de régler les différents parametres (moteur, limitations, application,...),

- de visualiser des signaux via I'oscilloscope intégre,

- de déclencher I'enregistrement des paramétres dans 'TEEPROM du variateur,

- d'enregistrer les paramétres d’un variateur dans un fichier,

- de charger des parametres d'un fichier dans la RAM d'un variateur,

- d'éditer un rapport contenant les caractéristiques du variateur et la liste des parametres,

- de sélectionner un moteur dans une liste standard ou créer un nouveau moteur dans une liste de
moteurs utilisateur,

- de piloter un moteur en vitesse,

- de lancer I'exécution d’'une séquence ou déplacer I'axe du moteur a une position de référence pour
les variateurs positionneurs,

- de simuler une connexion avec un variateur (mode « offline »),

- d'éditer un fichier contenant des séquences de mouvement pour les variateurs positionneurs.

10 Chapitre 3 — Fonctions du logiciel
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3.2- PLAN DU LOGICIEL

Plan du logiciel Visual Drive Setup
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Chapitre 4 — Les menus

4.1 - MENU "FILE"

= Load parameters

Ouvre une boite de dialogue Windows permettant de sélectionner, dans les répertoires, un fichier
contenant des parametres (*.par). Les paramétres lus sont affichés et chargés dans la mémoire RAM du
variateur, s'ils sont compatibles avec le variateur connecté.

= Save parameters
Ouvre une boite de dialogue Windows permettant de sauvegarder les paramétres en cours dans un
fichier portant I'extension ".par"

= Parameters report
Ouvre une boite de dialogue Windows permettant de sauvegarder la configuration et I'état du variateur,
ainsi que les valeurs des paramétres, dans un fichier au format texte.

= Store parameters to EEPROM

Les parameétres définis au cours d'une session de travail ne sont pas automatiquement sauvegardés
dans 'EEPROM du variateur, ce qui donne la possibilité de retrouver les parameétres avant les
modifications, en remettant sous tension le variateur (et en relancgant le logiciel).

Ce menu permet de sauvegarder dans 'TEEPROM du variateur tous les parameétres définis lors d'une
session de travail et actuellement stockés dans la RAM.

Note : Cette sauvegarde n'est possible que dans le cas ou aucun défaut n'est présent au niveau du
variateur et si le variateur est "hors asservissement".

= Exit
Quitter le logiciel.

4.2 - MENU "SETUP"

= Connect (disponible hors connexion)
Restaure la communication entre le PC et le variateur.

Note : Ce menu est également accessible par le bouton de raccourci suivant :
Pour couper la communication avec le variateur, appuyer a nouveau sur ce bouton.

= Select Com Port (disponible hors connexion)
Sélection du port de communication série du PC, choix de COM1 a COM8.

= Select Baudrate (disponible hors connexion)

Sélection de la vitesse de transmission sur la liaison série.

Lorsqu'un variateur est connecté, le logiciel détermine automatiquement la vitesse de communication
définie dans le variateur. Il est cependant possible de modifier cette valeur, puis de la sauvegarder au
niveau du variateur. Les valeurs possibles sont : 1200, 2400, 4800, 9600 et 19200.

= Select Address (disponible hors connexion)
Sélection de I'adresse série du variateur. Les valeurs possibles sont de 0 a 15.

= Resolver and encoder inputs configuration : Affiche une fenétre permettant de sélectionner le
type de capteur (codeur ou résolveur).

= Command connector emulation
Permet de simuler la présence du connecteur de commande (FC+, FC-, ENABLE, ...)

= Enable/Disable CAN bus (disponible pour les variateurs fonctionnant sur le bus CAN)
Permet d'autoriser ou non le fonctionnement du bus CAN.

Chapitre 4 — Les menus 15
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= Enable/Disable Brake Control (disponible pour les variateurs fonctionnant sur le bus
CANopen)
Permet d'autoriser ou non la possibilité de gérer le frein manuellement dans la fenétre "software Control".

= Undervolt fault opens AOK relay contact
Permet de choisir si un défaut "undervolt" entraine I'ouverture du relai AOK, ou non.

= Enable phasing OK output

Permet d'autoriser ou non la sortie "Phasing Ok" Hardware option

Affiche un écran d'information indiquant la version du logiciel implanté sur le variateur, ainsi que I'option
matérielle et le numéro de série du variateur.

= Software Control (bouton de raccourci : \——lg )

Affiche un écran de commande permettant de piloter localement un moteur via le variateur. L'écran de
commande est différent, selon que le variateur est configuré dans un mode vitesse ou position

a/ Commande en vitesse

Software Control - Yisual Drnive Setup M=l E
— Speed
~Drive Control ——— Speed {,}
€ Digtal ltpm

Close |

Cette fenétre de commande en vitesse s'affiche si le variateur est un positionneur configuré dans un
mode vitesse (P, Pl ou PIZ), ou bien si le variateur n'est pas un positionneur.

- Lorsque I'option Off est cochée, le variateur est "hors asservissement".

- Lorsque I'option Analog est visible et cochée, la consigne prise en compte par le variateur est la
consigne externe envoyeée sur I'entrée CV. Seule l'information de vitesse est affichée et rafraichie.

16 Chapitre 4 — Les menus
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- Lorsque l'option Digital est cochée, la consigne est envoyée au variateur via la liaison série. On peut,
dans ce cas, fixer une vitesse de référence par le curseur ou en saisissant directement la valeur de la
vitesse dans le cadre "reference speed" et lancer le moteur, dans un sens ou dans l'autre, grace aux
boutons de "jog" et . Le bouton @l stoppe le moteur.

Cas des variateurs permettant la gestion du frein :
Il est possible de désactiver le frein, lorsque le moteur est asservi, en appuyant sur le bouton "Disable
brake", & condition d'avoir préalablement autorisé le contr6le manuel du frein dans le menu "Setup” (cf. §

4.2)

Certains variateurs intégrent la boucle de position sans pour autant étre des positionneurs. Dans ce cas,
il est possible de passer d'un mode vitesse a un mode position, a partir de la fenétre "Software Control".
Un message invite I'utilisateur a choisir un mode vitesse, si celui-ci tente d'exécuter un mouvement de

"Jog" alors que le variateur est en mode position.

Software Control - Yisual Drive Setup

— Drive Control
& Digital

« Off

Dizable brake |

~ Controller ——

" FSpeed

= Pl Speed
* PR Speed

= Position

—Speed

=] E3

Speed
[rpm)

Feference Speed
[rprn]
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b/ Commande en position

Software control - Yizual Drive Setup

Ftechnil

servomécanismes
-

=] E3

—Mohon Control

Speed

- Dnive Control lipm)

- Sequence [0-128]

........

Dizable Brake |
Cloze |

Pozition
[deq]

Reference
[deq]

0wl gl

4995

.

Fls) | Stop |

Cette fenétre de commande en position s'affiche si le variateur est un positionneur configuré en mode

position.

- Lorsque Il'option Off est cochée, le moteur est "hors asservissement".

- Lorsque I'option On est cochée, le moteur est asservi.

Il est possible de désactiver le frein, lorsque le moteur est asservi, en appuyant sur le bouton "Disable

brake".

Deux possibilités s'offrent alors a l'utilisateur :

1/ Fixer une référence de position et une vitesse (par le curseur ou en saisissant une valeur dans le
cadre "speed"), puis appuyer sur le bouton . La position de I'axe va s'afficher et sera rafraichie
durant la rotation jusqu'au point de référence. Le bouton [Stop| arréte le mouvement en cours.

2/ Entrer un numéro de séquence, de 0 a 127. Les séquences sont des suites de mouvements pré-
enregistrées dans le variateur (voir Chapitre 7 — Editeur de séquences). Appuyer sur le bouton
pour déclencher le début de la séquence sélectionnée. Appuyer sur le bouton pour arréter la

séguence en cours.
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La fenétre de commande est la suivante :

Software control - Visual Drive Setup E@

Motion Control

Speed §)
_ (1pr]
Drive Control

' On Sequence [0-128] . i

r+ Off e
Pozitioning

Brake dizabled!
[ Fozition
[deq)

de
Close (dedl | |

Jogging

Jog L4

Electronic gearing

En plus des fonctionnalités décrites précédemment, I'utilisateur peut également utiliser la fonction Jog
dans le sens positif ou négatif. Il a également la possibilité d'activer ou non la fonction "axe électrique”

5

= Setup Window (disponible hors connexion) - bouton de raccourci : <£_|

Ce menu donne acces aux écrans de paramétrage du variateur et permet notamment d'exécuter les
procédures de détermination automatique des gains de boucles. Cette section est détaillée dans le
Chapitre 5 — Paramétrage du variateur.

Hors connexion avec un variateur, ce menu donne acces a la fenétre de gestion des moteurs dans la
liste des moteurs utilisateur. Cette fonction est décrite dans le Chapitre 5, § 5.3.
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4.3 - MENU "UTILITIES"

= Digitizing Oscilloscope (disponible hors connexion)
Ce menu affiche un écran d'oscilloscope permettant de visualiser des signaux acquis au niveau du

variateur. Voir détail dans le Chapitre 6 — L'oscilloscope .
|

F

Note: Ce menu est également accessible par le bouton de raccourci suivant ; ===

= Sequences Setup (disponible hors connexion)
Ce menu permet d'éditer des fichiers de séquences de mouvements nécessaires aux variateurs
positionneurs. Voir détail dans le Chapitre 7 — L'éditeur de séquences.

ﬁ%]
Note: Ce menu est également accessible par le bouton de raccourci suivant : =

= Positioner Application Setup or Application Setup
Ce menu permet de régler les parameétres liés a I'application (bus de terrain, facteur d’échelle,
configuration des entrées/sorties, mouvements, sécurité, fonctions particuliéres,...).

Note : Ce menu est également accessible par le bouton de raccourci suivant : E.l

Les parameétres liés a I'application sont détaillés dans le chapitre 5.5.

4.4 - MENU "EXTRAS"

= Offline mode (disponible hors connexion)

Ce menu permet de simuler une connexion avec un des variateurs de la liste, dans un but de
démonstration.

Si un variateur est déja connecté a la liaison série, il est nécessaire de couper la communication série en
cliguant sur l'icbne représentant un téléphone, avant de pouvoir lancer le mode "Offline" sur un variateur
choisi dans la liste. La méme procédure sera nécessaire si I'on veut simuler un variateur différent.

Dans ce mode, la plupart des fonctions de VDSetup sont accessibles et fonctions du type de variateur
simulé. Cependant, la configuration du variateur est figée, et il n'est pas possible de modifier ou
d'enregistrer des parametres.

Le mode "Offline" est signalé par le clignotement du texte "OFFLINE MODE" dans la fenétre principale
de VDSetup.

Pour quitter le mode Offline, cliquer sur l'icone représentant un téléphone.
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4.5 - MENU "INFO"

= About Visual Drive Setup (disponible hors connexion)
Ce menu affiche une fenétre d'information concernant la version et les droits de reproduction du logiciel
ainsi qu'un avertissement concernant I'intégrité des paramétres de la liste des moteurs standards.

Si le PC est équipé d'une connexion vers le réseau internet, Il est possible a partir de cette fenétre de
consulter le site http://mwww. TRANSTECHNIK.fr en cliquant sur le lien correspondant.

F1 About Visual Drive Setup E|

Wizual Drive Setup Yersion 4.5
t Copuright & 2010 TRAMSTECHNIE.,

Parameters Setup Software for TRAHS TECHMIE, digital drives.

séechnilk

servomecanismes
g

hitp:Awannee transtechnil fr

‘warning: this computer program is protected by copyright law
and international treaties. Unauthorized reproduction or
distribution of this program, or any portion of it, may result in
zewere civil and criminal penalties, and will be prosecuted o the
maximum extent poszible under the law,

["] Some maotor parameters that are already recorded in the
standard motor list may have changed. It is then advisable to
check the walue of these parameters with regard to the values
prowided by the motor manufacturers.
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Chapitre 5 — Paramétrage d'un variateur

5.1 - INTRODUCTION
Le paramétrage du variateur peut étre divisé en deux parties distinctes :
a/ La premiere partie consiste a adapter le variateur au moteur et a sa charge :

= limitation vitesse/courant,
= réglage des gains de boucles,
= détermination des parameétres du moteur s'ils ne sont pas connus.

B/ La deuxiéme partie concerne les paramétres liés a I'application :
Communication sur bus de terrain,

Sécurité,

Profils et facteurs d’'échelle,

Mouvements manuels,

Entrées et sorties,

Fonctions particulieres,

4330400833038

5.2 - PARAMETRES GENERAUX

L'ouverture de la fenétre de paramétrage peut étre effectuée a partir du menu Setup => Setup window ou bien en
cliquant sur le bouton représentant une clef, dans la fenétre principale.

5.2.1 - Démarrage

- Bouton

Pour tous les onglets de cette fenétre de paramétrage, l'appui sur ce bouton aura pour conséquence de revenir a
I'affichage de I'onglet "General info." sans valider les modifications de I'onglet en cours. Si lI'on clique sur le bouton

Cancel| dans l'onglet "General info.", la fenétre de paramétrage se referme.

= Bouton

L'appui sur ce bouton a pour conséquence de revenir a I'affichage de I'onglet "General info." en validant les
modifications de I'onglet en cours. Cependant, si la modification d'un paramétre n'est pas valide, un message
d'avertissement concernant ce parameétre s'affichera et les modifications de I'onglet ne seront pas validées.

= Bouton [Start Wizard

L'appui sur ce bouton permet de lancer I'Assistant au paramétrage du variateur. Cette procédure est décrite dans
le paragraphe 5.4 de ce chapitre.

Note importante :

Dés que l'utilisateur sélectionne un onglet de I'écran de paramétrage, les autres onglets deviennent inaccessibles

tant que l'utilisateur n'a pas appuyé sur ou sur .
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5.2.2 - Onglet GENERAL INFO.

Cet écran est constitué de plusieurs cadres contenant chacun une synthése des informations contenues dans les
onglets correspondants.

Setup Window - Visual Drive Setup | _ O]

\

General Info. T Servo Motor T Current Limit T Speed Limit T Encoder Dutput T Servo Loop

— Speed Limit —5Servo Loop — Current Linnit

Position Controller
fdamimum Current [Zimax) : 4.5

Maximurn Speed: 3000 rpm Standard Filter
Rated Speed: 3000 rpm High B andwidth Rated Current [Zlmax] : 2.25
Accel/Decel Time: 0.001 = . FtMode: Fusing
Stability - I +|

Reverse Maovement: [T

Modify I Auto-tuning | Modify I

—Encoder Qutput—————————————— — Servo Mator
L Mavilor BLS 72.9/230%
! e el Single turn abzolute resalver

Pole pairz 4
Fhaze order: 2407

Encoder Resalution : Resalver Difsst: 90

Modify | Select Motor |

Cancel | Ok

Pour accéder a I'onglet de paramétrage du moteur, appuyer sur le bouton [Select Motor| du cadre "Servo Motor",
ou bien cliquer directement sur I'onglet "Servo Motor".

Pour accéder a l'onglet de paramétrage du courant, appuyer sur le bouton du cadre "Current Limit" ou
bien cliquer directement sur I'onglet "Current Limit".

Pour accéder a I'onglet de paramétrage de la vitesse, appuyer sur le bouton du cadre "Speed Limit" ou
bien cliquer directement sur I'onglet "Speed Limit".

Pour accéder a I'onglet de paramétrage des filtres et gains de boucles, appuyer sur le bouton
du cadre "Servo Loop" ou bien cliquer directement sur I'onglet "Servo Loop".

Pour accéder a I'onglet de paramétrage de la sortie codeur, appuyer sur le bouton du cadre "Encoder
Output” ou bien cliquer directement sur I'onglet "Encoder Output”.

L'appui sur le bouton |Offset Compensation| permet de lancer une procédure automatique permettant de
compenser l'offset de la consigne analogique sur I'entrée CV pour les variateurs de vitesse avec consigne
analogique.

Les boutons [+ et El du cadre "Servo Loop" permettent d'augmenter ou de diminuer le gain de stabilité de la boucle
d'asservissement.
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5.2.3 - Onglet SERVO MOTOR

En mode non connecté :

Hors connexion avec un variateur, cet onglet est le seul disponible dans la fenétre "Setup Window". Dans ce cas,
seule la gestion des moteurs dans la liste des moteurs utilisateur est possible. Cette fonction est décrite dans le
paragraphe 5.4 de ce chapitre.

Setup Window - Visual Dnive Setup HE=

-
Beneral Info T Servo Motor T Currept Limit T Speed Limit T Encoder Output T Servo Loop

—Maoatar Ligt [ * zee |nfo menu)

kotor [dentifier [0-511]

Advanced Functions] L!
Show the user motors list

Add a motor to the list

Modify motor parameters

Delete a motor from the list

b aximum speed [rpm)

Rated speed [rpm]

Peak curment [4)

Stall current [A)

Torgue congtant [Mm.dd)

Inertia [g.ne)

Inductance [mH)

EEEEEEER"

Cancel |
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En mode connecté :

Lorsqu'un variateur est connecté, l'affichage de I'onglet est le suivant pour un capteur de type résolveur :

Setup Window - Yisual Drive Setup E=l

GBanaral Inta T Servo Motor T Eurrent Lipnit T Speed Limit T Sarvo Loop ]

—Motor Lizt [ * see Info mepu]———— New Mot |
ew Motor

|Advanced Functions LI

[Mavilor BLS 72.9/230v  ~|

- Motor Parameters

—Feedback Sensar-
FmEals ) l 4 Single turn abzolute rezolver

Phase order | 120° € 240* (&

Resalver affzet I 90
Rated speed [rpm) 6000 [0-3607)

— Current Loop Adjustment

Maximum speed (prm) | 12500

[

42 7
Peak current (4] ID loop proportional gain | 107

Stall current [4) 7.3

1D loop intearal gain I 202

—T" Senzor
Torgue corstant [Mmdd) I 0.26 CTH + CTP
I3 Joop proportional gain | 107
) Motar T* warning I'_“'_
Inertia [g.re] 0.05 threghold [K.Ohms] 24
I3 loop integral gain | 202 i
| 2.4
Inductance [mH) 1.35 threzhald [K.Ohmz]

Start Wizard | Cancel | Ok |

Cet onglet permet d'adapter le variateur au moteur.

La procédure d'auto-calage (auto-phasing) permet de déterminer automatiquement les parameétres moteur,

si ces parametres ne sont pas déja connus. Cette procédure peut étre appelée par sélection dans la liste située
sur la droite de I'écran. Les parameétres identifiés sont le nombre de pbles du moteur, I'ordre des phases moteur
et l'offset du résolveur. L'utilisateur a la possibilité de modifier ensuite la valeur de ces parameétres.

[Bdvanced Function| -]

Current loop adjustment

fFAuto-phasing procedure

| Show the user motors list

Note importante: La procédure d'auto-calage doit étre utilisée avec le moteur découplé de la charge mécanique.
Avant exécution de la commande, s'assurer que I'axe du moteur est libre et qu'une rotation d'un tour est sans
danger pour l'utilisateur.

Si les caractéristiques d'un moteur sont déja mémorisées dans le variateur connecté, alors celles-ci sont
rafraichies dans les différents champs.

Dans le cadre "Motor List", il est possible de sélectionner un moteur figurant dans une liste pré-établie. Dans ce
cas, les caractéristiques constructeur du moteur sélectionné sont affichées et les différents champs sont mis &
jour. Il n'est alors plus nécessaire de lancer la procédure d'auto-calage. La sélection d'un moteur dans la liste
lancera automatiquement le calcul des paramétres de la boucle de courant.

Si, par la suite, un paramétre est modifié par I'utilisateur, le nom du moteur affiché s'effacera et il sera proposé a
I'utilisateur de définir et d'enregistrer un nouveau moteur.
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Avertissement : Il est possible que certains parametres des moteurs pré-enregistrés dans la liste des
moteurs standards aient pu évoluer. A ce titre, il est fortement conseillé de vérifier la valeur de ces
paramétres auprés des constructeurs de moteurs concernés.

Note : Les moteurs définis par I'utilisateur et enregistrés dans la liste seront préfixés par la lettre "U".

Dans le cas ou le moteur utilisé ne figure pas dans la liste, Il est possible de définir directement un nouveau
moteur en appuyant sur le bouton . Cette procédure est décrite dans le paragraphe 5.4.

Le cadre "Motor Parameters" regroupe les informations relatives au moteur et au capteur de position :

= Le nombre de paires de pdles du moteur.

= L'ordre des phases qui dépend du bobinage du moteur, ainsi que de I'ordre suivant lequel les
phases U, V et W sont branchées. Si I'on modifie le schéma de branchement, |'ordre des phases est
modifié. Les deux permutations possibles sont 120° et 240°.

= L'offset résolveur est la valeur du déphasage entre le résolveur et le rotor du moteur. Il dépend du

montage mécanique du résolveur et du cablage.

Le type de capteur de température moteur (CTN ou CTP).

Les valeurs des seuils de T° moteur pour I'avertissement et le déclenchement d'un défaut

(uniguement pour le variateur TTA-CAN).

= Les valeurs des gains calculées pour la boucle de courant (appareils de la série "C" uniquement).

=
=

Se reporter au manuel du variateur concerné pour une description précise et exhaustive des paramétres.

Pour calculer les gains de la boucle de courant, sélectionner "Current Loop Adjustment” dans la liste de droite,
pour faire apparaitre le cadre de calcul de ces gains :

Setup Window - Yizual Drive Setup

General Info T Servo Motor T Curent Limit T Speed Limit T Eneoder Dutput T Semwn Laop

—Motor Ligt [ * zee |nfo menu]————— |

Mew Motor il:urrent loop adjustment j

[Mavilor BLS 72.9/230v =]

— Current Loop Adjustment

Amplifier rating 230¥ -45A

b aximum speed [rpm) I 12500
Rated speed [rpm] | 6000
Peak current [4) I

Maotar inductance [mH] 1.35

ID loop proportional gain 115
Stall current [A)

1D loop integral gain 219

Torgue congtant [MNmdd) I

2.7
AN
0.26
R I—uﬁg- 18 loop proportional gain 115
1.35

I3 loop integral gai 219
Inductance [mH) | [ loop integral gain

Start Wizard | Cancel | Ok

Préciser la valeur d'inductance du moteur et lancer le calcul des gains en appuyant sur le bouton "Calculate". Les
valeurs de gains calculées s'afficheront dans les cadres correspondants.
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5.2.4 - Onglet "CURRENT LIMIT"

Setup Window - Visual Drive Setup E@E|

T 2 T Current Limit T T : E T

- Current Limnit
Cirive range-
U Rated [Wrmsz] 400 -
I ax [Arms) 30 -
Fan
i+ Nu:g " Type1 " Type 2
It Mode-
" Fusing % Limiting
Dirive limits
M axinnunm current [4) 30.0
Fated current (&) 15.0

Start Wizard Cancel Ok

Cet onglet informe I'utilisateur sur les calibres courant/tension du variateur et permet de fixer les caractéristiques
des limitations de courant :

- Le choix du mode de limitation du courant nominal du variateur est réalisé dans le groupe mode 1’ :

= En position "coupure" (fusing), le variateur est désactivé lorsque le seuil de limitation de courant est
atteint.

= En position "limitation" (limiting), le courant est simplement limité & la valeur définie par le
paramétre "courant nominal" (rated current) lorsque le seuil de limitation est atteint.

- Choix du courant maximal (en % du calibre courant variateur) :
= Ce parametre définit le courant maximal délivré par le variateur.
Il peut varier entre 20 % et 100 % de la valeur du calibre courant du variateur.
Ce parametre est fixé en fonction des caractéristiques du variateur et du moteur utilisés.
- Choix du courant nominal (en % du calibre courant variateur) :
= Ce parametre définit le courant nominal délivré par le variateur (seuil de la protection

I’t du variateur). Il peut varier entre 20 % et 50 % de la valeur du calibre courant du variateur.
Ce parameétre est fixé en fonction des caractéristiques du variateur et du moteur utilisés.
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- Choix du mode de protection 1%t

a) Fonctionnement de la limitation de courant en mode Fusing

Lorsque le courant efficace délivré par le variateur (Izt) atteint 85 % du courant nominal (Rated current),

le défaut 1t (pour le variateur TTA) ou la LED verte "OK" (pour le variateur TTA-CAN) ou la LED rouge "Error"
(pour le variateur TTA-PRO) clignote sur la face avant du variateur (t1). Si le courant efficace (Izt) n’est pas
descendu en dessous de 85% du courant nominal (Rated current) avant 1 seconde, le défaut I°t est déclenché et
le variateur est désactivé (dans le cas contraire, le clignotement est inhibé).

Lorsque le courant efficace délivré par le variateur (I’t) atteint la valeur du courant nominal (Rated current) la
protection I°t limite le courant délivré par le variateur a cette valeur (t2).

Le diagramme de limitation du courant délivré par le variateur dans un cas extréme (surcharge du moteur ou axe
bloqué) est représenté sur la figure ci-apres.

Courant variateur )
A t1 = Clignotement

Courant max.

t2 = Limitation courant
t3 = Défaut It

Courant nominal

1 seconde

—» temps

La durée du courant maximal, avant activation de la sortie avertissement Idyn dépend de la valeur des
paramétres Rated current et Maximum current. Elle est calculée de la maniére suivante :

T dyn (seconde) =t1 - t0 = 3.3 x [ Rated current (A) / Maximum current (A) ]2

La durée du courant maximal, avant limitation au courant nominal, dépend également de la valeur des parameétres
Rated current et Maximum current. Elle est calculée de la maniére suivante :

T max (seconde) = t2 - t0 = 4 x [ Rated current (A) / Maximum current (A) ]2

REMARQUE 1

Lorsque le rapport Maximum current / Rated current est égal a 1, le défaut 12t ne peut jamais étre déclenché.
Ces modeles de calcul restent cependant trés précis tant que le rapport Max. current / Rated current est
supérieur a 3/2.

REMARQUE 2

Le signal I’t du variateur peut étre visualisé sur 'oscilloscope digital en sélectionnant le signal « It » du menu

« Channel ». Les valeurs de seuil du signal I’t, pour le mode de protection décrit ci-dessus, sont calculées de la
maniere suivante :

Seuil de limitation du courant (%) = [Rated current (%)]2 /50
Rated current (%) = 100 x Rated current (A) / calibre de courant variateur (A).
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La valeur correspondante de courant efficace du variateur peut étre calculée au moyen de la formule suivante :

12

Courant efficace variateur (A) = [1°t signal value (%) x 50] x calibre de courant variateur (A) / 100.

En mode Fusing, la valeur de courant nominal (Rated current) du variateur doit étre ajustée de
aniére a étre inférieure ou égale au courant nominal autorisé par I'appareil (cf chapitre 2, § 1).

b) Fonctionnement de la limitation de courant en mode Limiting

Lorsque le courant efficace délivré par le variateur (I2t) atteint 85 % du courant nominal (Rated current), le
défaut I°t (pour le variateur TTA) ou la LED verte "OK" (pour le variateur TTA-CAN) ou la LED rouge "Error" (pour
le variateur TTA-PRO) clignote sur la face avant du variateur (t1). Lorsque le courant efficace (I2t) descend en
dessous de 85% du courant nominal (Rated current), le clignotement est inhibé.

Lorsque le courant efficace délivré par le variateur (I2t) atteint la valeur du courant nominal (Rated current), la
protection It limite le courant délivré par le variateur a cette valeur (t2).

Le diagramme de limitation du courant délivré par le variateur dans un cas extréme (surcharge du moteur ou axe
bloqué) est représenté sur la figure ci-dessous.

Courant de sortie variateur )
t1 = clignotement
A

t2 = limitation du courant
Courant max.

Courant nominal

_ temps

A

t0 t1 t2

La durée du courant maximal avant activation de la sortie avertissement Idyn (t1-t0) et avant limitation au courant
nominal (t2-t0) est calculée de la méme maniere que dans le cas précédent (en mode Fusing).

Les valeurs de seuil du signal I’t ainsi gue la valeur de courant efficace du variateur sur l'oscilloscope digital sont
également calculées de la méme maniere que dans le cas du mode « Fusing ».

En mode Limiting, la valeur de courant nominal (Rated current) du variateur doit étre ajustée de
maniére a étre inférieure ou égale au courant permanent autorisé par I'appareil.
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5.2.5-0Onglet "SPEED LIMIT"

Setup Window - Visual Drive Setup

[ se i |  SpeedLimit | : |

Speed Limit:

Accel/Decel ime [0-325) 0.001
Fated speed [rpm] 2500

-Reference Yoltage-
ey gy 10y

Speed following emar threshold [0-25000 pm) 25000

Start Wizard Cancel Ok

En fonction du type de variateur, il est possible de régler les paramétres suivants :

Reverse movement : cette possibilité permet d'inverser le sens de rotation du moteur par rapport a la méme
consigne de vitesse. Pour la sortie pseudo-codeur, le sens de comptage par rapport au sens de rotation du
moteur n'est pas modifié.

Rated speed (rpm) : ce paramétre définit la vitesse de rotation nominale du moteur (en tr/mn), qui correspond a
une tension de consigne définie dans le cadre "Reference Voltage". La vitesse maximale correspond a une
tension de consigne de 10 V.

La vitesse maximale correspond a une vitesse de rotation maximale du moteur pour une tension de consigne de
10 V. Elle est comprise entre 100 tr/mn et 14000 tr/mn suivant le moteur utilisé. Elle est calculée
automatiquement a partir de la valeur de la vitesse nominale.

Accel/Decel Time : ce paramétre définit le temps d'accélération ou de décélération du moteur correspondant a la
vitesse maximale définie précédemment. La plage de réglage est comprise entre 1 ms et 1 s et la valeur
maximale possible de la rampe d'accélération/ décélération est égale a 3600 tr/mn/s.

Reference voltage : Tension de consigne correspondant a la vitesse nominale du moteur pour les variateurs a
consigne de vitesse analogique.

Speed following error threshold : Définit le seuil de déclenchement de I'erreur de poursuite.
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5.2.6 - Onglet "ENCODER OUTPUT"

L'activation de cet onglet permet de modifier la résolution de la sortie pseudo-codeur et de la reprogrammer.

Cas du variateur TTA :

Setup Window - Yizual Drive Setup | _ O]

\

Beneral Info T Sarvo Matar T Currept-Limmit T Speed Limit

Semvo Loop

— Encoder Resolution

Mator encader rezolution ;. 1024 ppr

r Reszolution Division Rato————————————

w1 2 4 8

Start Wizard | Cancel Ok

Le rapport de division (division ratio) de la sortie codeur permet d'ajuster le nombre de périodes par tour :

Rapport de division Nombre de périodes par tour
1 1024
2 512
4 256
8 128

Note : Le paramétre « Motor encoder resolution » est modifiable.
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5.2.7 - Onglet "SERVO LOOP" ”

5.2.7.1 - PROCEDURE D'AUTO-REGLAGE

Setup Window - Vizual Drive Setup Hi=l
Benaral Info T Sanve Mator T ErrentLimit T Speed Limit T Encoder Output T Servo Loop ]

lAdvanced Functions LI

—Auto-tuning Procedure

— Controller
{~ PSpeed % PlSpeed  PESpeed Position

— Application requirements

£ Minirmurn following erar £ Minirmurn position overshoot
- Filtgp—————————  Bandwidth

" Standard i Low

" Antirezonance  Medium

' Max diffness ¥ High

— Time Interval for Speed Meazurement
# 05 ris € T mz £ 2z

W &uto-select

Start Wizard | Cancel Ok

L'onglet "Servo Loop" permet de déterminer et de régler les parameétres du régulateur.

Le cadre "auto-tuning" (auto-réglage) donne la possibilité a l'utilisateur de choisir le type de régulateur, le type de
filtre et de bande passante, ainsi que l'intervalle de temps pour la mesure de vitesse.

L'appui sur le bouton déclenche I'exécution de la procédure d'auto-réglage qui prendra en compte ces choix
pour identifier les parametres de gain du régulateur.

Sélection du type de régulateur :

Type P speed : Ce mode correspond au controle de la vitesse du moteur, avec un régulateur classique de type
proportionnel.

Type Pl speed : Ce mode correspond au contrdle de la vitesse du moteur, avec un régulateur classique de type
proportionnel, plus intégral.

Type PI? speed: Ce mode correspond au contrdle de la vitesse du moteur avec un régulateur de type
proportionnel, plus deux termes intégraux. L'utilisation du second terme intégral permet d'augmenter la raideur de
I'axe et la précision de la régulation a trés basses vitesses.

Type Position : Le variateur fonctionne en mode position (entrée = consigne de position). Ce mode n'est
disponible que pour les variateurs intégrant une boucle de position.

Remarque importante :

Si le mode "position" est choisi, la procédure d'auto-réglage déterminera automatiquement les gains des
boucles de vitesse et de position. En revanche, si I'un des modes vitesse est sélectionné (P, Pl ou PIZ), la
procédure d'auto-réglage ne déterminera gue les gains de la boucle de vitesse.
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Sélection du type de filtre intéqré ala boucle de vitesse :

Il est possible de sélectionner un des filtres suivants :
- Filtre standard.
- Filtre "anti-résonance” : a utiliser pour compenser les jeux dus a la mécanique et aux accouplements.

- Filtre "max. stiffness" : & utiliser pour augmenter la "raideur" de I'axe.

Sélection du type de bande passante :

Il est possible de choisir un type de bande passante : faible, moyenne ou élevée.

Sélection de l'intervalle de temps pour le calcul de |la vitesse.

Si l'utilisateur coche la case "auto-select”, la procédure d'auto-réglage déterminera automatiquement la période
d'échantillonnage.

Dans le cas contraire, il est possible de sélectionner un temps parmi les trois valeurs suivantes : 0.5 ms, 1 ms ou
2ms.

Paramétrage de I'application (disponible sur certains variateurs

En choisissant I'option "minimum following error", les gains de boucle sont calculés pour minimiser I'erreur de
trainage.

En choisissant I'option "minimum position overshoot", les gains de boucle sont calculés pour réduire au maximum
le dépassement de la position de référence.
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5.2.7.2 - COMPENSATION DU COUPLE D'ENCOCHE

Le couple d'encoches (cogging torque) des moteurs brushless & aimants est produit par l'interaction entre les
aimants du rotor et les encoches du stator. Sur certains types de variateurs, il est possible de compenser ce
couple d'encoche.

Pdvanced Functions =

Controller Parameters

Cogging torque compensation

La sélection de la ligne "Cogging torque compensation » permet d’afficher la fenétre de gestion du « cogging
torque ».

Cette fenétre est la suivante pour la gamme de variateurs ServoPac-A :

Setup Window - Visual Drive Setup E@g|

T : T T T I T Servo Loop

|Eugging torque compensation ﬂ

Cogging torque compensation

Cogging Torque acquisition procedure: Start

Enable cogging torque compenzation [

Fead and zave Cogging Torque datas into a file

Wiite Cogging Torque datas into the drive

Start Wizard Cancel Ok

Avant de lancer la procédure de compensation, s'assurer au préalable que le moteur est découplé de sa charge
et qu'il peut tourner d'au moins deux tours dans les deux sens sans danger pour I'utilisateur.

Pour lancer la procédure d’acquisition, appuyer sur le bouton « Start ».

Lorsque l'acquisition du couple d'encoches a été faite, il est alors possible d'activer ou de désactiver la
compensation de ce couple en cochant ou en décochant la case "enable cogging torque compensation".

Les données acquises lors de la procédure peuvent étre sauvegardées dans un fichier (extension .cog). Pour

cela, appuyer sur le bouton « Read and save Cogging Torque datas into a file », puis choisir un nouveau fichier,
ou bien un fichier existant. Les données seront lues dans le variateur, puis recopiées dans le fichier.

34 Chapitre 5 — Paramétrage du variateur



Visual Drive Setup

Ftechnil

servomécanismes
-

Pour récupérer des données de Cogging Torque préalablement enregistrées dans un fichier, appuyer sur le
bouton « Write cogging Torque datas into the drive », puis sélectionner le fichier contenant les données a
transférer. Les données seront ensuite transférées dans le variateur.

5.2.7.3 - PARAMETRES DU REGULATEUR

Setup Window - ¥izual Drive Setup

General Info T Servo Motor T Curent Lirmit T Speed Limit T Encoder !:lLiEr'l.ltT °5

|Cnntruller Parameters j

— Contraller Parameters

— Time intersal for zpeed measurement Stability gain

& 05 ms & 1rms & 2 i | ¥ |

— Pozition Gains — Speed Gains
Fropartional position gain [0-1] 0.0375 Proportiohal zpeed gain [0-4096) | 134.88
=i i =44 T
Feedionvard speed 1 gain [0-1] | 1.0 Intearal 1 zpeed gain [0-25E] | 727

=1 £ =44 2=l

Feedforward acceleration gain [0-1] 0.0107 Dramping speed gain [0-4036) | 0.0

Feedfonward speed 2 gain [0-4098) | 0.0
= |

&nalog input low pass hiker 200 Speed erar low pass filker 637 B Antirezonance
[5-1000 Hz) (20-1000 Hz] filter

Start Wizard | Cloze I Refresh Ok

Cet écran permet de modifier en temps réel les parameétres calculés par la fonction d'auto-réglage.

Stabilité de la boucle d'asservissement
Les boutons [+ et H permettent d'augmenter ou de diminuer le gain de stabilité de la boucle d'asservissement.

Période d'échantillonnage
Il est possible de modifier la valeur de l'intervalle de temps entre deux mesures de position pour le calcul de la
vitesse. Les trois valeurs possibles étant 0.5 ms, 1 ms ou 2 ms.

Valeurs des gains du réqulateur

Si le variateur connecté intégre une boucle de position, alors les valeurs des gains des boucles de vitesse et de
position apparaitront a I'écran. Dans le cas contraire, seuls les gains de la boucle de vitesse seront disponibles.
Toute modification de ces gains sera immédiatement prise en compte au niveau du variateur.

Se reporter au manuel du variateur concerné pour une description précise et exhaustive des gains a ajuster.
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Notes importantes :

Il est possible de modifier une valeur de gain en saisissant directement la valeur dans le cadre correspondant ou
bien en utilisant le curseur associé mais, dans ce cas, il ne sera autorisé qu'une modification de +/- 20 %
maximum a chaque mouvement du curseur.

Si une valeur est modifiée par les curseurs, elle est immédiatement envoyée au variateur. Par contre, si I'on saisi
une valeur dans un des champs, elle ne sera envoyée au variateur que lors de I'appui sur le bouton .

Le bouton Refresh| permet de relire a tout moment les valeurs mémorisées au niveau du variateur.

Le bouton Close| permet de revenir & I'onglet "General info."

Les filtres :
= Filtre passe-bas de I'entrée analogique : ce parameétre définit la fréquence de coupure a - 3 dB du
filtre numérique du premier ordre qui agit sur la consigne de vitesse analogique. Par défaut, la valeur
est fixée & 1000 Hz.

= Filtre passe-bas de I'entrée erreur : ce paramétre définit la fréquence de coupure a - 3dB du filtre
numérique qui agit sur la sortie du régulateur de vitesse.

= Filtre anti-résonance : filtre du troisieme ordre destiné a compenser les jeux dus a la mécanique et
aux accouplements.
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5.3 - CREATION ET GESTION D'UN NOUVEAU MOTEUR

Le logiciel VDSetup contient une liste de moteurs standards pour lesquels les paramétres sont déja définis.
Cependant, il est possible de définir les caractéristiques d'un nouveau moteur et de les mémoriser dans une liste
de moteurs utilisateurs. Le nom de ces moteurs sera automatiquement préfixé avec la lettre "U".

Il est possible de gérer la liste des moteurs utilisateur hors connexion ou en mode connecté.

5.3.1 - EN MODE "hors connexion"

Dans ce mode, I'accés a la gestion de la liste des moteurs utilisateur se fait en sélectionnant le menu
Setup => Setup window ou bien en cliquant sur le bouton de raccourci correspondant.

Note : I'onglet "Servo Motor" qui apparait est le seul disponible en mode "hors connexion".

Setup Window - ¥izual Drive Setup

Beneral Info T Servo Motor T Curent Lirmit T Speed Limit T Er;md'zr!:'L;E,r-l.itT Semwvo Loop

—Motor Lizt [ * gee Info menu)

Maotor [dentifier [0-511]

[Bdvanced Functiond |

Show the uzer motors list

Add a motor to the list

Modify motor parameters
Delete a motor from the hst

bl axtirmum zpeed [rpm)

Rated speed [rpm)

Peak. current [4)

=

Stall current [&)

=

Torgue conztant [Mmedd)

Inertia [q.me)

=

EEEEEEENM

|nductance (mH)

Cancel |

Par la liste déroulante de droite, il est possible de sélectionner :

I'affichage de la liste des moteurs utilisateur,

la création d'un nouveau moteur,

la modification des caractéristiques d'un moteur utilisateur déja défini,
la suppression d'un moteur dans la liste.

433138
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La procédure pour la création d'un nouveau moteur est la suivante :

38

1/ Sélectionner "Add a motor to the list".

5etup Window - Yizual Drive Setup

Ftechnil

servomécanismes

=] E3

Beneral Into T Servo Motor T

Eurrent Lirmt T Speed Limit T Encoder Dutput T

Seno Loop

\

—Mator List [ * zee Info menu)

Motor [dentifier [0-5171]

taximum zpeed [rpm)

Fiated speed [rpm)

Peak current [&)

Stall current [&)

Torgue conztant (M)

Inertia [q.m)

EEECEEERP

Inductance (mH)

lf-.(ir.! a motor to the hist

H

—Senzor Type

Fesokver "'I

TTL incremental encoder
TTL incremental encoder with 60° HES

TTL incremental encoder with 120° HES
SindCoz incremental encoder

Sin/Coz incremental encoder with 60° HES
Sin/Coz incremental encader with 120° HES
Abzolute single turn SindCos encoder

Mext >

‘

Quit |
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2/ Sélectionner le type de capteur dans la liste, puis appuyer sur le bouton .

Setup Window - Visual Drive Setup Hi=l

\

Beneral Info T Servo Motor T Eurrent Lirmt T Speed Limit T Encoder I:ILiEpl.ltT Servo Loop

—Mator List [ * zee Info menu)

Motor [dentifier [0-5171]

l:ﬂ:(ir.l a motor to the hist L‘

— Motor [dentification

[E®

Maximum zpeed [rpr) 20000

Complete motor parameters.

-
N
=
=
=

Fiated speed [rpm)

Peak curent [&) 20,0 Manufacturer | KRRX

Stall current [&)

Model | nnn
Torgue conztant (M)

Inertia [q.m)

ey
bl = b =]
- = = =

Inductance (mH)

‘

Mext > Quit |
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3/ Saisir les différents champs avec les caractéristiques du moteur. Donner un numéro d'identification
entre 0 et 551, puis entrer le nom du constructeur ainsi que le modele.

Valider en appuyant sur le bouton .
Note : Il est possible, a tout moment, d'abandonner la procédure de définition d'un nouveau moteur en

appuyant sur le bouton .

Beneral Info T Servo Motor T Eurrent-Limnt T Speed Limit T Encoder !ZIL;tputT Semn Laop

—Motor List [ * zee Info menu)

l.ﬁ.(ld a motor to the hst ;‘

Fotor [dentifier [0-511]

—Motor Parameters

- Feedback Sensor—
Rk i) | 4 TTL incremental encoder

1200 & 240

M aximum speed [rpm) 20000
Phaze order

Rated speed [1pm) 15000

Peak current [4)

Rezolution [ppr] I 1024
[B00-1000000]

—
=

EECEEENEP

Stall current [A)

Torque constant [Mm.dd)

Zero mark pitch I 1]
[0-15]

Inertia [g.mé)

Inductance [mH)

Quit Ok

40

4/ Préciser le nombre de paires de pdles, I'ordre des phases, le type de capteur de température. Le
cadre de droite concerne le capteur. Les champs a renseigner sont donc fonction du type de moteur
choisi.

Valider en appuyant sur le bouton .

Le nouveau moteur est inclus dans la liste des moteurs utilisateur. Un message indique a I'utilisateur qu'il
peut saisir un autre moteur s'il le désire.

Il est ensuite possible d'afficher la liste des moteurs utilisateur en sélectionnant "Show the user motors
list":

[Advanced Functions H
Show the user motors list

Add a motor to the list
Modify motor parameters
Delete a motor from the list

Affichage de la liste :

User Motors List - Yizual Drive Setup

Identifier | Motor Reference
1 35 Lssms ninn
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De méme, il est possible de modifier les paramétres d'un moteur utilisateur ou bien de supprimer un moteur
utilisateur de la liste, en sélectionnant respectivement "Modify motor parameters” et "Delete a motor from the list",
puis en choisissant le moteur & modifier ou a supprimer dans la liste des moteurs.

Note : La modification ou la suppression d'un moteur dans la liste des moteurs utilisateur ne peut étre faite que
dans le mode "hors connexion".

5.3.2 - EN MODE "connecté"

Dans ce mode, l'acces a la gestion de la liste des moteurs utilisateur se fait a partir de I'onglet "Servo Motor" de la

fenétre "Setup Window", en appuyant sur le bouton New Motorl].

Setup Window - Visual Drive Setup =l

Genaral Info T Servo Motor T Current Linit T Speed Limit T Sema Loop ]

Hew Motor | |.ﬁ.d1.rancc-:d Funchions _*_l

— Current Loop Adjustrment

Armnplifier rating 400 -7.2 A

totor inductance [mH) 1.35
Calculate |
T* Senzor
CTH CTP |0 loop propartional gain | 107

Mutor T* warning
threshold (KDhms] [ 24

Matar T* errar | 2 4

threshold (KOs

1D loop integral gain 202

|3 loop proportional gain o7

[

18 lzop integral gain 202

Mext > | Quit

d

Saisir le type de capteur de température, puis la valeur de l'inductance du moteur. Appuyer ensuite sur le bouton
Calculate] : le logiciel calcule et affiche les gains de la boucle de courant.

Note : Il est possible, a tout moment, d'abandonner la procédure de définition d'un nouveau moteur utilisateur en

appuyant sur le bouton .

Valider la saisie en appuyant sur le bouton .
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General Info T Semve Matar T T Speed Limit T Eneoder Dutput T Semwn Laop
U Rated [zl (230 -
[ ax [Armz) 45 -
—Fan
& Mo & Type & Type 2
— Pt Mode
& Fusing € Limiting
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el amimum current [4)

Fated cument [4)

2.29

Mext > |

Quit |

Définir les calibres, ainsi que le mode de limitation en courant (voir paragraphe 5.2.4 - Onglet "current limit").
Valider la saisie en appuyant sur le bouton .

42
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Setup Window - ¥Yizsual Drive Setup

I[=] B3

General Info T Servo Motor T Eurrent Lirmt T Speed Limit T Sara Loop ]

Mew Motor |

Iﬁ.dvanceﬂ Functions _T_I

— Motor Parameters

Pole pairz [1-12) |T'

Phase order

—Feedback Sensor—

Single turn absolute resolver

120° © 240° &+

Resolver offzet | 90
[0-360°)

— Current Loop Adjustment

|0 loop proportional gain | 107

. i 202
|0 loop integral gain I —T* Sensar

CTN & cCTP
|3 loop proportional gain | 107
Matar T warning
threshald [KDhms]I 24

Motor T° errar | 2 4
threshold (KO hms)

1@ loop integral gain | 202

Quit I

Lancement de la procédure d'auto-calage (auto-phasing) pour la détermination automatique des parametres (voir
paragraphe 5.2.3 - Onglet "Servo Motor" en mode connecté).

Aprés exécution de la procédure, un message s'affiche, indiquant qu'une ligne supplémentaire a été ajoutée dans
la liste des commandes, permettant d'ajouter, plus tard, le moteur dans la liste des moteurs utilisateur.

Yizual Drive Setup - Motor Setup

=

‘ol can add the niew mator bo the user motors lisk later,
iti the menu Advanced Functionz ar off-line

Ly

Il sera possible a tout moment, en sélectionnant "Add new motor in user list", de saisir l'identification de ce
nouveau moteur, afin de l'inclure dans la liste des moteurs utilisateur.

[Bdvanced Functions =]

1 Current loop adjustment
| Auto-phazing procedure
Show the uzer motors list
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Dans ce cas, le logiciel affiche la page de rappel des caractéristiques du nouveau moteur (non modifiable) et des
champs de saisie de l'identification du moteur.

Saisir cette identification et valider la saisie. Le nouveau moteur est inclus & la liste des moteurs utilisateur. Il est
possible de visualiser cette liste en sélectionnant "Show the user motors list":

[Bdvanced functions] =

Current loop adjustment
Auto-phasing procedure

Show the user motors list

5.4 - LA PROCEDURE "PARAMETRAGE ASSISTE"

En appuyant sur le bouton de I'écran de paramétrage, l'utilisateur est guidé a travers toutes les
étapes nécessaires au paramétrage du variateur. Pour passer d'une étape a l'autre, il suffit de cliquer sur le
bouton , au bas de I'écran, ce qui aura pour effet de faire défiler les différents onglets de I'écran de
paramétrage. Il est cependant possible de quitter la procédure a tout moment en appuyant sur le bouton .

Les différentes étapes imposées par l'assistant au paramétrage sont les suivantes :

Note : Se reporter aux chapitres mentionnés pour les explications détaillées des différents onglets de
paramétrage.

1 - Mise en sécurité par I'affichage d'un message invitant l'utilisateur a stopper le moteur pour un contréle par le
logiciel.

2 - Demande d'activation du signal "Enable" ou de désactivation du signal "Inhibit".

3 - Affichage de I'onglet "Servo Motor" et lancement de la procédure d'auto-calage (voir paragraphe 5.2.3).
4 - Affichage de l'onglet "Current Limit" (voir paragraphe 5.2.4).

5 - Affichage de I'onglet "Speed Limit" (voir paragraphe 5.2.5).

6 - Affichage de I'onglet "Encoder Output" selon le type de variateur (voir paragraphe 5.2.6).

7 - Affichage de l'onglet "Servo loop" et lancement de la procédure d'auto-réglage (voir paragraphe 5.2.7).

8 - Lancement de la procédure de compensation d'offset pour les variateurs ayant une entrée consigne
analogique (voir paragraphe 5.2.2).

5.5-PARAMETRES LIES A L’APPLICATION

Il est possible d’accéder aux parametres liés a I'application, en sélectionnant « Positioner Application Setup » (si
le variateur est de type positionneur) ou « Application Setup » (si le variateur n’est pas un positionneur) dans le

2

menu « Utilities », ou bien en cliquant sur le bouton de raccourci

= Bouton

Pour tous les onglets de cette fenétre de paramétrage, I'appui sur ce bouton aura pour conséquence de revenir
sur le premier sans valider les modifications de I'onglet en cours. Si I'on clique sur le bouton [Cancel] du premier
onglet, la fenétre de paramétrage se referme.
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= Bouton

L'appui sur ce bouton a pour conséquence de revenir a I'affichage du premier onglet en validant les modifications
de l'onglet en cours. Cependant, si la modification d'un paramétre n'est pas valide, un message d'avertissement
concernant ce parameétre s'affichera et les modifications de l'onglet ne seront pas validées.

Note importante :

Dés que l'utilisateur sélectionne un onglet de I'écran de paramétrage, les autres onglets deviennent inaccessibles
tant que l'utilisateur n'a pas appuyé sur @ ou sur .

5.5.1 - VARIATEURS DE TYPE POSITIONNEUR

Onglet "Positioner"

Positioner Application Setup - ¥isual Drive Setup

S afety

( Profile |

I

Brake

b odulo T

T Second Sensar )

Positioner T b aral movement T

Frofibusg T

|rputz-0utputs

T Scaling

b otor pogition resolution

b adify

Jog and manual
movemnents

b iy

Pozition limits and following errar

hd adify

G

Pozitionner [nputs
and Outputs

b odify

b cuclify

b odify

T 1]

tdotor brake
OMAOFF delay

b iy

P Bsitorint i FROFIBLIS Second position
u:umtp:unnlng ozitionning wik S e Ly
profile bwpe miodulo parameters

b cuclify

T

Cancel ‘

C’est I'onglet principal qui permet d’accéder a tous les autres onglets, soit en cliquant sur le bouton « modify » du
cadre correspondant au groupe de parameétres a modifier, soit en sélectionnant directement un onglet.
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Onglet "Profile"

Positioner Application Setup - Visual Drive Setup

[ Postonet | [ Poibe [
Puofild | [

Profile parameters

Speed profile: _-_ + Trapezoidal A ™ S5-Curve

Priofile limit; (* Conztant time ™ Congtant zlope

Enable speed limitation
Enable speed modulation
Enable analog input

Analog input reverszal

Ok Cancel

Ce cadre permet de définir les paramétres suivants :

Speed profile : profil de vitesse de type trapézoidal ou en S.
Profile limit : définit les profils d'accélération et de décélération.

Enable speed limitation : valide I'option réduction de vitesse programmée par une entrée analogique. Valable
uniquement si I'option entrée analogique est présente. La vitesse de déplacement sera réduite par rapport a la
valeur de la vitesse programmée de maniére inversement proportionnelle a la valeur de I'entrée analogique. Cette
réduction de vitesse est appliquée a la vitesse programmée :

- modulation de la vitesse programmée pour les séquences de positionnement (absolue, relative),

- limitation pour les séquences de vitesse et de couple.

Lorsque l'entrée analogique est de 0 V, le moteur tourne a la vitesse programmée. Une entrée de 5 V fait tourner
le moteur a une vitesse égale a la moitié de la vitesse programmée.

Analog input reversal : permet d'inverser le sens de la consigne analogique de limitation.

Enable analog input : permet une réduction de la vitesse dans les séquences, proportionnellement a la valeur de
I'entrée analogique.

Analog input reversal : permet d'inverser le sens de la limitation de la vitesse (si la case est cochée, la limitation
est maximale quand I'entrée analogique est a 0 Volt).
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Onglet "Manual movement"

Positioner. Application Setup - Visual Drive Setup

f ST TR SRR SETETT

T M anual movement T I T Itz | T

Manual movement parameters

Jog zpeed [rpm] ; 10

Jog acceleration [10-16000 ms) : 00

Jiog deceleration [10-16000 mg] ; 400
0

Fozitiohing zpeed [rpm] : 16
Faositiohing accel. [10-16000 ms] : 400
Faositiohing decel. [10-16000 ms] : 400

Ok Cancel

Ce cadre permet de définir les paramétres "vitesse de déplacement”, "temps d'accélération”, "temps de
décélération” pour un déplacement par les entrées JOG+ et JOG- du variateur ou pour un déplacement dans la
fenétre "software control" (voir § 4.2).

Les parameétres "temps d'accélération” et "temps de décélération” définissent le temps par rapport a la vitesse
maximale définie par le parametre "Speed limitation" (voir Chapitre 5 — Paramétrage du variateur).

Si la vitesse de déplacement est inférieure a la vitesse maximale, les temps d'accélération et de décélération de
la trajectoire seront proportionnellement plus faibles.

Vitesse max.

1 I,

! ! '~..
| |

| Paramétre vitesse de |
|

|

|

déplacement |

v

—_— —_—
Parametre temps d'accél. Parametre temps de décel.
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Onglet "Profibus"

Positioner Application Setup - Visual Drive Setup

| enl | Frafibus 1 s . i |

Profibus parameters

Sddress: |—4
Operation mode: Rs232
Configuration:  [PPO-Type 2
DF state:  fw/ait Prm

‘watch dog: Baud Search

Baud rate:

Ok Cancel

Ce cadre permet de définir I'adresse Profibus du variateur (pour les variateurs utilisant ce bus) et de visualiser des
informations relatives a la communication Profibus.

Les variateurs positionneurs sont livrés avec l'adresse 126 par défaut. Cette adresse n'est pas une adresse de
travail et il est nécessaire de la modifier avant de faire fonctionner le bus.

Indiquer I'adresse du variateur dans la zone "Address". Lorsque la fenétre est validée par le bouton @ il faut
sauvegarder les parametres dans 'EEPROM du variateur (voir § 4.1), mettre le variateur hors tension, puis le
remettre sous tension pour que la nouvelle adresse soit effective.

Les autres champs de ce cadre indiquent la configuration et I'état de la communication Profibus. Pour plus de
détail, se reporter au manuel d'utilisation du variateur.
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Onglet "Inputs - Outputs"

Positioner. Application Setup - Visual Drive Setup

[ I | I
T .

Inputs - Outputs Configuration

™ Profibusg ™ Profibug
(* Hardware * Hardware
- |

[

1
Start Stop ‘wat Teach Jog+ Jog- 8 7 B B 4 3 2 1

Fan

IMPUTS _
T TR (R N MO 0
Sequence contiol....conl W W W W W W W
i Seq Pos Speed Ok 376 54321
E o g R AR
Dutput PUlEe. e | | [ [ [ [

Dutput pulze duration (116000 ms] ... 1000

[ Min. SEQ pulze [mz): O m

Foz 1: Fos 2

[ InPog window ; |:| [ Digital Capd il il

Ok Cancel

Ce cadre permet de définir les parameétres suivants :

Input Hardware/Profibus : Cette option permet d'inhiber ou pas les entrées physiques "IN1" a "IN8", "Start" et
"Stop". Si l'option "Profibus" est sélectionnée, le variateur ne tient pas compte de la valeur de ces entrées
physiques".

Inputs polarity : Définit la polarité des entrées optocouplées. En cliquant dans la case correspondant au signal,
on passe de 0 a 1 et inversement. Si la case vaut "1", I'entrée est active sur le +24 V.

Sequence control : Les entrées 1 a 8 (fonction du type de variateur) peuvent étre utilisées pour la sélection des
séquences, si la case correspondante est cochée. Il y a au maximum 128 séquences qui peuvent ainsi étre
sélectionnées par ces entrées (en code binaire pur). Les autres entrées peuvent étre utilisées pour la condition de
démarrage.

Outputs polarity : Définit la polarité des sorties optocouplées. En cliquant dans la case correspondant au signal,
on passe de 0 a 1 et inversement. Si la case vaut "1", la sortie est active sur le +24 V.

Output pulse : Les sorties 1 & 8 (fonction du type de variateur) peuvent étre définies comme des sorties
impulsionnelles si la case correspondante est cochée.

Output pulse duration : Durée de I'impulsion sur les sorties impulsionnelles.

Minimum SEQ pulse : Cette fonction, si elle est activée en cochant la case "Minimum SEQ pulse”, définit la
durée minimale de la sortie "Seq".

Chapitre 5 — Paramétrage du variateur 49



Visual Drive Setup

séechnilk

servomécanismes

InPos window : Cette fonction, si elle est activée en cochant la case "InPos window", définit la fenétre de position
dans laquelle la sortie "Pos" est activée (uniquement pour un positionnement). La fenétre est égale a la position
d'arrivée, + ou - la valeur programmeée. La largeur de la fenétre est donc de 2 fois la valeur programmée.

Digital CAM : Cette fonction, si elle est activée en cochant la case "Digital CAM", active la sortie "OUT1" lorsque
le moteur passe sur une zone définie par les positions "Pos1" et "Pos2".

sortie OUT1

Position moteur

Position P1 Position P2

Onglet "Scaling"

[ [ | [ e | | [ H
T i T i T fta| I T Scaling

Enable second senzar feedbacki v

Dizplay

Load

Poszition zcaling parameters

Pasition resalution [126-65536] Mo, T makes e yeliion

36000

Drecimal number [1-3);

™

Dizplacement = 360.00 deg

Ahzolute position; . Axiz travel range %
| Abszolute poszition range = 0 mm 5
Abzolute pozition =10 Fezet Shzolute pozition = Max, value

Dead band: g deg

Ok Cancel

Ce cadre permet de définir les paramétres suivants :

Position resolution : Définit la résolution de la position pour un tour moteur, en accord avec le nombre de
décimales et l'unité voulue. La plage de valeur est de 16 a 65536 par tour.

Exemple : Pour une résolution de 4mm/tour moteur, si le nombre de décimale est égal a 3, les paramétres seront
: Résolution 4000, Décimales 3, unité en mm.

Decimal number : Nombre de décimales

Unit : Définit l'unité utilisée.
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Un appui sur le bouton "Display” permet d'afficher en dessous du graphique la valeur du déplacement de la
charge, en fonction des parameétres de résolution et pour un tour de I'axe du moteur.

Dead band : Définit la bande morte (tolérance) pour l'asservissement de position.

Enable second sensor feedback: Permet d'autoriser I'utilisation du second capteur de position.

Pour le cas ou I'on utilise un codeur absolu de type Hiperface, il est possible de réinitialiser la valeur du compteur
de position du codeur absolu en appuyant sur le bouton "Reset".

Onglet "Safety"” :

Positioner Application Setup - ¥isual Drive Setup

[ G | [ S [

Safety limits -
Fozition fallowing error

Following errar threshold: a

Following error detection mode ;. &+ Abzolute

™ Relative to dynamic model

Software pogition limit

[ Soft. FC+ i
[~ Soft FC- i

Pozitior initialization
f* Homing mode

7 Abzolute mode [without homing] = Absaolute position: Cet

Ok Cancel

Following error threshold : Définit le seuil de déclenchement de I'erreur de poursuite.

Following error detection mode:

= Absolute: La valeur mesurée de I'erreur de position est comparée en continu avec la valeur du seuil
de l'erreur de trainage. Quand la position mesurée dépasse le seuil de I'erreur de trainage, une
erreur de trainage est déclenchée.

= Relative to dynamic model: La valeur mesurée de l'erreur de position est comparée en continu
avec la valeur théorique de I'erreur de position, donnée par le modéle de la boucle de position.
Quand la différence dépasse le seuil de I'erreur de trainage, une erreur de trainage est déclenchée.
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Soft FC+/- : La fonction "fin de course" n'est active que si la procédure HOME a été exécutée auparavant. Les
fins de course sont inactifs pour une séquence 0 de recherche d'index (HOME). Lorsque le moteur dépasse les
limites soft définies dans ces deux champs, il est stoppé avec un freinage contrdlé dont la décélération est définie
par le paramétre de décélération défini pour la fonction "Jog". La sortie des fins de course soft est possible si la
fonction n'est plus active ou par un mouvement manuel (Jog).

Position initialisation: L'utilisation d'un codeur absolu de type Hiperface permet d'éviter de faire une prise
d'origine. Dans ce cas, il faut choisir I'option "Absolute mode", puis saisir la valeur de la position absolue avant
d'appuyer sur le bouton "Set".

Onglet "Modulo"

Positioner Application Setup - Visual Drive Setup

TN ST i

Poszition modulo

Hardware modulo

[ CLR input enable

Clear position value: i

Software modulo

Farmward On

Reset counter; 0 Forward [

Forward OFf

Ok Cancel

Clear position value : Lorsque la case "CLR input enable" est cochée, cette fonction permet d'utiliser I'entrée
"INDEX" pour réinitialiser le compteur de position : sur la transition inactif - actif de ce signal, le compteur de
position sera réinitialisé.

Reset counter : Cette fonction permet de remettre a 0 le compteur de position lorsqu'il atteint une valeur
prédéfinie. Sila valeur est a 0, cette fonction n'est pas activée.

Forward : Avec la fonction "Reset counter” activée, si cette case est cochée, le moteur tourne dans le sens positif
lors d'un déplacement absolu inférieur a la valeur du parameétre "Reset counter”. Si la case n'est pas cochée, lors
d'un déplacement absolu inférieur a la valeur du paramétre "Reset counter"”, le moteur suit le trajet le plus court.
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Onglet "Brake" :

Positioner. Application Setup - Visual Drive Setup

( ar ™ Manual movement | - [ inpusOupus | k
. _ _

Motor brake parameters -

Brake on delay [=<16000 ms] ; i
Brake off delay [=<16000 ms] : i

Enable command I I
b bled [
Rt Brake OFF delay

e -

Brake control output | Brake OM delay

P
O

Shaft locked Shaft free Shaft locked

F

Ok Cancel ‘

Maximum braking distance : Ce paramétre permet de définir la distance de freinage limite en cas de
déclenchement de I'erreur de trainage en position. Si cette valeur est définie a 0, le variateur passe
immédiatement "hors asservissement" sur déclenchement de I'erreur de trainage.

Brake on delay : définit le temps entre I'activation du frein (relais ouvert) et la mise hors asservissement du
variateur.

Brake off delay : définit le temps entre la mise sous asservissement du variateur et la désactivation du frein
(relais fermé).
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Onglet "Second Sensor" :

Positioner Application Setup - Visual Drive Setup

Second position zensor

Encoder input

Second Sensor

Fosition scaling factor numeratar [1-65535):
1
[~ Beverse position

| —

Fozition zcaling factor denominator [1-65535);
| 1

=

Pulzes interpalation

Ok Cancel

Position scaling factor (numerator / denominator): Permet d'ajuster la valeur de la résolution de position pour
le second capteur de position.
Reverse position : Permet d'inverser le sens du compteur de position pour le second capteur de position.

Pulses interpolation: A utiliser lorsque le second capteur de position est un codeur de type SinCos.
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5.5.2 - VARIATEURS DE TYPE NON POSITIONNEUR

Les parametres liés a I'application dépendent du type de variateur. L'intitulé et le contenu des onglets peuvent
donc étre différents d’'un appareil a I'autre. En outre, certaines fonctions particulieéres étant optionnelles, il est
recommandé de se reporter au manuel du variateur pour la mise en ceuvre de ces fonctions.

Par exemple, si le variateur connecté est un TTA-CAN (CANopen), I'apparence des onglets (hors option) sera la
suivante :

Onglet "Application" :

Application Setup - Visual Drive Setup @

Application T CAM bus T Scaling T Safety T Second Sensar
Cak buz Puozition Fozition following Second poszition
Communication rezolution Efror TENEOT

b cuclify hd odify hd oddifyy b cuclify

.

C’est I'onglet principal qui permet d’accéder a tous les autres onglets, soit en cliquant sur le bouton « modify » du
cadre correspondant au groupe de parametres a modifier, soit en sélectionnant directement un onglet.
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Onglet "CAN bus" :

Application Setup - Visual Drive Setup

CAM bus parameters -

Address: 2
CaM bus cycle time [0-20000 pz): 0
G B state: Pre-operational

Baud rate;

Ok Cancel ‘

Address : Indique I'adresse du variateur sur le bus CAN

CAN bus cycle time : définit le temps écoulé entre deux signaux « synchro » sur le bus CAN.

CAN bus state : Indique I'état du variateur sur le bus (stopped, pre-operational, operational, disabled, unknown
state).

Baud rate : Indique la vitesse de transmission utilisée sur le bus.
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Onglet "Safety" :

Application Setup - Visual Drive Setup

Safety limits

Position follawing error threshold [0-65535) 2047

Following ermor detection mode ;. (# Abzolute

(" Relative to dynamic model

Ok Cancel

Position following error threshold : Définit le seuil de déclenchement de I'erreur de poursuite.

Following error detection mode:
= Absolute: La valeur mesurée de I'erreur de position est comparée en continu avec la valeur du seuil
de l'erreur de trainage. Quand la position mesurée dépasse le seuil de I'erreur de trainage, une
erreur de trainage est déclenchée.

= Relative to dynamic model: La valeur mesurée de l'erreur de position est comparée en continu

avec la valeur théorique de I'erreur de position donnée par le modéle de la boucle de position.
Quand la différence dépasse le seuil de I'erreur de trainage, une erreur de trainage est déclenchée.
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Onglet "Scaling" :

Application Setup - Visual Drive Setup

Position scaling parameters -

Enable second senzaor feedback [

Pasition resalution (256-4000000) 4036

Pozition dead band [0-32767]; 0

Ok Cancel

Enable second sensor feedback : Permet d'activer la gestion du second capteur de position (Codeur ou
resolveur)

Position resolution : Définit la résolution de la position pour un tour moteur.

Position dead band : Définit la bande morte (tolérance) pour I'asservissement de position.
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Onglet "Second sensor" :

Application Setup - Visual Drive Setup

Second position sensor
E ncoder input

Fozition zcaling factor [1-1024]; 1

Reverse position I

Pulzes interpolation [

Ok Cancel

Position scaling factor : Permet d'ajuster la valeur de la résolution de position pour le second capteur de
position.

Reverse position : Permet d'inverser le sens du compteur de position pour le second capteur de position.

Pulses interpolation: A utiliser lorsque le second capteur de position est un codeur de type SinCos.
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Chapitre 6 — L'oscilloscope

6.1 - INTRODUCTION

L'oscilloscope inclus dans le logiciel VDSetup permet de contrdler I'évolution d'un certain nombre de signaux
acquis au niveau du variateur et transmis au PC via la liaison série.

6.2 - DEMARRAGE
L'ouverture de la fenétre de I'oscilloscope peut étre effectuée a partir du menu Utilities => Digitizing oscilloscope

ou bhien en cliguant sur le bouton représentant un écran d'oscilloscope, dans la fenétre principale.
L'écran principal de I'oscilloscope est le suivant :

Digitizing Dscilloscope - Yisual Drive Setup

Charrel | Sample | Dizplay | Load | Save | Copy | Help |
— Dizplay T
Timebaze: I5[; ms/Dly  verscreen: @ @ T1 g
W1

W chl: [io j_: 0 Imaxz/DIY '. 1 '|
Offset: [T I\ i

¥ Cha ISp-:—r-,':i :’2':“.:' rprn/DIY m+ III. bt et \.,_u.. arfiats S R o m N e
Offzet: I[! | 1 (
[T Cha |r_|fr j: 100 rprnd DY l{ T
Dffzet; IU |

— Trigger

— ]

Trig. Level
I~ Trigger On/Dif ”E'AEVE
Trigger mode | Trigger | Tronde] |
s Scralling vz
Foom + I T I _1]_:] : § - . .::.. . -l . . - _’..
# T 120 " .
Chl:  |oesz [-1.018 R N e o I |, ST
ChZ  [175919 J175.812 1
Cha: |
dt [17rgar  me
set | W owiee v
f50.573 J272113 Idc Chi Colar Off reversed  Trigger level
Off reversed 0.0

Speed ] Ch2 Color
dv: I -
Speed [ | Ch3Colar

On m reverzed

6.3 - FONCTIONS

L'oscilloscope possede deux modes de fonctionnement, selon qu'un variateur est connecté ou non a la liaison
série.

Si aucun variateur n'est connecté, l'oscilloscope démarre en mode "hors connexion”. Dans ce mode, seules des
courbes pré-enregistrées sur disque (fichiers *.osc) peuvent étre visualisées et imprimeées.

60 Chapitre 6 — L'oscilloscope



Visual Drive Setup

Ftechnil

servomécanismes
-

6.4 - ACQUISITION DE SIGNAUX EN PAS A PAS

Si un variateur est connecté, les noms des derniers signaux mémorisés par le variateur apparaissent par défaut
dans la fenétre principale.
La sélection des signaux a acquérir se fait a partir de la fenétre de sélection des canaux accessible en cliquant

sur le bouton de la fenétre principale.

Channel - Yizual Drive Setup Hi=]
— Charinel 1 — Charinel 2
Channel T |42 = Channel 2 |Speed vI
Range a - Range 200 -
Offzet ||:| Offzet ||:|

[T Channel 2 reversal

— Chanrel 3
Channel 3 | Spesd i I
Range 100 - il
Offzet |
= 0 Cancel

[T Channel 3 reversal

La liste des signaux qu'il est possible de visualiser est la suivante :

Signal Unité Intitulé

Speed rpm Mesure de la vitesse

Speed ref rpm Consigne de vitesse

Imes % Imax Mesure du courant

Idc % Imax Commande de courant

Iq % Imax Mesure du courant de quadrature

Id % Imax Mesure du courant direct

Resolver pts Position donnée par le résolveur

Pos error fronts codeur Erreur de position

| flux ref % Imax Consigne du courant de magnétisation
| flux mes % Imax Mesure du courant de magnétisation
12t % Imax.S Mesure de la consommation de courant
DC bus volts Mesure de la tension sur le bus DC
Threshold pts Seuil de trainage dynamique

La fenétre "Channel" permet de sélectionner ainsi jusqu'a trois signaux.

Pour chaque signal a acquérir, choisir une échelle parmi les différentes valeur possibles (0.05, 0.1, 0.2, 0.5, 1, 2,
5, 10, 20, 50, 100, 200, 500, 1000, 2000, 5000, 10000).

Il est possible de rajouter un offset au signal ou de l'inverser.

Valider les informations de la fenétre "Channel" en cliquant sur . Les signaux sélectionnés apparaissent
maintenant dans la fenétre principale.

Remarque : Il est possible de mettre a Off I'affichage d'un signal en cochant la case correspondante dans la
fenétre principale. Cependant, I'acquisition de ce signal sera quand méme faite par le variateur. Sil'on ne veut
pas que le signal soit acquis par le variateur, il faut le sélectionner Off a partir de la fenétre Channel.
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L'étape suivante consiste a régler la base de temps. Pour cela, cliquer sur le bouton [Sample| pour faire

apparaitre la fenétre suivante :

Sample Period Hi=

Sample Period ID_E = vi
Drelay [mz] ||:|

— Reference

{ Left & Certer " Right

ok | Cancel |

Les différentes valeurs possibles de "Sample period" sont :

- 0.5ms
- 1ms

- 2ms

- 4 ms

- 5ms

- 10 ms
- 20 ms
- 40ms
- 50 ms
- 100 ms
- 200 ms
- 400 ms
- 500 ms
- 1s

- 2s

Indiquer la référence de déclenchement (gauche, droite ou centrée) et, éventuellement, un délai de

déclenchement exprimé en ms.

Valider ces informations en cliquant sur . La valeur de la base de temps apparait maintenant dans la fenétre

principale.

Ajuster ensuite le mode de déclenchement en cliquant sur le bouton .
Trigger Mode [_ (O]

e
" MNegative level

Cancel I
{~ Positive edge

{~ Megative edge
= Errar

On peut ainsi déclencher sur un front montant, un front descendant, un niveau haut, un niveau bas ou encore sur

une erreur.
Valider en cliquant sur .
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Ajuster ensuite le niveau de déclenchement. Pour cela, faire apparaitre la ligne sur I'écran en cochant la case
"Trigger On/Off", puis ajuster le niveau (bouton |trig level]). La valeur du niveau de déclenchement apparait en
bas, a droite de I'écran.

Il est possible de modifier I'affichage. Pour cela, cliquer sur le bouton pour faire apparaitre la fenétre des
options d'affichage.

Diszplay - ¥izual Drive Setup Hi=lE3

- Screens
7] > 2
[+ /hite Screen

- Aues

 Off {~ Frame

{ Aes & Grid

— Connect dats

 Off = On

Cette fenétre permet de sélectionner un affichage sur 2 écrans (utile dans le cas de I'acquisition de 3 signaux).
Si deux écrans sont sélectionnés, les signaux des voies 1 et 2 apparaitront sur |'écran 1 et le signal de la voie 3
apparaitra sur I'écran 2.

Il est possible d'afficher les signaux sur un écran blanc (économie d'encre en cas d'impression).

On peut également sélectionner le type d'axes et indiquer si I'on désire afficher les courbes en pointillés ou en
traits continus.

Valider les options d'affichage en cliquant sur .

La couleur des courbes peut étre modifiée en cliquant sur les boutons [Chn Color| pour faire apparaitre une
fenétre permettant de choisir une couleur.

Note : Des couleurs sont définies par défaut. Si une courbe n'apparait pas a I'écran, vérifier que la couleur de
cette courbe n'est pas équivalente a la couleur de I'écran.

L'acquisition des courbes est lancée en appuyant sur le bouton . Pendant 'acquisition des signaux par le
variateur, la Led est allumée en rouge. Elle devient verte dés que l'acquisition est terminée. Si la Led reste
allumée en rouge, il faut modifier le type ou le niveau de déclenchement, jusqu'a provoquer l'acquisition.

Une fois l'acquisition terminée au niveau du variateur, il faut récupérer les courbes a travers la liaison série, en

appuyant sur le bouton .

Lorsque les courbes sont affichées, on peut encore modifier leur offset, leur couleur, les inverser ou les mettre a
Off.

Attention, la validation d'un nouveau signal dans la fenétre Channel entrainera un effacement des signaux en
cours.
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6.5 - OPERATIONS SUR LES COURBES AFFICHEES
6.5.1 - Les mesures

Il est possible d'effectuer des mesures de niveaux ou de temps sur les courbes affichées. Pour cela, quatre
curseurs sont disponibles : T1 et T2 pour les mesures de temps, V1 et V2 pour les mesures de niveaux. Les
curseurs sont affichés si la case qui leur correspond est cochée.

Pour modifier la position d'un curseur, il faut d'abord le sélectionner (bouton d'option a coté de la case a cocher),
puis cliquer sur I'écran de visualisation des courbes, a I'endroit ou I'on veut placer le curseur.

Remarque : Le champ "dt" correspond a la différence de temps mesurée entre les curseurs T1 et T2. Cette valeur
est mise a jour uniqguement si ces deux curseurs sont affichés.

Utiliser le bouton Set pour assigner les curseurs de mesure de niveau aux courbes affichées.

Horizontal Cursor Assignment | _ O]

=W azzignment—— V2 aszignment——
{* Chi {~ Chi
{~ Chz {* ChZ
{~ Ch3 {~ Ch3

Cancel |

Remarque : Le champ "dv" correspond a la différence de niveau mesurée entre les curseurs V1 et V2, a condition
gue ces deux curseurs soient assignés a la méme courbe.

6.5.2 - Les zooms

Utiliser les touches |Zoom+| et |Zoom-| pour agrandir ou diminuer les courbes en largeur. Le zoom est centré sur
la position du curseur T1 (qu'il soit affiché ou non). Pour agrandir une zone particuliére de la courbe, amener
d'abord le curseur T1 sur cette zone. Les touches de scrolling permettent de visualiser la totalité des courbes
lorsque celles-ci sont agrandies.

6.6 - CHARGEMENT D'UN FICHIER

Pour visualiser des signaux préalablement enregistrés dans un fichier, cliquer sur le bouton de I'écran
principal et sélectionner le fichier désiré. Les fichiers d'enregistrement des courbes portent I'extension ".osc".
6.7 - ENREGISTREMENT DANS UN FICHIER

Pour enregistrer les courbes dans un fichier, cliquer sur le bouton de I'écran principal, sélectionner le
répertoire de destination et donner un nom au fichier. L'extension .osc est automatiquement ajoutée au nom du
fichier.
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6.8 - COPIE DANS LE PRESSE-PAPIER

Pour copier les courbes dans le presse-papier, cliquer sur le bouton de I'écran principal et sélectionner le
ou les écran(s) a copier.

Copy - ¥izual Drive Setup H=]
Copy Ozcillozcope screen into
clipboard ?

%+ Screen
i Screen 2

es

Use thiz zones to type your comment:

Ftechnil

La copie se fera dans le presse-papier de Windows®, pour pouvoir étre incluse a un document ou bien imprimée.

Les noms des signaux, leur échelle et la base de temps seront rajoutés en surimpression des courbes.

Il est possible d'ajouter jusqu'a quatre lignes de commentaire associé a une courbe. Si des commentaires sont
ajoutés, ils apparaissent dans une zone créée en-dessous de la courbe.

Note

Lors de la copie des courbes dans le presse-papier, la couleur de I'écran devient blanche par défaut, pour
économie d'encre en cas d'impression.
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Chapitre 7 — L'éditeur de séquences

7.1 - INTRODUCTION

L'éditeur de séquences inclus dans le logiciel est disponible hors connexion et uniquement pour les variateurs
positionneurs lorsqu'un variateur est connecté.

Le démarrage de I'éditeur de séquences peut se faire par le menu "Utilities => Sequences Setup” ou bien en
cliquant directement sur le bouton de raccourci dans la fenétre principale de VDSetup.

La fenétre de I'éditeur de séquences est la suivante :

Sequences Setup - Visual Drive Setup

File Edit Tools Transfer

Seq Move  Pozoffset Speed  Tacc Tdec T.0ut Cutput D5SZHR  Mext Start cond
em s ms % B7E54321 B7ER4321
[0 Home 0 100 200 200 0 esramins AN T e i‘
1 Relat. ] 0 200 200 IS v sasnss End 2 I eresamns 1
2 Relat. B00 1000 200 200 s End 5 a 0 cesilenes
3 Relat. 00 1000 200 200 s End 2 T e s s
4
5 Relat. 100 1000 200 200 e e End e e
B
7
2 Speed 200 100 100 3000 ........ Emgit e M
. =l
Sequence edit
i -
Edit sequence number l_ﬁ e e aneiaa Ok | Eancal |

Movement bupe -

Fozition 0 Tirne aut 3] i
Speed 100 Mext sequence 1

Acceleration [ms) l—ﬁa Output (B7E54321) rrrrrrr!—
Deceleration [mz) ] Start condition [37654321) EEEEEEEN
Home control Diir: |+ L] Switch: |N|:| L] Zem: |Yes L] Home: |Yes LJ Reset: |Yes lJ

Note : Pour éditer une séquence, il suffit de cliquer sur la ligne correspondant au numéro de la séquence choisie,
dans la liste. Il est ainsi possible d'éditer jusqu'a 128 séquences de mouvements.

L'éditeur est constitué de trois zones distinctes :
= La zone des menus,

= La zone supérieure qui constitue la liste des séquences qu'il est possible de faire défiler. Cette zone
integre également un bandeau de Iégendes rafraichi en fonction du type de séquence,

= La zone inférieure dans laquelle on peut modifier le paramétrage de la séquence en cours d'édition.

Les champs de cette zone sont rafraichis automatiquement lorsque I'on fait défiler les séquences de
la liste. Le nombre et l'intitulé des champs sont fonction du type de mouvement de la séquence.
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L'éditeur permet :

de charger des fichiers séquences (.seq) enregistrés sur disque,

de charger des séquences depuis le variateur,

de modifier ou créer des séquences,

de comparer des séquences en cours d'édition avec celles mémorisées dans le variateur,
de sauvegarder des séquences dans un fichier sur le disque,

de charger des séquences dans le variateur,

d'imprimer un rapport listant toutes les séquences,

d'enregistrer un fichier au format texte, listant toutes les séquences.

4234303083310

7.2 - MENU FILE

= Load sequences from disk
Ouvre une boite de dialogue Windows® permettant de sélectionner, dans les répertoires, un fichier
contenant des séquences (*.seq). Les séquences décodées sont affichées dans I'éditeur.

= Save sequences to disk
Ouvre une boite de dialogue Windows® permettant de sauvegarder les séquences en cours d'édition
dans un fichier portant I'extension ".seq".

= Print report
Ouvre une boite de dialogue Windows® permettant d'imprimer un rapport des séquences en cours
d'édition.

= Save report as
Ouvre une boite de dialogue Windows® permettant de sauvegarder un rapport des séquences en cours
d'édition dans un fichier au format texte.

= Exit
Ferme I'éditeur de séquences.

7.3 - MENU EDIT

= Copy sequence
Pour copier une séquence, il faut tout d'abord sélectionner la séquence en cliquant sur la ligne

correspondante. Sélectionner ensuite "Copy sequence"” ou bien taper + [c] . La séquence & copier
est mémorisée dans un buffer.

= Paste sequence
Pour coller une séquence, il faut ensuite sélectionner la ligne sur laquelle on désire dupliquer la

séquence précédemment sélectionnée. Sélectionner ensuite "Paste sequence" ou bien taper (Ctrl| + El
La séquence est collée.

= Delete sequence

Pour effacer une séquence, il faut sélectionner cette séquence en cliquant sur la ligne correpondante.
Sélectionner ensuite "Delete sequence” ou bien taper + IE . Apres confirmation, la séquence est
supprimée.

= Delete all sequences

Pour supprimer toutes les séquences, il faut sélectionner "Delete all sequences" ou bien taper + lgl
Apres confirmation, toutes les séquences en cours d'édition seront supprimées.

Attention, les séquences sont supprimées au niveau de I'édition mais les séquences enregistrées dans le
variateur ne sont pas modifiées.
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7.4 - MENU TOOLS

= Compare sequences

Cette fonction permet de comparer les parametres des séquences en cours d'édition avec celles
mémorisées au niveau du variateur. Si une différence est trouvée, un message affiche le numéro de la
premiere séquence qui differe.

7.5 - MENU TRANSFER

= Load sequences from drive
Cette fonction permet de charger dans I'éditeur les séquences pré-enregistrées dans le variateur, si un
variateur est effectivement connecté.

= Send sequences to drive
Cette fonction permet d'enregistrer dans le variateur les séquences en cours d'édition, si un variateur est
effectivement connecté.

7.6 - EDITION D'UNE SEQUENCE

Chaque séquence programmeée peut étre :

un déplacement absolu,

un déplacement relatif,

une recherche d'index,

un profil de vitesse,

une séquence couple (profil de vitesse avec limitation de courant),
Une séquence "axe électrique”.

430338380

Le choix du mouvement est fait dans la liste "Movement type" de la zone d'édition. Dés qu'un mouvement a été
choisi, les différents paramétres a initialiser pour ce type de mouvement s'affichent dans I'éditeur.

Parametres possibles d'une séquence :

68

= Movement type

Définit le type de mouvement: Absolu: Positionnement en absolu.
Relatif: Positionnement en relatif.
Home: Procédure de recherche de I'origine de l'axe.
Speed: Profil de vitesse.
Torque: Profil de vitesse avec limitation de courant.
Electronic gearing : Axe électrique.

= Position
Position a atteindre en absolu ou en relatif en fonction du type de mouvement.

= Speed
Définit la vitesse de déplacement en tr/mn.

= Acceleration
Définit la rampe d'accélération en ms.

= Deceleration
Définit la rampe de décélération en ms.

= Delay ou Time out
Définit, en ms, la temporisation a la fin du positionnement.

= Next sequence
Définit la séquence a exécuter a la suite de la séquence en cours.

= Counter
Définit combien de fois la séquence doit étre exécutée.
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= Counter link
Définit le numéro de la séquence a exécuter si le compteur n'est pas nul.

= Output
Définit I'action possible sur les sorties.

= Output trigger
Définit I'instant de déclenchement sur les sorties.

=  Output position
Définit la position de déclenchement des sorties.

= Torque
Définit la consigne de couple en pourcentage du courant maximal.

= Distance
Définit la distance que le moteur doit parcourir (en unités utilisateur) pendant I'exécution de la séquence
"axe électrique".

= Ratio
Définit le ratio de I'axe électrique.

= Start condition
Définit la condition de déclenchement de la séquence a partir des entrées logiques définies comme
condition de démarrage.

Note :
Se reporter au manuel d'utilisation du variateur, pour une description précise de la programmation des parametres
d'une séquence.

Lorsque tous les paramétres sont initialisés, il faut cliquer sur le bouton pour valider la séquence et la
faire ainsi apparaitre dans la liste. Un contrble de cohérence est fait sur ces parametres pour s'assurer gqu'ils se
situent bien dans leur domaine de variation.

Le bouton permet d'annuler les modifications d'édition si la séquence n'a pas encore été validée.
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