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1 Servo-amplificateurs documentés
La présente documentation décrit les servo-amplificateurs suivants de la série AX5000 :
AX5101 AX5160

AX5103 AX5172

AX5106 AX5190

AX5112 AX5191

AX5118 AX5192

AX5125 AX5193

AX5140

AX5201

AX5203

AX5206
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2 Avant-propos

2.1 Remarques sur la documentation

Ce manuel s’adresse exclusivement a un personnel formé aux techniques de commande et d’automatisation
et familiarisé aux normes nationales applicables.

Pour l'installation et la mise en service des composants, il faut impérativement respecter les informations et
explications ci-dessous.

Le personnel qualifié doit s’assurer que la mise en ceuvre des produits répond a toutes les exigences en
matiére de sécurité, y compris toutes les lois, prescriptions, dispositions et normes.

Avis de non-responsabilité

Cette documentation a été rédigée avec le plus grand soin. Cependant, les produits décrits font I'objet d’un
développement constant.

C’est pourquoi cette documentation ne concorde pas toujours avec les performances, normes ou autres
caractéristiques décrites.

Si la présente documentation contient des erreurs techniques ou rédactionnelles, nous nous réservons le
droit d’y apporter des modifications, en tout temps et sans avis préalable.

Toute demande de modification de produits déja livrés est exclue si elle se base sur les données,
illustrations et descriptions contenues dans la présente documentation.

Marques

Beckhoff®, TwinCAT®, EtherCAT®, Safety over EtherCAT®, TWinSAFE®, XFC® et XTS® sont des marques
déposées et concédées de Beckhoff Automation GmbH.

L’utilisation par des tiers d’autres marques ou symboles contenus dans la présente documentation peut
entrainer une violation des droits du propriétaire des marques concernées.

Brevets

La technologie EtherCAT est protégée par brevet, en particulier par les demandes et brevets ci-dessous :
EP1590927, EP1789857, DE102004044764, DE102007017835
ainsi que les demandes correspondantes et inscriptions dans les autres pays.

La technologie TwinCAT est protégée par brevet, en particulier par les demandes et brevets ci-dessous :
EP0851348, US6167425 ainsi que les demandes correspondantes et inscriptions dans les autres pays.

—
EtherCAT.

EtherCAT® est une marque déposée et une technologie brevetée sous licence de Beckhoff Automation
GmbH, Allemagne

Droits d’auteur

© Beckhoff Automation GmbH & Co. KG, Allemagne.

Toute transmission ou reproduction de ce document, toute utilisation et communication de son contenu sont
interdites sauf autorisation explicite.

Les infractions a ce point entrainent des dommages et intéréts. Tous droits réservés en cas de dépbt de
brevet, de modéle ou de dessin industriel.
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2.2 Versions de la documentation

La présente documentation ne décrit que le matériel hardware AX5000 version 2

Version Commentaire

1.1 Chapitre révision:
9.7.5;9.8.1;9.84;14.21.1;14.21.2

Nouveau chapitre:
9.8.2

1.0 Premiére publication

221 Ampleur de la documentation

La documentation compléte de I' AX5000 se compose des instructions ci-dessous :
» La présente instruction d’utilisation
» Description des parametres d’entrainement (IDN)
» Description des messages de diagnostic
» Description du TCDriveManagers

2.3 Utilisation conforme a la destination

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 sont congus exclusivement pour le fonctionnement de moteurs
triphasés asynchrones et synchrones appropriés, régulés en couple, en vitesse de rotation et en position. La
tension efficace max. admissible des moteurs doit étre supérieure ou au moins égale a la tension réseau
effective alimentée dans le servo-amplificateur.

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 sont des composants intégrés exclusivement a des installations
ou machines électriques, ils ne peuvent étre mis en service qu’en tant que composants intégrés de ces
installations.

Attention, risque de blessures !
En principe, les appareils électroniques sont susceptibles de tomber en panne. En cas de

panne du systéme d’entrainement, le fabricant de machines doit veiller a ce que les mo-

AVERTISSE- | teurs raccordés et la machine soient placés dans un état de sécurité.
MENT

Les servo-amplificateurs ne peuvent étre exploités que dans une armoire électrique fermée, dans le respect
des conditions ambiantes décrites au chapitre « Caractéristiques techniques ».

10 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000
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2.3.1 Double usage (CE 1382/2014)

Conformément au Réglement CE n°® 1382/2014 publié le 30/12/2014, les changeurs de fréquence usuels et
donc la gamme de produits Beckhoff AX5000 sont dorénavant considérés comme des biens a double
usage : la liste des biens a I'annexe | du Réglement n° 428/2009 relatif aux biens a double usage a été
modifiée en conséquence et les changeurs de fréquence (repris dans la liste des biens sous la position
3A225) fonctionnant a une fréquence égale ou supérieure a 600 Hz sont dorénavant soumis au controle des
exportations. Il convient par conséquent de tenir compte des modifications suivantes.

Les versions firmware sans l'indication « Dual Use conform » (conforme Double usage) ne peuvent étre
exploitées que sur les appareils ci-dessous, tout en tenant compte des versions de matériel hardware :

* Version matériel HW 1.0 (AX5xxx-0000-x0xx) : n° de série < 68.000

» Version matériel HW 2.0 (AX5xxx-0000-x2xx) : n° de série < 140.000

» Version matériel HW 2.0 (AX5xxx-0000-x21x)
Les versions avec l'indication « Dual Use conform » (conforme double usage) peuvent étre exploitées sur

tous les appareils, comme auparavant et en tenant compte des versions de matériel hardware. Ces versions
prennent en charge les deux plages de fréquence de champ tournant (<600 Hz, >= 600 Hz) selon I'appareil.

Appareils avec désignation d’option « x21x » : I'envoi en tant que piéce isolée est le cas échéant sujet a
autorisation.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 11
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3 Directives et normes

3.1 Conformité CE

La conformité des servo-amplificateurs de la série AX5000 a

 la Directive basse tension 2006/95/CE
est respectée.

Normes harmonisées appliquées :
+ EN 60204-1
« EN 50178

Risque de dommages corporels !
Les servo-amplificateurs ne sont pas des produits au sens de la Directive CE relative aux

machines. L'utilisation conforme des servo-amplificateurs dans des machines ou installa-

ATTENTION | tions est interdite tant que le constructeur de ladite machine ou installation n’a pas prouvé

la conformité CE de I'ensemble de la machine ou installation.

3.2 Compatibilité électromagnétique

La conformité des servo-amplificateurs de la série AX5000 a

« la Directive CEM 2004/108/CE
est respectée.

Normes harmonisées appliquées :
CEI/EN 61000-4-2
CEI/EN 61000-4-3
CEI/EN 61000-4-4
CEIl/ EN 61000-4-5
CEIl/ EN 61000-4-6
CEI/ EN 61000-6-1
CEI/ EN 61000-6-2
CEI'/ EN 61000-6-3
CEI'/ EN 61000-6-4
CEI/ EN 61800-3

12 Version: 1.1
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3.3 Homologation UL pour appareils jusque 40 A aux USA
et au Canada

La version frangaise de ce chapitre est donnée a titre informatif !

La version anglaise de ce chapitre fait foi.

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 ci-dessous possedent une homologation UL et doivent porter le
symbole CUS

AX5000 avec homologation UL

“®g§£§£ﬁ£q AX5101, AX5103, AX5106, AX5112, AX5118, AX5125, AX5140, AX5201, AX5203 et
© |AX5206.

sur leur plaque signalétique. Si vous souhaitez exploiter un AX5000 aux USA ou au Canada, veuillez
contrdler si le symbole CUS se trouve sur la plaque signalétique.

La liste ci-dessous reprend les chapitres pertinents quant aux changements par rapport a I’'homologation UL.
D’autres remarques spécifiques UL sont en outre décrites.

3.3.1 Modifications de chapitres spécifiques UL

« Raccord de puissance au réseau d'alimentation (X01) »

L’AX5000 ne peut étre raccordé qu’a un réseau d’alimentation standard avec
neutre mis a la terre, la différence de potentiel par rapport a la terre pouvant
étre de max. 277 V.

« Raccordement de plusieurs servo-amplificateurs en un groupe d’entrainement »

Groupe d’entrainement avec homologation UL !

Veuillez consulter notre département Application en ce qui concerne les exigences liées a
un groupe d’entrainement avec homologation UL.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 13
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3.3.2

« Protection externe, conformité UL »

Chapitres spécifiques UL

La protection intégrée contre le court-circuit ne remplace pas la protection externe du réseau d'alimentation.
La protection du réseau d'alimentation doit satisfaire aux indications du fabricant ainsi qu’aux prescriptions et

lois nationales et internationales.

Compatible avec utilisation dans des réseaux d’alimentation pouvant fournir une capacité de courant

maximale de 18000 A a 480 V.

Monophasé :

AX5101 | AX5103 | AX5106 | AX5201 | AX5203 AX5206
Alimentation CA (max.) *) 6 A 12A 20 A 12A 20 A 20 A
Alimentation 24 V (max.) 3A
Résistance de freinage électronique
*) Utiliser exclusivement des fusibles secteur homologués UL de classe « RK5 ».
Triphasé :

AX5101 | AX5103 | AX5106 AX5112 | AX5118 @ AX5125
Alimentation CA (max.) *) 6 A 12A 20 A 20 A 35A 45 A
Alimentation 24 V (max.) 3 AT
Résistance de freinage électronique

AX5140 | AX5201 | AX5203 | AX5206
Alimentation CA (max.) *) 80 A 12 A 20 A 20 A
Alimentation 24 V (max.) 3 AT

Résistance de freinage

électronique

*) Utiliser exclusivement des fusibles secteur homologués UL de classe « RK5 ».

courant nominal de :

AX5112:
20 A et min. 480 V

AX5118:
35 A et min. 480 V

AX5125:
45 A et min. 480 V

AX5140:
80 A et min. 480 V

Protection des appareils par fusibles homologués UL de classe « RK5 » avec

14
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3.3.3 Données spécifiques UL

Les AX5000 peuvent étre exploités dans un environnement a facteur d'encrassement « 2 ».
Les AX5000 doivent étre cablés a I'aide de conducteurs en cuivre min. 75 °C.
Tension nominale de la platine de commande = 24 V

L’AX5000 peut étre exploité avec des moteurs de différentes tailles. Le niveau de protection interne
contre la surcharge du moteur peut étre réglé.

La protection interne contre la surcharge du moteur est paramétrée par le biais de I'lDN P-0-0062 « Thermal
motor model », sur base de la valeur de I'IlDN S-0-0111 « Motor continuous stall current ». L'IDN

P-0-0062-« Time constant » est définie par le fabricant de moteur et doit étre entrée ici. L'IDN

P-0-0062-« Warning limit » (par défaut) définit quand un avertissement doit &tre généré. L’IDN

P-0-0062-« Error limit » (par défaut) définit quand le moteur doit étre arrété. Les valeurs par défaut tiennent
compte des propriétés spécifiques des servomoteurs.

Canada!

Au Canada, les appareils ne sont autorisés qu’en combinaison avec le boitier de protection
contre les surtensions transitoires AX2090-TS50-3000, fabriqué par Beckhoff Automation.

3.4 Homologation UL pour appareils a partir de 60 A aux
USA et au Canada

La version francgaise de ce chapitre est donnée a titre informatif !

La version anglaise de ce chapitre fait foi.

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 ci-dessous possédent une homologation UL et doivent porter le
symbole CUS

AX5000 avec homologation UL
“®ﬂ§.5§£ﬁé’q AX5160, AX5172, AX5190, AX5191, AX5192 et AX5193.

41GE

sur leur plaque signalétique. Si vous souhaitez exploiter un AX5000 aux USA ou au Canada, veuillez
contrdler si le symbole CUS se trouve sur la plaque signalétique.

La liste ci-dessous reprend les chapitres pertinents quant aux changements par rapport a I’'homologation UL.
D’autres remarques spécifiques UL sont en outre décrites.

3.41 Modifications de chapitres spécifiques UL

« Raccord de puissance au réseau d'alimentation (X01) »

L’AX5000 ne peut étre raccordé qu’a un réseau d’'alimentation standard avec
neutre mis a la terre, la différence de potentiel par rapport a la terre pouvant
étre de max. 277 V.

« Raccordement de plusieurs servo-amplificateurs en un groupe d’entrainement »

Groupe d’entrainement avec homologation UL !

Veuillez consulter notre département Application en ce qui concerne les exigences liées a
un groupe d’entrainement avec homologation UL.
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3.4.2 Chapitres spécifiques UL

« Protection externe, conformité UL »

La protection intégrée contre le court-circuit ne remplace pas la protection externe du réseau d'alimentation.
La protection du réseau d'alimentation doit satisfaire aux indications du fabricant ainsi qu’aux prescriptions et
lois nationales et internationales.

AX5160 et AX5172 :

Compatible avec utilisation dans des réseaux d’alimentation pouvant fournir une capacité de courant
maximale de 5 000 A a 480 V. Utiliser exclusivement des fusibles UL de classe RK5 a courant nominal de
max. 100 A pour la protection c6té réseau.

AX5190 — AX5193 :

Compatible avec utilisation dans des réseaux d’alimentation pouvant fournir une capacité de courant
maximale de 10 000 A a 480 V. Utiliser exclusivement des fusibles UL de classe RK5 a courant nominal de
max. 225 A pour la protection c6té réseau.

Protection AX5160 | AX5172 | AX5190 | AX5191 | AX5192 AX5193
Alimentation CA (max.) *)

Alimentation 24 V (max.) 4 AT 10 AT

Résistance de freinage électronique

*) Utiliser exclusivement des fusibles secteur homologués UL de classe « RK5 », avec min. 480V.

3.4.3 Données spécifiques UL

Les AX5000 peuvent étre exploités dans un environnement a facteur d'encrassement « 2 ».
Les AX5000 doivent étre cablés a I'aide de conducteurs en cuivre min. 75 °C.
Tension nominale de la platine de commande = 24 V

L’AX5000 peut étre exploité avec des moteurs de différentes tailles. Le niveau de protection interne
contre la surcharge du moteur peut étre réglé.

La protection interne contre la surcharge du moteur est paramétrée par le biais de I'IlDN P-0-0062 « Thermal
motor model », sur base de la valeur de I'IlDN S-0-0111 « Motor continuous stall current ». L'IDN

P-0-0062-« Time constant » est définie par le fabricant de moteur et doit étre entrée ici. L'IDN

P-0-0062-« Warning limit » (par défaut) définit quand un avertissement doit &tre généré. L’IDN

P-0-0062-« Error limit » (par défaut) définit quand le moteur doit étre arrété. Les valeurs par défaut tiennent
compte des propriétés spécifiques des servomoteurs.

Canada!

Au Canada, les appareils ne sont autorisés qu’en combinaison avec le boitier de protection
contre les surtensions transitoires AX2090-TS50-3000, fabriqué par Beckhoff Automation.

3.5 Isolation de potentiels selon les normes EN 50178 /
VDE 0160

La partie puissance (raccordement moteur, connexion circuit intermédiaire et raccordement réseau) et l'unité
de commande sont doublement isolées entre elles de sorte a garantir une protection fiable contre le contact
accidentel sur toutes les bornes de I'unité de commande, cela sans autre mesure supplémentaire. En outre,
les distances de décharge et chemins de fuite satisfont aux normes susnommées.
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4 Sécurité

4.1 Sécurité générale

411 Qualification du personnel

Cette description s’adresse exclusivement a un personnel formé aux techniques de commande,
d’automatisation et d’entrainement et familiarisé aux normes applicables.

41.2 Description des symboles de sécurité

Les pictogrammes de sécurité suivants avec consigne de sécurité en regard sont utilisés dans la présente
documentation. Lisez attentivement la consigne de sécurité en regard du symbole et respectez-la au pied de
la lettre.

Risque accru de blessures!

Si la consigne de sécurité en regard du symbole n’est pas respectée, il y a un risque immi-
nent de blessures voire de mort.

P>

DANGER

Attention, risque de blessures!

Si la consigne de sécurité en regard du symbole n’est pas respectée, il y a un risque de
blessures voire de mort.

P>

AVERTISSE-
MENT

Danger pour les personnes, I’environnement ou les appareils!

Si la consigne de sécurité en regard du symbole n’est pas respectée, il y a un risque pour
les personnes.

>

ATTENTION

Danger pour les I’environnement ou les appareils!

° Si la consigne de sécurité en regard du symbole n’est pas respectée, il y a un risque pour
les I'environnement ou les appareils.

Conseil ou indication
Ce pictogramme attire I'attention sur des informations qui permettent une meilleure com-
préhension.

AVIS

Remarque UL
Ce symbole fait référence a des informations importantes relatives a 'homologation UL.
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4.2 Consignes spéciales de sécurité relatives au servo-
amplificateur

Les consignes de sécurité ont pour but de prévenir les dangers et doivent étre impérativement respectées
lors de l'installation, de la mise en service, de I'exploitation, des réparations, de la maintenance ainsi que
lors de la mise en place d’essais et de tests.

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 ne peuvent pas étre exploités de maniére autonome et doivent
toujours étre intégrés a une machine ou une installation. Aprés le montage, la documentation et les
consignes de sécurité rédigées par le fabricant de la machine doivent étre lues et respectées.

* Ne jamais ouvrir le servo-amplificateur s’il est sous tension. Attendre la décharge des
condensateurs de circuit intermédiaire. La tension mesurée entre les bornes « ZK+ et
AVERTISSE- ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » doit étre descendue en dessous de 50 V. » L’ouverture

MENT de I'appareil - sauf les racks pour les cartes d'extension - annule tout recours & la ga-
rantie et la responsabilité a 'encontre de Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

. Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

» La manipulation négligente ou incorrecte du servo-amplificateur ainsi que le pontage
des dispositifs de sécurité peuvent entrainer des blessures corporelles dues a un choc
électrique, voire la mort.

* Veiller a ce que le raccordement fixe du conducteur de protection soit effectué correcte-
ment.

» Pour (dé)brancher les bornes de raccordement enfichables, le servo-amplificateur doit
étre coupé du réseau d'alimentation et protégé contre toute remise en marche intem-
pestive.

» Pour les travaux sur des composants électriques présentant une tension > 50V, le ser-
vo-amplificateur doit étre coupé du réseau d'alimentation et protégé contre toute remise
en marche intempestive.

« A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermé-
diaire « ZK+ et ZK- (DC+ et DC-) » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter
une tension mortelle de plus de 890 V.. méme apreés la coupure du servo-amplificateur
du réseau d'alimentation. Apres la coupure, attendre 5 minutes pour les modéles
AX5101 - AX5125 et AX520x ; 15 minutes pour les modeles AX5140/AX5160/AX5172 ;
30 minutes pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/
AX5193 ; mesurer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires « ZK+ et ZK- (DC+
et DC-) ». Lorsque la tension est descendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer
le travail en toute sireté.

» La température de surface peut dépasser les 50 °C, il existe donc un risque de bri-

. Risque accru de blessures di aux surfaces brilantes !
lures.

AVERTISSE-

MENT « Eviter tout contact avec le boitier pendant ou juste aprés le fonctionnement.

« Laisser refroidir le servo-amplificateur pendant au moins 15 minutes aprés son arrét.
» Contréler a I'aide d’'un thermomeétre si la surface a suffisamment refroidi.

» Avant toute mise en service de ’'AX5000, lire et tenir compte du chapitre « Informations

. Risque de blessures graves par des mouvements non contrélés !
importantes sur la mise en service ».

AVERTISSE-
MENT
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Risque de dommages corporels

« Avant d'utiliser le servo-amplificateur, il convient de lire attentivement ce manuel et de

veiller tout particulierement a toutes les consignes de sécurité qu’il contient. Si certains
ATTENTION passages restent obscurs, contacter immédiatement le bureau de vente compétent et
cesser tous les travaux sur le servo-amplificateur.

» Seul des électriciens formés et qualifiés peuvent travailler sur cet appareil, ils doivent
en outre posséder de trés bonnes connaissances sur la technique d'entrainement.

« Lors de l'installation électrique, il faut particuliérement veiller a sélectionner des fusibles
ou disjoncteurs de protection appropriés entre le réseau d'alimentation et le servo-am-
plificateur. Vous trouverez d’autres informations au chapitre « Installation électrique ».

+ Si un servo-amplificateur est intégré a une machine, sa mise en service est interdite
tant qu'’il n’est pas prouvé que la machine satisfait a la derniére version de la Directive
CE relative aux machines. Pour ce faire, il faut respecter 'ensemble des normes et re-
glements harmonisés nécessaires a la conversion en droit national de cette Directive.

Dommages pour I’environnement et les appareils

* Lors de l'installation, respecter les espaces libres pour la ventilation ainsi que les condi-
tions climatiques. Pour de plus amples informations, voir les chapitres « Caractéris-
tiques techniques » et « Installation mécanique ».

+ Si un servo-amplificateur est utilisé dans un environnement encrassé, contrdler régulié-
rement si les orifices de ventilation ne sont pas obstrués. Effectuer ce contréle plu-
sieurs fois par jour.

* Les servo-amplificateurs contiennent des composants électrostatiquement sensibles
qui peuvent étre endommageés par une manipulation non-conforme.

= Vous devez étre déchargé électrostatiquement avant de toucher directement un
servo-amplificateur.

= Evitez tout contact avec des matériaux a haut pouvoir isolant (fibres synthétiques,
films plastiques, etc.).

= Déposez le servo-amplificateur sur un support conducteur.

= Ne touchez pas le connecteur du moteur pendant le fonctionnement de I'’AX5000.
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5 Manipulation

5.1 Transport et stockage

Transport
» Uniquement par du personnel qualifié
» Uniquement dans I'emballage d’origine recyclable du fabricant
« Eviter les chocs violents
» Température -40...+70 °C, variations max. 20 K/ heure
* Humidité relative max. de I'air 95 %, sans condensation

» Les servo-amplificateurs contiennent des composants électrostatiquement sensibles qui peuvent étre
endommagés par une manipulation non-conforme.
- Vous devez étre decharge électrostatiquement avant de toucher directement un servo-amplificateur.
- Evitez tout contact avec des matériaux a haut pouvoir isolant (fibres synthétiques, films plastiques,
etc.).
- Déposez le servo-amplificateur sur un support conducteur.

+ Sil'emballage est endommagé, contrdlez si le servo-amplificateur et ses accessoires éventuels ne
présentent pas de dommages visibles. Informer le transporteur et le cas échéant le fabricant.

Stockage

» Les appareils et les accessoires ne peuvent pas étre entreposés a l'air libre. Les locaux de stockage
doivent étre suffisamment ventilés et secs.

* Les appareils ne peuvent étre stockés que dans I'emballage d’origine recyclable du fabricant.

» Les servo-amplificateurs contiennent des composants électrostatiquement sensibles qui peuvent étre
endommagés par une manipulation non-conforme.
- Vous devez étre décharge électrostatiquement avant de toucher directement un servo-amplificateur.
- Evitez tout contact avec des matériaux a haut pouvoir isolant (fibres synthétiques, films plastiques,
etc.).
- Déposez le servo-amplificateur sur un support conducteur.

* Hauteur max. d’empilage 8 cartons
» Température de stockage : - 40...+ 55 °C, variations max. 20 K/ heure
* Humidité de I'air : humidité relative max. 95 %, sans condensation

» Durée de stockage :
< 5 années : aucune restriction

' Destruction des appareils

. Si les condensateurs de circuit intermédiaire ont perdu leur formation, I'appareil ne peut
en aucun cas étre raccordé a du 400 V.
Procédez & une formation (voir ci-dessous).

> 5 années : la diélectrique (couche d’oxydation d’env. 1 y d’épaisseur) des condensateurs de circuit
intermédiaire s’enléve et ceux-ci perdent leur formation.

Les condensateurs doivent a nouveau étre formés avant la mise en service du servo-amplificateur.
Débranchez pour ce faire tous les raccordements électriques et alimentez le servo-amplificateur pendant
env. 30 minutes en monophasé avec du 230 V., sur les bornes L1/L2 ou L2/L3.

Emballage
« Carton recyclable avec inserts

* Dimensions :
(HxLxP)348 x 324 x 175 mm
Identification : plaque signalétique d’appareil sur le carton
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5.2 Mise au rebut

* Vous pouvez démonter les composants principaux (éléments de refroidissement en aluminium,
enveloppe de I'enceinte d'acier, platine électrique) du servo-amplificateur au moyen des raccords
vissés

» Faites effectuer la mise au rebut par des sociétés spécialisées en la matiere et certifiées. Sur
demande, nous pouvons vous fournir les adresses de telles sociétés. Les pieces du boitier

(polycarbonate, polyamide (PA6.6)) peuvent étre amenées dans un circuit de recyclage de matiéres
plastiques.

* Les pieces métalliques peuvent étre amenées dans un circuit de recyclage des métaux.

» Les composants électroniques tels que circuits imprimés et bornes doivent étre mis au rebut
conformément au décret sur les déchets électroniques.

5.3 Maintenance

* les appareils sont exempts de maintenance
» L’ouverture des appareils entraine la perte du droit a la garantie

54 Nettoyage

+ sile boitier est encrassé : nettoyage a I'alcool isopropylique ou similaire
ne pas immerger ni asperger !

« sil'intérieur de I'appareil est encrassé : nettoyage par le fabricant
« Sila grille de ventilateur est encrassée : nettoyer (a sec) a 'aide d’un pinceau
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6 Identification du produit

6.1 Livraison

La livraison de ’'AX5000 comprend :

* I’AX5000 selon la classe de puissance commandée

+ Connecteurs
X01 : pour I'entrée réseau

X02 : pour le link / circuit intermédiaire CC (pas sur ’AX5140)

X03 : pour I'alimentation réseau CC (24 V)
X06 : pour les entrées et sorties digitales
X07 : résistance de freinage externe (uniquement pour 'AX5140)

* Notice abrégée (Startup)
* Documentation sur CD-ROM

m Connecteurs

AVIS

Les connecteurs SUB D X11, X12, X21, X22 (pour cable Feedback et résolveur/capteur

Hall) et les connecteurs de moteur et de capteur X13, X14, X23, X24 ne font pas partie de
la livraison du servo-amplificateur. lls sont cependant compris dans la livraison des cables
de moteur et Feedback confectionnés.

6.2 Plaque signalétique

Le servo-amplificateur présente deux types de plaques signalétiques.

* Grande plaque
signalétique :

La grande plaque signalétique est apposée sur le c6té du servo-
amplificateur et contient les informations ci-dessous.

+ Petite plaque signalétique : La deuxiéme plaque signalétique est apposée sur la bride de montage
supérieure et sert a fournir les informations principales, méme si
plusieurs AX5000 sont directement juxtaposés. La petite plaque
signalétique contient les informations ci-dessous.

Hilshorstweg 20 Phone: + 4952 46/963-0

BECKHOFF 033415ved  Fac :+495246/963-198

(GErmany www.Beckholf.com info.beckhofi com
1 — Ccat. No. : AX5206-0000 Serial #: 000000019 —10
2 — max. amb. temp. :50°C Customized #: 0000 — 11
3 — Input rated voltage 1 phase 100-240VAC or 3 phases 100-480 VAC
4 — Input rated current : 1 phase 17,1 Aor 3 phases 13,2 A

5 — Input frequency : 50/60 Hz
6 — Output rated voltage : 3 phases 0VAC-mains voltage
7— Output rated current 2x6A

A=

a @ a 6 Petite plaque
U D‘ U U signalétique
T G ©

@

Grande plaque
signalétique

8 — Output frequency range : 0 - 1000 Hz wesacoonly [ 12
o o @
| |
14 13
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ilshy eg20 Phone: + 49 52 46

BECKHOFF ;-334|5\en Fax, |+ 4952

German www.Beckhoff.com info.beckhofi.com

1 — Cat. No. : AX5160-0000-0200 Serial #: 000000018— 10
2 — max. amb. temp. 140°C Customized #: 0000 — 11
3 — Input rated voltage : 3 phases 400-480 VAC
4 — Input rated current : 3 phases 64 - 53 A
5 — Input frequency 1 50/60 Hz
6 — Output rated voltage : 3 phases OVAC-mains voltage
7— Output rated current :1x60A k—l- —12
8 — Output frequency range : 0 - 599 Hz wersourte only
ol 1p20 C€
(T Mado n Garmany
| |
14 13
1 |Numéro de commande 6 |Tension de sortie 11 |Spécifique client
nominale
2 |Température ambiante 7 Courant de sortie nominal 12 |Réseau d’alimentation
max. standard avec neutre mis a
la terre
3 |Tension d’entrée nominale 8 |Plage de fréquence de 13 |Conforme CE
sortie
4  |Courant d’entrée nominal 9 |Classe de protection 14 |Homologation UL
5 |Fréquence d’entrée 10  |Numéro de série

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 23
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6.3 Code de modeéle

AX5xyz-abcd-efgh

Gamme de produits |

Interne Nombre

Servo-amplificateur

Série
AX5000

Nombre de canaux
1 = exécution a un canal
2 = exécution a deux canaux

Matériel de version
0 = 1. génération
2 = 2. génération

Exécution
0 = exécution standard

Courant nominal par canal
Appareils a un canal
01, 03, 06, 12, 18,

1 = exécution spécifique au client,
voir code

Réservé

25, 40, 60, 72, 90

v

ou:
o1 f T0A Propriétés matériel hardware
92 =143A —
_ 00 = standard
93=170A _ h . )
Aopareils & deux canaux 02 = ventilateur supplémentaire pour les
PP 01 03. 06 d appareils qui sont normalement
T livrés sans ventilateur
(p.ex. AX5201)
Réservé
24 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000
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6.4 Apercu général (AX5101 - AX5112 et AX520x)

Le servo-amplificateur illustré ci-dessous est un appareil a deux canaux avec max. 12 A. Les éléments qui
sont disponibles uniquement pour le second canal sont identifiés dans la description de position.

Description des positions :

N° Désignation
1 X11 — Raccordement feedback, codeur
2 X12 — Raccordement feedback, résolveur
3 X21 — Raccordement feedback, codeur
Canal B (uniquement pour appareil a deux
canaux)
4 X22 — Raccordement feedback, résolveur
Canal B (uniquement pour appareil a deux
canaux)
5 X3x — Gaine optionnelle pour cartes Safety
X4x — Gaine optionnelle pour cartes d'extension
6 Bascule de navigation
7 LED d’état pour sortie EtherCAT
8 Etiquette pour libellé
9 X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT
10 X03 — Alimentation en tension entrée 24 V CC
11 X14 — Capteur température moteur, frein et OCT

12 X24 — Capteur température moteur, frein et OCT
Canal B (uniquement pour appareil a deux
canaux)

13 X23 — Raccordement moteur (U, V, W, PE)

Canal B (uniquement pour appareil a deux
canaux)
14 X13 — Raccordement moteur (U, V, W, PE)
15 X01 — Alimentation tension de réseau 100 — 480 V
16 X02 — Sortie circuit intermédiaire
(tension max. 890 V CC)

Raccordement pour résistance de freinage
externe

17 Tension max. 890 V CC sur les
bornes de circuit intermédiaire (X02).
Aprés la coupure de I'appareil, il
subsiste encore une tension

DANGER dangereuse pendant 5 minutes.

Lorsque la tension est descendue en

dessous de 50 V, vous pouvez
entamer le travail en toute sdreté.

18 X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT

19 Etiquette pour libellé

20 LED d’état pour entrée EtherCAT

21 Ecran

22 X06 — Raccordement pour entrées / sorties digitales

. BECKHOFF
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6.5

Apercu général (AX5118, AX5125 et AX5140)

Le servo-amplificateur représenté ci-aprés est un AX5140, les appareils 18 A et 25 A sont construits de la
méme fagon a I'exception de la Pos. 11 « X07 » (résistance de freinage externe).

Pos. |Désignation Pos. |Désignation
1 X11 — Raccordement feedback, codeur 11 X07 - Résistance de freinage externe
(uniqguement AX5140)
2 X12 — Raccordement feedback, résolveur 12 | X13 — Raccordement moteur (U, V, W, PE)
3 X3x — Gaine optionnelle pour Safety-Card 13 |X01 — Alimentation tension de réseau 100 —
(carte de sécurité) 480 V
X4x — Gaine optionnelle pour cartes
d'extension
4 Bascule de navigation 14 X02 — Sortie circuit intermédiaire (tension max.
890 V CC ) Raccordement pour résistance de
freinage externe (uniqguement AX5118 et
AX5125)
5 LED d’état pour sortie EtherCAT 15  |X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT
6 Etiquette pour libellé 16  |Etiquette pour libellé
7 X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT 17 LED d’état pour entrée EtherCAT
8 X03 — Alimentation en tension entrée 24 V CC |18 Ecran
9 Tension max. 890 V CC 19 | X06 — Raccordement pour entrées / sorties
sur les bornes de circuit digitales
intermédiaire (X02). Aprés
la coupure de I'apparell, il
subsiste encore une
DANGER tension dangereuse
pendant 5 minutes
(AX5140 = 15 minutes).
Lorsque la tension est
descendue en dessous de
50V, vous pouvez entamer
le travail en toute sdreté.
10 X14 — Capteur température moteur, frein et
OCT.
26 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000
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6.6 Apercu général (AX5160 - AX5172)

Le servo-amplificateur illustré ci-dessous est un AX5172, le modéle AX5160 présente une construction
similaire.

—
—
—
—
-
-—
—
—-—
‘
-

Description des positions :

N° |Désignation N° |Désignation
1 | X4x — Gaine optionnelle pour cartes 9 X01 — Alimentation tension de réseau 400 V — 480 V
d'extension
2 |X3x — Gaine optionnelle pour carte Safety|10 |X11 — Raccordement feedback, résolveur
3 |X12 — Raccordement feedback, codeur |11 |Ecran
4  |X06 — Raccordement pour entrées / 12  Etiquette pour libellé
sorties digitales
5 |Bascule de navigation 13 |X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT
6 |Etiquette pour libellé 14 |X14 — Capteur température moteur et frein
7 |X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT |15 |Raccordement pour résistance de freinage externe
8 |X03 — Alimentation en tension entrée 24 Sortie circuit intermédiaire (tension 890 V CC).
V CC Raccordement moteur (U, V, W, PE)

' Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« ZK+ et ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une tension mortelle de
DANGER | plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation.
Aprés la coupure, attendre 15 minutes pour les modéles AX5160/AX5172 ; 30 minutes
pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesu-
rer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires ZK+ et ZK-. Lorsque la tension est des-
cendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute sireté.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 27
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6.

7

Apercu général (AX5190 - AX5191)

Le servo-amplificateur illustré ci-dessous est un AX5190, le modéle AX5191 présente une construction
similaire.

Description des positions :

N° |Désignation N° |Désignation
1 |X4x — Gaine optionnelle pour cartes 9 |X14 — Capteur température moteur et frein
d'extension
2 |X3x — Gaine optionnelle pour carte Safety 10 |Sortie circuit intermédiaire (tension 890 V CC)
Raccordement pour résistance de freinage
externe
3 |X12 — Raccordement feedback, codeur 11 |Raccordement moteur (U, V, W, PE)
4 |X06 — Raccordement pour entrées / sorties 12 |X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT
digitales

5 |Bascule de navigation 13 |Etiquette pour libellé

6 |Etiquette pour libellé 14 |Ecran

7 |X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT 15 |X11 — Raccordement feedback, résolveur

8 |X03 — Alimentation en tension entrée 24 V CC |16 |X01 - Alimentation tension de réseau
Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !
A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire
« ZK+ et ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une tension mortelle de

DANGER | plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation.

Aprés la coupure, attendre 15 minutes pour les modéles AX5160/AX5172 ; 30 minutes
pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesu-
rer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires ZK+ et ZK-. Lorsque la tension est des-
cendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute s(reté.

28 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000
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6.

8

Apercu général (AX5192 - AX5193)

Le servo-amplificateur illustré ci-dessous est un AX5192, le modéle AX5193 présente une construction
similaire.

Description des positions :

N° |Désignation N° |Désignation
1 | X4x — Gaine optionnelle pour cartes 9 | X14 — Capteur température moteur et frein
d'extension
2 |X3x — Gaine optionnelle pour carte Safety 10 |X07 — Résistance de freinage externe
3 |X12 — Raccordement feedback, codeur 11 |Sortie circuit intermédiaire (tension 890 V CC).
4 | X06 — Raccordement pour entrées / sorties 12 |Raccordement moteur (U, V, W, PE)
digitales
5 |Bascule de navigation 13 |X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT
6 |Etiquette pour libellé 14 |Etiquette pour libellé
7 |X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT 15 |Ecran
8 |X03 - Alimentation en tension entrée 24 V CC |16 |X11 — Raccordement feedback, résolveur
17 |X01 — Alimentation tension de réseau 400 V — 480

\Y

A

DANGER

Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« ZK+ et ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une tension mortelle de
plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation.
Aprés la coupure, attendre 15 minutes pour les modéles AX5160/AX5172 ; 30 minutes
pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesu-
rer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires ZK+ et ZK-. Lorsque la tension est des-
cendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute s(reté.

Servo amplificateurs AX5000

Version: 1.1
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7 Description technique

71 Structure des servo-amplificateurs

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 proposent un maximum de fonctionnalité et d’économie, qu’il
s’agisse de I'exécution a un ou plusieurs canaux. La technique de commande intégrée supporte des taches
de positionnement rapides et hautement dynamiques. Le systéme efficace de communication EtherCAT
permet le raccordement idéal a la technique de commande reposant sur PC.

Les servo-amplificateurs a un canal AX51xx sont congus pour supporter des courants nominaux de moteurs
de max. 170 A.

Les servo-amplificateurs a 2 canaux AX52xx permettent de faire fonctionner deux moteurs identiques, voire
différents, avec un courant total de 12 A. Les entrainements de plusieurs axes avec une répartition variable
de la puissance motrice optimalisent la densité des composants et les colts d’'un canal d’entrainement.

Le systéme AX5000 permet la connexion simple et rapide de plusieurs AX5000 formant un systéme a
plusieurs axes, par le biais d’'un systéeme de connexion rapide AX Bridge. Le module d'alimentation et de
connexion enfichable relie I'alimentation, le circuit intermédiaire, la tension de commande (24 V) et celle de
freinage.

Parmi les types de moteurs pouvant étre raccordés, I'AX5000 est extrémement flexible ; il est possible de
raccorder sans mesures supplémentaires différent(e)s tailles et types de moteurs, comme p.ex. des moteurs
synchrones, linéaires, couple et asynchrones. L’interface de réponse multiple supporte tous les standards
feedback usuels,

comme p.ex. OCT, BiSS, EnDat, 1 Vss, Resolver.

L’AX5000 a été développé spécialement pour le systéme temps réel Ethernet EtherCAT. Les propriétés
exceptionnelles d’EtherCAT sont particulierement mises en valeur de maniere optimale dans la technique
d’entrainement. Celles-ci comptent en particulier les brefs temps de cycle, la synchronisation et la
simultanéité. EtherCAT permet d’atteindre les temps de cycle les plus courts - cela méme au sein de
réseaux avec de nombreux participants.
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7.2 Caractéristiques techniques générales

Homologation UL !

Si vous souhaitez exploiter un AX5000 dans un local commercial qui exige une homologa-
tion UL, veuillez respecter le chapitre « Directives et normes ».

7.2.1 Conditions ambiantes et de fonctionnement admissibles

Caractéristiques techniques AX5000

Température ambiante en service 0 °C a +50 °C (appareils 1,5 A -40 A)
0 °C a +40 °C (appareils 60 A - 170 A) jusqu’a 55 °C avec
réduction de puissance (2 %/°C)

Température ambiante pour le transport |-25 °C a +70 °C

Température ambiante pour le stockage |-25 °C a +70 °C (appareils 1,5 A -40 A)
-25 °C a +55 °C (appareils 60 A - 170 A)

Humidité de lair 5 % a 95 %, sans condensation (appareils 1,5 A - 40 A)

5 % a 85 %, sans condensation (appareils 60 A - 170 A)
Facteur d’encrassement Facteur d'encrassement 2 selon EN 60204 / EN 50178
Protection anticorrosion Normalement inutile.

Dans des conditions extrémes, des mesures spéciales de
protection doivent étre convenues avec le fabricant et mises en
pratique par l'utilisateur.

Altitude de service jusqu'a 1000 m au-dessus du niveau de la mer
Appareils 60 A a 170 A - a partir de 1000 m jusque max. 2500 m
avec réduction de puissance (1,5 % par 100 m)

Position de montage admissible verticale

Ventilation Courant nominal total de I'appareil < 3 A : convection naturelle,
Courant nominal total de I'appareil > 3 A : ventilateur a régulation
de température intégré

Degré de protection P20

Essai de vibration (EN 60068-2-6) Plage de fréquence : 10 - 500 Hz
Amplitude : 10 - 58 Hz = 0,075 mm créte a créte
59-500Hz=1g

Essai de choc (EN 60068-2-27) Amplitude de la demi-onde sinusoidale : 5 g
Durée : 30 ms
Nombre de chocs : 3 par axe et sens (total 18 chocs)

Essai de choc (EN 60068-2-27) Amplitude de la demi-onde sinusoidale : 5 g
Durée : 30 ms
Nombre de chocs : 1000 par axe et sens (total 6000 chocs)

CEM Catégorie C3 - standard
Catégorie C1, C2 - filtre supplémentaire requis
Certifications CE

Conditions de fonctionnement spéciales |L’utilisation des servo-amplificateurs Beckhoff de la série AX5000
dans des conditions de service plus rudes ou autres conditions
défavorables doit étre convenue au cas par cas entre le fabricant
et l'utilisateur.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 31



Description technique

BECKHOFF

7.2.2 Caractéristiques électriques AX5101 - AX5140

Raccordement monophasé

Caractéristiques techniques AX5101 AX5103 AX5106

Courant de sortie nominal 1,5A 3A 45A

Plus petit courant nominal du canal pour une résolution de 0,35A 1A 1A

courant maximale

Courant de créte de sortie ") 45A 75A 13A

Tension de raccordement nominale 1 X 100.4g9, - 240,499, Vea

Tension max. de circuit intermédiaire 890 V¢

Puissance apparente nominale mode S1 (sélection)

120V 0,3 kVA 0,6 kVA 1,2 kVA

230V 0,6 kVA 1,2 kVA 2,4 kVA

Puissance dissipée @ 35 W 50 W 85 W

Puissance de freinage continue (résistance de freinage 50 W 50 W 150 W

interne)

Puissance de freinage max. (résistance de freinage interne) 14 kW

Résistance de freinage min. (résistance de freinage externe) 47 Q

Puissance de freinage max. (résistance de freinage externe) 15 kW

V1 pour max. 7 s

2 Mode S1 avec bloc d'alimentation, sans frein hacheur

Raccordement triphasé

Caractéristiques électriques AX5101 | AX5103 | AX5106 | AX5112 | AX5118 | AX5125 | AX514
0

Courant de sortie nominal 1,5A 3A 6 A 12A 18 A 25A 40 A

Plus petit courant nominal du canal pour| 0,35 A 1A 1A 6 A 12 A 12 A 18 A

une résolution de courant maximale

Courant de créte de sortie (" 45A 75A 13A 26 A 36 A 50A |80A®@

Tension de raccordement nominale 3 x 100449, - 480,100, Vica

Tension max. de circuit intermédiaire 890 V¢

Puissance apparente nominale mode S1

(sélection)

120V 0,3kVA | 0,6 KVA | 1,2kVA | 2,5 kVA | 3,4 KVA | 4,8 kVA | 8,3 kV

230V 0,6 kVA | 1,2kVA | 2,4 kKVA | 4,8 kVA | 7,2 KVA | 10 kVA |16 kVA

400V 1,0 kVA | 2,1 kVA | 4,2 kVA | 8,3 kVA |12,5 kVA|17,3 kVA 28 kVA

480V 1,2kVA | 2,5 kVA | 5,0 kVA | 10 kVA | 15 kVA 20,8 kVA 33 kVA

Puissance dissipée @ 35W | 50W 85 W 160 W | 255 W | 340 W | 510 W

Puissance de freinage continue max. 50W |50wW | 150W 90W | 200W | 200W | 150 W

(résistance de freinage interne)

Puissance de freinage (résistance de 14 kKW 26 kW | 26 KW | 26 kW

freinage interne)

Résistance de freinage min. (résistance |47 Q| 47 Q 47 Q 300 220 220 |22Q@

de freinage externe)

Puissance de freinage max. (résistance | 15 | 15 kW | 15 kW 23,5 kW 32kW | 32kW | 32 kW

de freinage externe) kW

V] pour max. 7 s

3 Mode S1 avec bloc d'alimentation, sans frein hacheur

)
2 | pour max. 7 s, si la fréquence de champ rotatif >3 Hz & max. 40 °C
)
)

4 Résistance de freinage < 22 Q —> veuillez demander notre assistance

32 Version: 1.1
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7.2.3

Raccordement monophasé

Caractéristiques électriques AX52xx

Caractéristiques électriques AX5201 AX5203 AX5206
Courant de sortie nominal / canal 1,5A 3A 6 A
Plus petit courant nominal du canal pour une résolution de 0,35A 1A 1A
courant maximale

Plus grand courant nominal du canal pour une résolution de 3A 45A 9A
courant maximale

Courant nominal total pour une résolution de courant maximale 3A 45A 9A
Courant de créte max. de sortie "/ canal 5A 10 A 13A
Courant de créte de sortie . comme courant total d’appareil 10A 20A 26 A

Tension de raccordement nominale

1 X 100_10, - 240,100, Vn

Tension max. de circuit intermédiaire 890 V¢

Puissance apparente nominale mode S1 (sélection)

120V 0,6 kVA 1,2 kVA 2,5 kVA
230V 1,2 kKVA 2,4 kVA 4,8 kVA
Puissance dissipée @ 55 W 85 W 160 W
Puissance de freinage continue max. (résistance de freinage) 50 W 150 W 90 W
Puissance de freinage max. (résistance de freinage) 14 kW

Résistance de freinage min. (résistance de freinage externe) 47 Q

Puissance de freinage max. (résistance de freinage externe) 15 kW

V] pour max. 7 s

2 Mode S1 avec bloc d'alimentation, sans frein hacheur

Raccordement triphasé

Caractéristiques électriques AX5201 AX5203 AX5206
Courant de sortie nominal / canal 1,5A 3A 6 A
Plus petit courant nominal du canal pour une résolution de 0,35A 1A 1A
courant maximale

Plus grand courant nominal du canal pour une résolution de 3A 6 A 9A
courant maximale

Courant nominal total pour une résolution de courant maximale 3A 6A 12 A
Courant de créte max. de sortie "/ canal 5A 10 A 13A
Courant de créte de sortie " comme courant total d’appareil 10A 20A 26 A

Tension de raccordement nominale

3 X 100,149, - 480,105, Ven

Tension max. de circuit intermédiaire 890 V¢

Puissance apparente nominale mode S1 (sélection)

120V 0,6 kVA 1,2 kVA 2,5 kVA
230V 1,2 kVA 2,4 kVA 4,8 kVA
400 V 2,1 kVA 4,2 kVA 8,3 kVA
480V 2,5 kVA 5,0 kVA 10,0 kVA
Puissance dissipée @ 55 W 85 W 160 W
Puissance de freinage continue max. (résistance de freinage) 50 W 150 W 90 W
Puissance de freinage max. (résistance de freinage) 14 kKW

Résistance de freinage min. (résistance de freinage externe) 47 Q

Puissance de freinage max. (résistance de freinage externe) 15 kW

Yl pour max. 7 s

2 Mode S1 avec bloc d'alimentation, sans frein hacheur
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7.2.4 Caractéristiques électriques AX5160 - AX5193

Caractéristiques électriques AX5160 | AX5172 | AX5190 | AX5191 @ AX5192 | AX5193
Courant de sortie nominal " 60 A 72 A 90 A 110 A 143 A 170 A
Plus petit courant nominal du moteur 25A 40 A 50 A 60 A 70 A 80 A
pour une résolution de courant

maximale

Courant de créte de sortie ? 120@ 144@ 180 180 215 221
Tension de raccordement nominale 3x 400,49, - 480,109, Vca

Tension max. de circuit intermédiaire 890 V¢

Puissance apparente nominale mode

S1 (sélection) 42kVA | 50kVA | 62kVA | 76 kVA | 99 kVA | 118 kVA
400 V 45kVA | 54 kVA | 67kVA | 82kVA | 107 kVA | 127 kVA
480 V

Puissance dissipée® 830 W 1010w | 1300W | 1600 W | 2100 W | 2500 W
Résistance de freinage min. 13 Q 13 Q 10 Q 10 Q 6,5Q 6,5 Q
(résistance de freinage externe)

Puissance de freinage max. 52 kW 52 kW 67 kW 67 kW 103 kW | 103 kW
(résistance de freinage externe)

Bobines de réseau® AX2090-ND50 - 0090 0110 0143 0170
Filtre de réseau® AX2090-NF50 intégré intégré 0100 0150 0150 0180

Y Avec une tension de raccordement nominale de 480 V, le courant nominal doit &tre réduit de 10 %.

Les valeurs indiquées valent pour une fréquence de rotation de sortie > 5 Hz

2 |« pour max. 3 s avec une précharge de max. 70 % du courant nominal

® Mode S1 avec bloc d'alimentation, sans frein hacheur
4 Requises pour le respect de la norme EN 61800-3 (norme produits CEM) C3 (environnement industriel)
avec cable de moteur de longueur max. 25 m.
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7.2.5 Caractéristiques mécaniques AX5101 - AX5140

Caractéristiques méca- | AX5101 AX5103 | AX5106 | AX5112 | AX5118 | AX5125 | AX5140
niques

Poids env.4kg | env.4kg | env.5kg |env.5kg|env. 11 kg|env. 11 kg |env. 13 kg
Largeur 92 mm 185 mm | 185 mm | 185 mm
Hauteur sans connecteur 274 mm

Profondeur sans 232 mm

connecteur / accessoires

7.2.6 Caractéristiques mécaniques AX52xx

Caractéristiques mécaniques AX5201 AX5203 AX5206
Poids env. 5 kg env. 6 kg env. 6 kg
Largeur 92 mm

Hauteur sans connecteur 274 mm

Profondeur sans connecteur / accessoires 232 mm

7.2.7 Caractéristiques mécaniques AX5160 - AX5193

Caractéristiques méca- AX5160 AX5172 AX5190 AX5191 AX5192 AX5193
niques

Poids env. 14 kg | env. 14 kg | env. 31 kg | env. 31 kg | env. 38 kg | env. 38 kg
Largeur 190 mm 283 mm 283 mm

Hauteur sans connecteur 345 mm 540 mm

Profondeur sans connecteur / 259 mm 253 mm 334 mm
accessoires
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7.3 Dimensions

7.31

AX5000 comme équipement autonome (1,5 A -40 A)

Toutes les dimensions sont en mm.

AX5118 / AX5125 AX5101-AX5112 / AX5201-AX5206
~ 60 _ .60
— ¢ estL _Ces | N\ ot |
2 @ RF-W-
00 (0
I —
- cHEOIO =
5 & — s &
1B |
1 ! |!_ fi il | i 4—: "ju [ |
§ L 153 @ .60 |
185 « L 92
= = B = L
@ ® ®
2 AX5000 sans AX-Bridge | = AX5000 avec AX-Bridge
Mo
1 SHiRl
|
I} A
T b
i
T
= rt_
L 232.3 J B 2776 0
36 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BECKHOFF Description technique

7.3.2 AX5000 comme équipement autonome (60 A - 170 A)

Les données indiquées se rapportent aux cotes du seul appareil, sans connecteurs ni cables.

AX5160, AX5172, AX5190, AX5191, AX5192, AX5193

B
D (4x)
: N = -
ml; T ﬁ _—
 — Oy —|
— % S=
L  — O —
] D é 3 o h
—  — O —
— © =1= ]
B o I <) g g
= OIdi e ==
= — o |
 — Oy —|
L o  — Oy —|
L Al o Y
B 5 ==
I o T Il ==
1 - =
—  — O —
I —
= 3
— 3
—| ® ==
—  — O —
3
—  — —
 —
 — |
 — |
 — —
T e ~
N@ I - T T T
T N
@) A | T
] [
AX A B C C1 D[mm]| H H1 H2 T Vis de fixation
[mm] | [mm] | [mm] | [mm] [mm] | [mm] [mm] | [mm]
5160 | 158 190 380 8 6,5 345 398 16,5 259 4 x M5
5172 | 158 190 380 8 6,5 345 398 16,5 259 4 x M5
5190 | 200 280 582 10 9 540 603 10 254 4 x M8
5191 | 200 280 582 10 9 540 603 10 254 4 x M8
5192 | 200 280 575 10 9 540 600 20 335 4 x M8
5193 | 200 280 575 10 9 540 600 20 335 4 x M8
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7.4 Propriétés
+ Communication de systeme haute vitesse EtherCAT
» Large plage de tension : 1 x 100y, Vca - 1 X 240,409, Viea - 3 X 100100,V - 3 X 480,400, Vea
» Gestion active de la connexion DC et de I'énergie de freinage (en préparation)
* Interface Multi-Feedback
» Sélection flexible du type de moteur
* Mesure modulable de la large plage de courant moteur
* Entrées acquisition haute vitesse
» Affichage de diagnostic et de paramétres
 Filtre d’antiparasitage réseau intégré

» Fonctions de sécurité optionnelles : inhibition de la remise en marche, fonctions intelligentes
TwinSAFE (en préparation)

« Exécution compacte pour montage aisé d’armoire électrique

» AX Bridge — le systéme de connexion rapide pour I'alimentation tension, le circuit intermédiaire DC et
la tension de commande

» Concept de refroidissement variable (en préparation)

Avec un rythme de régulation d'intensité de courant maximale 31,25 us, la technique rapide de régulation
intégrée de ’AX5000 supporte des taches de positionnement rapides et hautement dynamiques. Ces
entrainements sont congus comme servo-amplificateurs a un ou deux canaux :

* AX51xx : servo-amplificateur a un canal
Courant nominal du moteur : 1A, 3A, 6A, 12A, 18A, 25A, 40A, 60A, 72A, 90A, 110A, 143A, 170A

* AX52xx : servo-amplificateur a deux canaux
Courant nominal du moteur: 2x 1 A, 2x 3 A, 2 x 6 A (avec répartition flexible du courant nominal total
sur les deux axes)

Les servo-amplificateurs a deux canaux et répartition variable de la puissance motrice permettent
I'exploitation de deux moteurs identiques et différents a partir d’'un seul servo-amplificateur. Ainsi, il est
possible d’exploiter p.ex. un moteur asynchrone a courant nominal de 1 A et un moteur linéaire a courant
nominal de 9 A, a partir d’'un servo-amplificateur a deux canaux de chacun 6 A. Le courant total se rapporte
a la charge de travail de I'appareil. L’AX Bridge permet le raccordement simple et rapide de plusieurs servo-
amplificateurs de la série AX5000 en un groupe d'entrainement. Ce module d’alimentation et de connexion
permet de relier I'alimentation, le circuit intermédiaire et la tension de commande (24 V.), ce qui a son tour
permet un montage et une mise en service rapides. En ce qui concerne les possibilités de raccordement, les
AX5000 sont de conception flexible et universelle. lls prennent en charge :

 la quasi-totalité des systémes feedback, des résolveurs solides et 'OCT aux codeurs sinus / cosinus
avec EnDat, Hiperface ou BiSS.

« de nombreux types de moteurs tels que moteurs asynchrones, synchrones, a couples ou linéaires.

7.5 Grande plage de tension

Afin de faciliter I'utilisation des différents systémes de tensions dans le monde entier, ’AX5000 est équipé
d’'une grande plage de tension. Entre 1 x 100 V¢, - 1 x 240 V¢, €t 3 X 100 Vi, - 3 X 480 Vi, la quasi-totalité
des systémes d’alimentation peut étre raccordée a un seul et méme appareil. Ceci réduit considérablement
la tenue des stocks et le risque de destruction par une tension de réseau trop élevée est exclu. Exemples
pour les différents systémes de réseau :

e 1 x 100 V¢p, 3 x 200 Vi, pour I'Asie

* 1 X115 Vgu, 3 X230 Vi,, 3 X480 Vi, pour ’Amérique du Nord
o 1 x220 Vg, 3 x 380 Vi, pour la Chine

* 1x230 Vcu, 3 x400 V¢, pour 'Europe
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7.6

Interface moteur variable

L’AX5000 supporte le raccordement de moteurs de différents types, du moteur asynchrone standard au
moteur linéaire sans fer :

Type de moteur Mode de fonctionnement et limites

Moteurs synchrones sans balais * en mode servo avec retour

Moteurs-couple » servomoteurs a pble élevé avec couple élevé et
vitesse de rotation relativement faible

Moteurs linéaires (avec noyau de fer) * en mode servo avec retour

Moteurs linéaires (sans fer) * en mode servo avec retour

Moteur asynchrone * en mode convertisseur de fréquence sans
retour

* en broche haute fréquence jusqu’a 60.000 tr/
min

* en mode servo avec retour

1.7

Interface Multi-Feedback

L’AX5000 fournit des interfaces pour tous les systémes Feedback usuels ; aucune carte d’interface
supplémentaire n’est requise.

Possibilités de raccordement :

OCT One cable feedback system

Sinus/ Cosinus 1V,

EnDAT, monotour ou multitours

Hiperface, monotour ou multitours

BiSS, monotour ou multitours

Résolveur, a 2 ou 8 plles

Supporte les plaques signalétiques électroniques de moteurs

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1
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Installation mécanique

A

AVERTISSE-

MENT

Attention, risque de blessures !

 L’installation du servo-amplificateur ne peut étre effectuée que par du personnel spé-
cialisé formé et qualifié. Ce personnel spécialisé doit connaitre et respecter les pres-
criptions nationales de prévention des accidents.

» Veuillez porter des chaussures de sécurité.

A

AVERTISSE-

MENT

Attention, risque de blessures par choc électrique !

Avant d’entamer le (dé)montage de I'appareil, veuillez commuter I'environnement élec-
trique (servo-amplificateur, armoire électrique, etc.) dans un état sdr et hors tension.

niques ».

Destruction du servo-amplificateur !

» Toujours monter le servo-amplificateur a la verticale.

* Veiller a une ventilation suffisante du servo-amplificateur. Des informations sur les
conditions ambiantes admissibles se trouvent au chapitre « Caractéristiques tech-

* Veiller a respecter les espacements requis (voir croquis ci-dessous).

8.1

Exemples de montage (1,5 A -40 A)
AX5000 sans AX-Bridge

AX5000 avec AX-Bridge

\l Caniveau a cable |\ . \4 Caniveau a cable J\ =
N e N g N @R N ¥
i f | £ o o Il . \ £
N N NO | DO | DN 4
G0100/116800/N
NN o o
~ o ~ o
= & s
H
il =)
o] e [N
T l'| I N & . oN g
) 60 £ : £
5 92 _ N = . N =
N Caniveau a cable |\_ N Caniveau a cable }\_
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AX5118 / AX5125 | AX5140 sans AX-Bridge AX5118 | AX5125 | AX5140 avec AX-Bridge
N Caniveau a cable N . N . mg’;anivgau a cable I™ |
— N F e 4 N B NP P s 4N &
NS N § ENTT esl s N §
N a al ™~ ™ Hlaal N
N ud N N U N
N . == | L= : N
. : o . Y .
N Ereie N A O e N
o N ’: Ij—\ o I: Slis] =1 N
=& N : - _:‘\ S 8 . B
‘\ ] : | \ il S R B
\ i B R SEERE
N ' ™N N : : B
N - E ‘ N g N | F 5 g
N 4 g N 2 - b o
1 Py ™ Ejg ' «: i i i .S.r§
o || g E g €l e
= N - 16 wll N O§£ SN s N £5
N Caniveau & cable K N Caniveau & cable K]
AX5000 >25_
|
Te >277,6 R
_Porte d'armoire Plaque de montage
N\~ électrique conductrice (galvanisée)
2776 h
(Incl. Fiche et Céables pour Feedback) —\\\
.9
=y
\\
| AX5000 \
Attention, risque de blessures par choc électrique !
La plaque de montage doit étre mise a la terre conformément aux prescriptions légales.
AVERTISSE-

MENT

Mise a la terre !

Des probléemes de compatibilité électromagnétique peuvent survenir, dans le cas d’un rac-
cordement a la terre non conforme aux prescriptions.
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8.2 Exemples de montage (appareils 60 A - 170 A)
.
Caniveau a cable
L
;ﬁﬁ ]ﬁm\
— (9 ® "% ¥
=1 D é | i é 5
_ e [ — e
o T o (<] T2
gi=IE= CHiC] | LA
B E 5
- 5 D
L 1] 1]
- , o
— > >
-
| I I
T T
" E |E E
Caniveau a cable
AX F [mm] E [mm]
5160 et 5172 =180 445
5190 et 5191 =180 640
5192 et 5193 =180 640
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Montage en armoire électrique

=
N

R G
/Porte d'armoire électrique Plaque de montage
conductrice (galvanisée)\
[ 1si
o .
I —
1
I —
|
I —
O  —y |
I —
I —
 —y |
E ==
 — O w—
]
 —y —|
I —
1
I —
 — |
I —
|
I —
I — ™
 —y |
] T
 —y —|
]
3
I —
—
I —
 — |
I —
|
I —
I —
 — |
ST L
s
Téle de protection” _\\ (
(optionnel) H
N
AN
AX G [mm] M [mm)] H3 [mm]
5160 et 5172 =300 4 x M5 445
5190 et 5191 =300 4 x M8 640
5192 et 5193 =500 4 x M8 640
Attention, risque de blessures par choc électrique !
La plaque de montage doit étre mise a la terre conformément aux prescriptions légales.
AVERTISSE-

MENT

Mise a la terre !

Des problemes de compatibilité électromagnétique peuvent survenir, dans le cas d’un rac-
cordement a la terre non conforme aux prescriptions.
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9

Installation électrique

Homologation UL !

Si vous souhaitez exploiter un AX5000 dans un local commercial qui exige une homologa-
tion UL, veuillez respecter le chapitre « Directives et normes ».

P>

AVERTISSE-
MENT

Attention, risque de blessures !

 L’installation du servo-amplificateur ne peut étre effectuée que par du personnel spé-
cialisé formé et qualifié. Ce personnel spécialisé doit connaitre et respecter les pres-
criptions nationales de prévention des accidents.

» Veuillez porter des chaussures de sécurité.

>

AVERTISSE-
MENT

Attention, danger de mort par électrocution !

Avant d’entamer le (dé)montage de 'appareil, veuillez commuter I'environnement élec-
trique (servo-amplificateur, armoire électrique, etc.) dans un état sir et hors tension.

P>

DANGER

Risque accru de blessure par électrocution !

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle méme aprés la coupure du servo-
amplificateur du réseau d'alimentation. Attendre 5 minutes aprés la coupure et mesurer la
tension sur les contacts de circuit intermédiaire CC+ et CC-. Lorsque la tension est descen-
due en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute sdreté.

P>

AVERTISSE-
MENT

Attention, danger de mort par électrocution !
» Avant l'installation, le cablage et la mise en service, veuillez lire le chapitre « Sécurité ».

* Respecter impérativement les points suivants avant le (dé)montage ou le cablage des
servo-amplificateurs et des moteurs : - Enlevez tous les fusibles correspondants du ré-
seau d’alimentation. - Coupez I'interrupteur principal de I'installation et verrouillez-le au
moyen d’un cadenas. - Apposez un panneau d’avertissement approprié.

* Les cables de commande et de puissance des moteurs peuvent conduire du courant
bien que le moteur, bloqué par le frein, ne tourne plus.

>

Destruction de ’AX5000 !

» Contréler si la tension nominale et le courant nominal coincident sur le servo-amplifica-
teur et sur les moteurs raccordés.

ATTENTION » Lorsque ’AX5000 a été coupé du réseau d'alimentation (arrét d'urgence, contacteur de
secteur etc.), attendez au moins 3 minutes avant de le remettre en marche ou consul-
tez I'état de IDN « P-0-0205 » (voir documentation « Description IDN »).
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9.1 Raccordement de plusieurs servo-amplificateurs en un
groupe d’entrainement

Groupe d’entrainement avec homologation UL !
Veuillez noter 'exemple de configuration donné au chapitre 9.1.3

Destruction des appareils !

» L’ordre dans le raccordement des appareils n’est pas arbitraire ! Le courant nominal to-
tal de I'appareil doit diminuer a partir de I'alimentation réseau. AX5112-AX5106-
AX5203-AX5201 = OK AX5201-AX5112-AX5203 # OK

« |l faut toujours couper conjointement tous les appareils du réseau d'alimentation (arrét
d'urgence, contacteur de secteur, etc.) et les raccorder a nouveau.

A

ATTENTION

Danger pour les personnes et les appareils

Attention au courant nominal total des appareils reliés. Selon les normes CE, la limitation
de la capacité de courant des barrettes de puissance de 'AX-Bridge est de 85 A.

Destruction de la résistance de freinage externe !

Dans un groupe d'entrainement, il ne faut raccorder aucune résistance de freinage externe
a la borne XO2 (circuit intermédiaire). Utilisez pour cela le module de freinage externe
AX5021.
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9.1.1
Brid

ge)

Exemple de raccordement - module AX5901 et AX5911 (AX

Cette technique de raccordement permet de réaliser un assemblage sOr en toute rapidité. Les modules sont
enfichés sur les contacts a fiches X01, X02 et X03, les curseurs concernés sont glissés vers la gauche et
vissés fermement. Selon les normes CE, la limitation de la capacité de courant des barrettes de puissance
de 'AX-Bridge est de 85 A.

A

ATTENTION

Risque de dommages corporels par électrocution !

Faites glisser le cavalier de barrette a bornes jusqu’a la butée gauche afin de garantir la ca-
pacité totale de courant. Serrez ensuite toutes les vis a un couple de serrage de 2,2 Nm.

A

ATTENTION

Risque de dommages corporels !

Veillez a ce que le cable de raccordement du module d’alimentation AX5901 soit suffisam-
ment dimensionné. Le dimensionnement dépend du courant nominal total et doit satisfaire
a la norme EN60204-1. A partir d’'un courant nominal total de 9 A, il faut un raccordement

triphasé.

| N AX52x NAX51x || N AXE2xx || N AX52xx
| A2y || QAXSTpy || AX52e || BA%S2en |
0000 00001110000
@ = Ty @ ™)
_
— © |3 © |3 © |3 ©
SADo | SA0D | SADD | Ao
Up = sl o s o = e el |
U, ol e & e e e & &
GND- Holls = e e ) e e
ol e =) 9 ) 9) )
DJ:@ E @ 5] ) 5] @
L1 | oT @ = = 2 S 2 =
L2+ ol e =] =} =] a =] B
L3/N- o| e S @ o o 2] )
PE- ] L e e & = B = B
TSR VU J0 ;N 2
AX5901 AX5911 AX5911 AX5911

AX5901 (AX520x et AX5101 - AX5125)

Bornes Exécution des conducteurs Section max. de Couple de serrage
conducteur
L1-L3, PE monobrin 10 mm?, AWG 7 2,2 Nm
fils fins avec cosses de cable 16 mm?, AWG 5 2,2 Nm
fils fins / multibrin 25 mm?, AWG 3 2,2 Nm

AX5902 (AX5140)

Bornes Exécution des conducteurs Section max. de Couple de serrage
conducteur
L1-L3, PE monobrin 16 mm?, AWG 5 3,2 20,8 Nm
fils fins avec cosses de cable 16 mm?, AWG 5 3,2 20,8 Nm
fils fins / multibrin 25 mm?, AWG 3 3,2+0,8 Nm
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9.1.2 Exemple de raccordement - cablage en série sans AX Bridge

Branchez les raccordements correspondants avec des cables sépareés.

Risque de dommages corporels et matériels !
* Veillez a ce que le cable de raccordement final au réseau d'alimentation soit suffisam-
ment dimensionné. Le dimensionnement dépend du courant total et doit satisfaire a la
ATTENTION norme EN 60204-1.

 Si vous souhaitez réaliser un circuit intermédiaire, branchez les raccordements X02 a
I'aide d’un cable confectionné en conséquence. Les tensions appliquées peuvent aller

jusqu’a max. 890 V.
* Les connecteurs sont congus pour une intensité max. de courant de 41 A et une sec-

tion de conducteur de max. 6 mm?.
* Ne permutez en aucun cas les phases entre les appareils !

‘ n AXSZ)%} H &AX51>/%B ‘ &Axsz%@ H &Axszgg

][O

(
N
—

Pas de groupe d'entrainement UL !
La figure suivante montre un cablage en série AX sans AX Bridge ! Pour la configuration

d’'un groupe d'entrainement UL, veuillez lire les informations du chapitre 9.1.3 « Groupe
AVIS d'entrainement UL — Exemple de configuration ».
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9.1.3 Groupe d'entrainement UL — Exemple de configuration

Groupe d’entrainement avec homologation UL !

conditions limites exigées.

La figure suivante montre un exemple possible de configuration. Avant d’entamer la réali-
sation, veuillez contacter votre organisme de certification UL afin d’éclaircir les autres

U,
GNUDS
‘ 6 AXSZ)%B\ ‘ ®Ax51Xé&’ ‘ 6Ax52Xé&
00 00 00 00
000/ {1000 0d
— = =
© © ©
Do | ||| caDa | ||| Sams
o % o
: ; :
DC+ Em ........ e R 2l
pC- [T T * T
20| 2|
b o oo
= = =
Lo el e
004 000+ 004
PE £
L3/N
L2
L1
Légende :

1 = fusible UL (480 VCA)
2 = fusible UL (700 VCA / 800 VCC) p.ex. Ferrule FWP de Cooper-Bussmann

Plaque a fusible avec homologation UL

également homologuées UL.

En cas d'utilisation de fusibles UL, veillez a ce que les plaques a fusible requises soient
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9.2 Ax5101-AX5112-AX520x

AX5101 - AX5112 - AX520x Optionnel: Fente pour la sécurité

d Optionnel: Fente pour carte d'extension

Resolver|
“““““““ Ligne de EtherCAT entrante
— o . .
La tension de sorte (U, 24 V,.+) S E‘ 5 Ligne de EtherCAT supplémentaires
La tension de sortie GND (-) N i O
———————— Optionnel: Deuxieme alimentationy
Entrée 7 ou de sortie (U, 24 V,, +) o U+
© U+ 17
r o
| Résistance Fe DC+ = GND
de freinage = © o
optionnel S
| (op ) F., 2 |®
22 DC- o
Filtre CEM + -
(C2) Alimentation
(optionnel)\
& 1 - +24V DC
—
] - |@
o
el emi
Réacteurs ©
de ligne ~_
(optionnel) ! ——4x13] X14
X23 oz =
u _ﬂ‘ =l AN
\\//v/ T-/0CT
\ \ \ PE Canal de § el -ll;E/ ocT Fr—u FH2 FH3 PE
moteur A $ i H H H
- B-
B+
PE
L1 L2/ L3 U T-/0CT
v T+/ OCT
W PE
L B-
FmHFNz }FNJ Inductances "= Canal o B+
moteur
(optionnel)
D PE
L3
L2
L1
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9.3

-
La tension de sortie
(U, 24 V. +)

La tension de sortie (-)

Entrée 7 ou de sortie

AX5118-AX5125-AX5140

AX5118, AX5125, AX5140

Optionnel: Fente pour la

sécurité

Optionnel: Fente pour carte

X3x
X4x

d'extension

° ol Ligne de EtherCAT
entrante

- Ligne de EtherCAT
supplémentaires

(U, 24 V. +) Optionnel:
= Deuxiéme alimentationy
H o)  — O Up+
Résistance Fe, e+ | - U+
de freinage — ‘ =)
(optionnel) — | Lo x GND
O
Fe DC- § ©)
AX5118 Filtre CEM e
AX5125 (C2) | + -
(optionnel) Alimentation
e - +24V DC
e e
e | ®
— <
e
Réacteurs o
de ligne \ —
optionnel) \ L T T
(op ) —14X13] <14
N o7
V
W —T-/0CT
w PE T+/0CT Fi Fuol Fig PE
PE
B- 001
B+ Gestion de frein
Ful[Fucl[F. Canal de Seul le AX5140
PE Avec option
résistance de
L1 L2/L3PE  Inductances %ﬁy freinage externe
moteur +RB,, | pont remove!
(optionnel) -RB
@ PE
L3
L2
L1
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9.4

Filtre CEM
Cc2

(C2)
(optionnm

La tension de sortie
(U, 24 Ve t)

La tension de sortie
GND (-)

AX5160-AX5172

AX5160, AX5172

Optionnel: Fente pour la sécurité

O

BECKHOI

Optionnel: Fente pour carte d'extension

Entrée 7 ou de sortie
(U, 24 V. +)

Réacteurs
de ligne

(optionnel)\

Ts<cC

L1

@PE

L2| L3|PE

Canal de
moteur A

m—T-
—T+
——PE
| B-
B+

Résistance de
freinage externe
(optionnel)

RB+

RB-

X01
Sin/Cos
Encoder Ligne de EtherCAT entrante
| —
— I:]I — (; é) | Ligne de EtherCAT supplémentaires
Resolver Or [ [ak] 2
= | LS | BAr
= = = Optionnel: Deuxieme alimentationy
o U+
 m— . Us+
— = GND
o
= @ + -
. Alimentation
= +24 V DC
| —
—
- ®
 —
:L
T
[ xeoor § il
X13/X07 a ‘
X14
e =% ) FH1FH2 FHSPE

L2

L1
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9.5 AX5190-AX5191

AX5190, AX5191
Optionnel: Fente pour la sécurité

|

— = Optionnel: Fente pour carte

X$1 X01 X01 X01 d'extension
T
‘ &M
= (=)

N &[==5 X06 sas]o] O .
Ligne de EtherCAT entrante

a
u
b
b

Filtre CEM
(C2) 1
(optionnel) }XHXHX

F
L
-
L
=
L

Sin/Cos
Encoder

Ligne de EtherCAT supplémentaires

orws Fm o
S o o
=" X ] X = Optionnel: Deuxieme alimentationy
— ° Up+
Resolver [ 9 U+
La tension de sortie | >§ GND
(U, 24 Voo +) = ®
= + -
La tension de sortie -
GND (-) +24 V DC
Entrée 7 ou de sortie = ®
(U, 24 V. +) L

Réacteurs
de ligne
(optionnel)

o A xor |
q g X14
N )

— T

— T+

——PE

ntc<s

B+

Canal de
moteur A

Résistance de

RB+ A
RB- freinage externe
(optionnel)
PE| L1 L2| L3
@ PE
L3
L2
L1
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9.6

AX5192-AX5193

AX5192, AX5193

|
|
|

Optionnel: Fente pour la sécurité

X01 X01 X01 X01 Optionnel: Fente pour carte
} | d'extension
;‘ g‘ i g IX3x X4x
Ful [Fil i | =
Filtre CEM
(C2) o T
(optionnel) ||| | o o
| | Sin/c frleee X6 eocld] Ligne de EtherCAT entrante
in/Cos -
Encoder L Ligne de EtherCAT supplémentaires
ors T m]e
i ]jl;[l IR D;ln Optionnel: Deuxieme alimentationy
= - Ut
Resolver = o U+ z—
La tension de sortie = X GND
(UF 24 VDC+) =5 @ o
L + -
La tension de sortie Alimentation
GND (-) 1 +24 V DC
=
Entrée 7 ou de sortie L ®
(U, 24 Vi +)
L ) e =
Réacteurs
de ligne
(optionnel)
F IR —
C s
ML N
w (—T-
\ — T+
u [ —PE
PE — ——B-
— B+
Canalde ¢
moteur A ¥
Résistance de
Sg+ freinage externe
" | (optionnel)
L1 L2] L3
@ PE
L3
L2
L1
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9.7

Alimentation en tension (appareils 1,5 A -40 A)

>

AVERTISSE-
MENT

Attention, risque de blessures !

L’installation électrique ne peut étre effectuée que par un électricien qualifié et spécialisé.
Avant l'installation et la mise en service des servo-amplificateurs AX5000, veuillez lire les
consignes de sécurité données en avant-propos au début de cette documentation.

Destruction de I’AX5000 !

L’ordre dans le raccordement des appareils n’est pas arbitraire. Le courant nominal total de
I'appareil doit diminuer a partir de I'alimentation réseau. L’'ordre « AX5112-AX5106-
AX5201-AX5103 » est correct alors que I'ordre « AX5201-AX5112-AX5203 » est faux.

>

ATTENTION

Risque de dommages corporels !

Attention au courant total des appareils reliés. Selon les normes CE, la limitation de la ca-
pacité de courant des barrettes de puissance est de 85 A.

>

ATTENTION

Risque de dommages corporels !

Veillez a ce que le cable de raccordement du module d’alimentation AX5901 soit suffisam-
ment dimensionné. Le dimensionnement dépend du courant nominal total et doit satisfaire
a la norme EN 60204-1. Les connecteurs sont congus pour une section de conducteur de
max. 25 mm?. A partir d’'un courant nominal total de 9 A, il faut un raccordement triphasé.

>

ATTENTION

Risque de dommages corporels !

Si vous souhaitez réaliser un groupe d’entrainement sans module d’alimentation AX5901 ni
AX Bridge, veuillez noter les points suivants : les connecteurs de I'entrée de plage étendue
de tension sont congus pour une intensité max. de courant de 41 A et une section max. de
conducteur de 6 mm?. La conception des cables doit étre conforme aux normes DIN VDE
0298 partie 4 / 2003-08 et EN 60204-1. Ne permutez en aucun cas les phases entre les ap-
pareils !

9.71

X01 : raccord de puissance au réseau d'alimentation

Homologation UL !

Si vous souhaitez exploiter un AX5000 dans un local commercial qui exige une homologa-
tion UL, veuillez respecter le chapitre « Directives et normes ».

Il est possible de raccorder des systémes de tension allant du monophasé 100 V., au triphasé 480 V., sur
I'entrée de plage étendue de tension de ’AX5000. En cas de raccordement monophasé, le raccordement de
la phase réseau est effectué sur la borne L1 et le raccordement du conducteur neutre sur la borne L3/N.

Borne Raccordement Couple de serrage
triphasé monophasé
L1 Phase L1 Phase L1
L2 Phase L2 pas utilisé
0,5-0,6 Nm
L3/ N Phase L3 Conducteur neutre
PE Conducteur de Conducteur de
protection protection
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Raccordement au réseau d’alimentation standard (TT/TN) avec neutre mis a la terre

Monophasé 100 _qq, .- 240 140, Vca, 50/60 Hz Triphasé 100 44, .- 480 100, Vca, 50/60 Hz
u u
© AX5000 AX5000

|||—T;II“E 5

i

Raccordement a un réseau IT (100 — 240 V) sans transformateur de séparation
' Loi CEM applicable en Europe !

° En Europe, 'AX5000 ne peut étre exploité sur un réseau IT qu'avec un transformateur de
séparation, en raison des émissions électromagnétiques.

AX5000 ~AX3000 AX5000

lII—Tm EOR
III—TJ E9R

Raccordement a d’autres formes de réseau (100 — 240 V) sans transformateur de
séparation

i}—i;lcli

i
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Raccordement a d’autres formes de réseau (100 - 480 V) avec transformateur de
séparation

' Destruction de I’AX5000 !

° Pour des réseaux 100-480 V a mise a la terre asymétrique ou sans mise a la terre, il est
nécessaire d’utiliser un transformateur de séparation.

Transformateur de séparation 100 - 480 V Transformateur de séparation 240 - 480 V
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9.7.2 Protection

Protection externe, conformité CE
. Risque d’incendie di a la surcharge de la ligne de raccordement !

* Les indications ci-dessous se rapportent a des appareils seuls. En cas d’appareils inté-

grés dans un systéme a plusieurs axes, il faut tenir compte du courant total de tous les
AVERTISSE- appare"s‘

MENT

* Les fusibles recommandés servent a protéger les cables, les servo-amplificateurs sont
équipés d’une protection automatique intégrée.

Monophasé :

AX5101 AX5103 AX5106 AX5201 AX5203 AX5206
Alimentation AC *) 10 AT 10 AT 16 AT 10 AT 16 AT 20 AT
Alimentation 24 V 3AT
Résistance de freinage électronique

*) Utiliser des fusibles réseau de classe de service « gG » selon CEl 60269 ou encore des disjoncteurs a
caractéristique « C ».

Triphasé :

AX5101 | AX5103 | AX5106 | AX5112 | AX5118 | AX5125 | AX5140 | AX5201 | AX5203 | AX5206
Alimentation AC *) 6 AT 6 AT 10 AT 20 AT 35 AT 35 AT 50 AT 10 AT 10 AT 20 AT
Alimentation 24 V 3AT
Résistance de frei- électronique
nage

*) Utiliser des fusibles réseau de classe de service « gG / gL » selon CEI 60269 ou encore des disjoncteurs
a caractéristique « C ».

Protection interne, conformité CE

Circuit de commutation Fusible
Tension systeme 24 V 3,4 AF
Tension périphérie 24 V électronique
Résistance de freinage électronique
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Protection externe, conformité UL

La protection intégrée contre le court-circuit ne remplace pas la protection externe du réseau d'alimentation.
La protection du réseau d'alimentation doit satisfaire aux indications du fabricant ainsi qu’aux prescriptions et
lois nationales et internationales.

Compatible avec utilisation dans des réseaux d’alimentation pouvant fournir une capacité de courant
maximale de 18 000 A 4480 V.

Monophasé :

AX5101 AX5103 AX5106 AX5201 AX5203 AX5206
Alimentation CA (max.) *) 6 A 12 A 20 A 12 A 20 A 20A
Alimentation 24 V (max.) 3A
Résistance de freinage électronique

*) Utiliser exclusivement des fusibles secteur homologués UL de classe « RK5 ».

Triphasé :

AX5101 AX5103 AX5106 AX5112 AX5201 AX5203 AX5206
Alimentation CA (max.) *) 6 A 12A 20 A 20 A 12A 20 A 20A
Alimentation 24 V (max.) 3A
Résistance de freinage électronique

*) Utiliser exclusivement des fusibles secteur homologués UL de classe « RK5 ».

AX5112!

Protection par fusibles homologués UL de classe « RK5 » avec courant nominal de 20 A et
min. 480 V

Protection interne, conformité UL

Circuit de commutation Fusible
Tension systeme 24 V 3,4 AF
Tension périphérie 24 V électronique
Résistance de freinage électronique

Protection externe dans le groupe d'entrainement

Formule empirique : Déterminer la somme des courants nominaux des appareils, multiplier par le
facteur de correction et arrondir au niveau standard suivant.
Exemple : 1 x AX5103 + 2 x AX5201 + 2 x AX5203

3A+6A+12A=21x1.1=23,1A-->choix 25 A

Exigences spéciales envers un groupe d'entrainement

Veuillez consulter notre département Application en ce qui concerne les exigences spé-
ciales liées a un groupe d’entrainement avec autorisation UL.

Disjoncteur différentiel a courant résiduel

Les servo-amplificateurs a filtre de réseau incorporé génerent un faible courant de fuite (courant de défaut)
causé par les condensateurs du filtre. Ce courant de défaut est responsable de mauvais fonctionnements en
présence de disjoncteurs différentiels a courant résiduel standard. Il faut pour cette raison installer des
disjoncteurs différentiels a courant résiduel tous courants qui tiennent également compte des courants
continus.
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9.7.3 X02 : link/ circuit intermédiaire CC (AX5101-AX520x)

La borne X2 permet de raccorder soit un couplage de circuit intermédiaire, soit une résistance de freinage
externe.

Borne Raccordement Couple de serrage

DC+ Circuit

intermédiaire +  Rasjstance de 0,5-0,6 Nm
freinage externe

DC- Circuit
intermédiaire -

9.7.4  X02: link/ circuit intermédiaire CC (uniquement AX5140)

La borne X2 permet d’établir un couplage de circuit intermédiaire.

Borne Raccordement

DC+ Circuit intermédiaire +

| IDC- Circuit intermédiaire -

Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

Tension 890 V CC sur les bornes de circuit intermédiaire X02. Aprés la coupure de I'appa-
reil, il subsiste encore une tension dangereuse pendant 5 minutes (AX5140 = 15 minutes).
AVERTISSE- | N'enlever le connecteur que si un groupe d'entrainement doit étre réalisé avec I'AX Bridge.

MENT N’enlever les bouchons hexagonaux blancs que si les bornes doivent a nouveau étre ca-
blées.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 59



Installation électrique BEGKHGFF

9.7.5 X03 : alimentation 24 VCC
Le connecteur X3 permet d’alimenter le servo-amplificateur en tension de systéme ou de périphérie.

L’alimentation est exécutée en deux canaux afin de séparer p.ex. I'alimentation du frein d’arrét de moteur et
I'alimentation de I'électronique de commande. D’usine, les deux canaux sont reliés par un pontage.

Fonctionnement siir !
En cas de raccordement de moteurs équipés d’un frein d’arrét, il faut impérativement res-

pecter les tolérances de tension.

ATTENTION
Borne |Raccordement Courant absorbé Couple de serrage
Up Tension de périphérie 24 |Selon les consommateurs
Ve 1100 (P-€X. alimentation jraccordés (voir X06 et
séparée de frein) X14,X24)
Us Tension d’alimentation -12A=04A-08A 0.5-0,6Nm
systéme 24V ¢ 1su120% 18A-25A=11A;
40A=16A
GND GND

Raccordement a I'alimentation secteur norme 24VDC (X03)

Avec le 24V DC - connexion "X03", I'unité et les périphériques de commande électronique sont fournis avec
une tension continue. Il est possible, I'électronique de commande et des périphériques de deux sources de
tension différentes pour fournir séparément.

m Si vous utilisez une seule alimentation pour 24VDC, vous avez les connexions nous Up et

le pont de sorte que les deux I'électronique de commande et la périphérie sont alimentés
en tension.

AVIS

Approvisionnement par |I'un et de deux alimentations

DC

AX 5000 be
u, 24V + ) 24V 4 L1

5
X03 Q L2 I

L3 —1L3
GND © AX 5000 PE

Ol ac

Y
x03 s ¢

GND, BC

[ 1 L2av+4 L1

L2
13
——PE

Gl adf

9.7.6 Arrét sir de l'installation en cas de panne de la tension

Une panne de tension peut entrainer une sortie intempestive des axes d’entrainement : des axes linéaires
ou des axes de levage risqueraient d’aller heurter les butées de fin de course sans étre freinés.
L’alimentation 24 V. de '’'AX5000 est exécutée en deux canaux afin de pouvoir utiliser des blocs réseau
différents pour I'électronique de commande et pour la commande de freinage. Ainsi, la tension d’alimentation
de I'électronique de commande peut étre accumulée via I'alimentation sans interruption des PC industriels
jusqu’a ce que tous les axes soient stoppés en toute sécurité.
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9.8 Alimentation en tension (appareils 60 A - 170 A)

AVERTISSE-
MENT

Attention, risque de blessures !
L’installation électrique ne peut étre effectuée que par un électricien qualifié et spécialisé.

Avant l'installation et la mise en service des servo-amplificateurs AX5000, veuillez lire les
consignes de sécurité données en avant-propos au début de cette documentation.

Destruction de I’AX5000 !

L’ordre dans le raccordement des appareils n’est pas arbitraire. Le courant nominal total de
I'appareil doit diminuer a partir de I'alimentation réseau. L’'ordre « AX5112-AX5106-
AX5201-AX5103 » est correct alors que I'ordre « AX5201-AX5112-AX5203 » est faux.

9.8.1 X01 : raccord de puissance au réseau d'alimentation

AX5160 et AX5172

Illustration Borne Raccordement
L1 Phase L1
L2 Phase L2
L3 Phase L3
PE Conducteur de protection
AX5190 et AX5191
lllustration Borne Raccordement
L1 Phase L1
L2 Phase L2
L3 Phase L3
PE Conducteur de protection
AX5192 et AX5193
Illlustration Borne Raccordement
L1 Phase L1
L2 Phase L2
L3 Phase L3
PE Conducteur de protection
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Raccordement au réseau électrique standard (X01)

Les servo-amplificateurs de la série AX 5000 sont équipés d'une entrée large de tension "X01" et peuvent
étre 3 phases 400 VAC 10% a 3 phases 480 VAC + 10% reliée au potentiel des systémes.

[i]

AVIS

Par la suite, la connexion au réseau d'alimentation standard (TT / TN) de centre a la terre

est décrite. Connexions a d'autres systémes de soins ne sont pas autorisées.

3 en phase 400_,y,, - 480, 0, Vac

u

|||—T;|I"E &

9.8.2 Protection

Fusible externe de dispositifs individuels, conforme aux normes CE

A

Risque d'incendie di a un court-circuit!

Les fusibles recommandés sont congus pour la protection de ligne. Les servo-amplifica-
teurs sont équipés d'une auto-protection intégrée.

ATTENTION
Protection AX5160 AX5172 AX5190 AX5191 AX5192 AX5193
Alimentation CA (max.) * 80 A 100 A 125 A 160 A 200 A 224 A
24V alimentation (max.) 4 AT 10 AT
Résistance de freinage électronique

*) Doivent étre utilisés fusibles classe opérationnelle "gg" selon CEI 60269 ou des disjoncteurs avec
caractéristique "C".

Fusible externe de dispositifs individuels, conforme aux normes UL

A

Risque d'incendie dii a un court-circuit!

Les fusibles recommandés sont congus pour la protection de ligne. Les servo-amplifica-
teurs sont équipés d'une auto-protection intégrée.

ATTENTION
Protection AX5160 AX5172 AX5190 AX5191 AX5192 AX5193
Alimentation CA (max.) *
24V alimentation (max.) 4 AT 10 AT
Résistance de freinage électronique

*) Doivent étre utilisés fusibles classe opérationnelle "gg" selon CEl 60269 ou des disjoncteurs avec
caractéristique "C".
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9.8.3  XO02: link/ circuit intermédiaire CC (actuellement pas
admissible !)
Circuit intermédiaire !
Un groupe de circuits intermédiaires n’est actuellement pas admissible !
AVIS

Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !
A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire
« ZK+ et ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une tension mortelle de

DANGER | plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation.
Aprés la coupure, attendre 15 minutes pour les modéles AX5160/AX5172 ; 30 minutes
pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesu-
rer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires ZK+ et ZK-. Lorsque la tension est des-
cendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute s(reté.

AX5160 - AX5172

Illustration Borne Raccordement
_ ZK + Circuit intermédiaire + | Actuellement inadmis-
| 1ZK - Circuit intermédiaire - sible !
AX5190 — AX5191
Illustration Borne Raccordement
ZK + Circuit intermédiaire + | Actuellement inadmis-
ZK - Circuit intermédiaire - sible !
AX5192 — AX5193
Illustration Borne Raccordement
ZK + Circuit intermédiaire + | Actuellement inadmis-
ZK - Circuit intermédiaire - sible !
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9.8.4 X03 : alimentation 24 VCC

Le connecteur X3 permet d’alimenter le servo-amplificateur en tension de systéme ou de périphérie.
L’alimentation est exécutée en deux canaux afin de séparer p.ex. I'alimentation du frein d’arrét de moteur et
I'alimentation de I'électronique de commande. D’usine, les deux canaux sont reliés par un pontage.

Fonctionnement siir !
En cas de raccordement de moteurs équipés d’un frein d’arrét, il faut impérativement res-

pecter les tolérances de tension.

ATTENTION

Borne Raccordement Courant absorbé

Up Tension de périphérie 24 V.. |Selon les consommateurs raccordés
+10% (p-€x. alimentation (voir X06 et X14)
séparée de frein)

Us Tension d’alimentation 60A — 72A = 3A
systéme 24 V¢ 159 + 20% 90A — 170A = 10A

GND GND

Raccordement a I'alimentation secteur norme 24VDC (X03)

Avec le 24V DC - connexion "X03", l'unité et les périphériques de commande électronique sont fournis avec
une tension continue. Il est possible, I'électronique de commande et des périphériques de deux sources de
tension différentes pour fournir séparément.

le pont de sorte que les deux I'électronique de commande et la périphérie sont alimentés

m Si vous utilisez une seule alimentation pour 24VDC, vous avez les connexions nous Up et
en tension.

AVIS

Approvisionnement par I'un et de deux alimentations

AX 5000 U, iy s DC g o4y 4 DC Ry
U L2 —— L2
X03 == L3 13
GND () e AX 5000 U, . PE

AC H_) AC

x03 |[Ys
GND DC

24V + 1
) —— 12
——— L3
—— PE

() AC

9.8.5 Arrét sir de l’'installation en cas de panne de la tension

Une panne de tension peut entrainer une sortie intempestive des axes d’entrainement : des axes linéaires
ou des axes de levage risqueraient d’aller heurter les butées de fin de course sans étre freinés.
L’alimentation 24 V. de 'AX5000 est exécutée en deux canaux afin de pouvoir utiliser des blocs réseau
différents pour I'électronique de commande et pour la commande de freinage. Ainsi, la tension d’alimentation
de I'électronique de commande peut étre accumulée via I'alimentation sans interruption des PC industriels
jusqu’a ce que tous les axes soient stoppés en toute sécurité.
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9.9 Courants de fuite

Lors du fonctionnement des servo-amplificateurs, des courants de fuite peuvent survenir en raison de ce
méme fonctionnement, dans différentes plages de fréquences (capacitives). Il est également possible qu’un
courant continu résiduel lisse (ohmique) soit produit en aval du redresseur. Ces courants ne permettent pas
un déclenchement de disjoncteur différentiel a courant résiduel (disjoncteur Fl ou disjoncteur différentiel) de
type A ou AC. En cas de défaut, certaines parties du boitier peuvent étre soumises a des tensions
dangereuses. Les prescriptions légales applicables dans différents pays (veuillez vérifier si votre pays est
aussi concerné) exigent pour les applications triphasées I'utilisation d’'un disjoncteur différentiel tous
courants. Ceux-ci devraient présenter un courant de défaut assigné <300 mA. Pour respecter ces
prescriptions, il faut impérativement connaitre ou calculer les courants de fuite attendus.

Formules

L’ampleur des courants de fuite dépend non seulement des courants de fuite fixes, mais aussi et surtout de
la longueur du cable de moteur et de la tension d'alimentation. Les formules suivantes ont été déterminées
de maniére empirique.

Bases de calcul
Les valeurs de courant de fuite obtenues avec les formules ne sont valables que si :

 des cables de moteur d’origine Beckhoff sont mis en ceuvre et les concepts de blindage
et de mise a la terre ont été respectés

« |l faut en outre veiller a ne pas calculer la valeur exacte des courants de fuite, mais uni-
quement la valeur maximale attendue avec les différentes dispersions.

AVIS

Le courant de fuite total max. se compose de :

m Composition du courant de fuite total max.

* une part fixe fonction de I'appareil de 50 Hz (alimentation en tension monophasée) et
150 Hz (alimentation en tension triphasée)

« ainsi que d’'une part variable qui dépend de la longueur du cable de moteur et de la fré-
quence d'horloge. Sauf prescription contraire, la fréquence d'horloge est de 8 kHz.

AVIS
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Courants de fuite pour périphériques isolés

lomerit = losrix + lcwvar

AX5000 jusque 12 A - raccordement triphasé, courant de fuite en [mA] :

_[ 12[mA]  4[mA] ], o .
laoric = ( 230 [V] + 230 [V] Tension d’alimentation [V]

IAbVar -

0,51 [%—A] * Total longueur de cable de moteur [m]
230 [V]

) * Tension d’alimentation [V]

AX5000 jusque 12 A - raccordement triphasé, courant de fuite en [mA] :

8 [mA] 14 [mA] o .
laoric = + * Tension d’alimentation [V]

480 V] © 480 [V]

IAbVar =

( 2,2[%—'6‘] * Total longueur de céble de moteur [m]

480 [V] ) Tension d alimentation [V]

AX5118 - raccordement triphasé, courant de fuite en [mA] :

[ 10[mA] . 85[mA]\ , S :
Db = ( 480 [V] * 280 [VD Tension d"alimentation [V]

IAbVar -

4,8[%—'6‘] * Total longueur de céble de moteur [m]
480 [V]

) * Tension d’alimentation [V]

AX5125 - raccordement triphasé, courant de fuite en [mA] :

e 15 [mA] 83 [mA
mfix T\ 480 V] 480 [V]

D * Tension d’alimentation [V]

IAb\/ar =

( 5,4[%—'6‘] * Total longueur de cable de moteur [m]

480 [V] ) Tension d alimentation [V]

AX5140 - raccordement triphasé, courant de fuite en [mA] :

[ 15[mA] . 35[mA]\ , . L .
laoric = ( 480 [V] + 480 [VD Tension d’alimentation [V]

IAbVar -

4,4[%—'6‘] * Total longueur de céble de moteur [m]
480 [V]

) * Tension dalimentation [V]

Les courants de fuite totaux générés sur un disjoncteur différentiel se composent des différents courants de

fuite des périphériques, comme décrit ci-dessous :

+

ICtTotaI = IAbPérif1 + ICfPérifZ -t ICfPérifx
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Courants de fuite dans un regroupement de circuits intermédiaires (regroupement
ZK)

Si plusieurs périphériques sont raccordés au sein d’'un regroupement de circuits intermédiaires, seuls les
courants de fuite fixes pour 50 Hz ou 150 Hz sont générés, cela tant qu’aucun axe n’est validé (enabled).
Des qu’un axe est validé, tous les courants de fuite fixes (50 Hz ou 150 Hz et 8 kHz) de tous les appareils
sont générés, ainsi qu’une part fixe de 8 kHz si la longueur de cable de moteur est de 0 m. Les figures ci-
dessous expliquent la répartition des différentes parts de courant de fuite :

Exemple

z 1 x AX5000 (enabled) sans regroupement ZK

) lotrotar = lowvar + leix

\ww;(\ww

p 8 kHz S

N 50 Hz bzw. 150 Hz g
L[m]
z 2 x AX5000 (enabled) dans le regroupement ZK

lctotal = ICfFix_1 + ICfFix_2

i i |

AX5000_2
(not enabled)

AX5000_1
(not enabled)

AbFix_2

50 Hz bzw. 150 Hz

50 Hz bzw. 150 Hz

[

Lm]

ez |1 X AX5000 (enabled) + 1 x AX5000 (not enabled) dans le
N regroupement ZK

oo [MA]

lctotal = |Cfvar_1 + ICfFix_1 + ICfFix_Z

(not enabred)

8 kHz

b2

Si’AX5000_2 est également activé, 'équation se présente comme
suit :

AX5000_2

50 Hz bzw. 150 Hz

(enabled)

8 kHz —
ICftotaI - ICf\/ar_1 + ICf\/ar_2 + ICfFix_1 + leFix_Z

[

AX5000_1

50 Hz bzw. 150 Hz

,_
3y

Influence des selfs moteur

Les selfs moteur sont mises en ceuvre pour limiter les courants de commutation du céble. Elles protégent
également les semi-conducteurs. Les courants sont toutefois réduits dans leur amplitude via un du/dt réduit.
Ainsi, la valeur effective des courants de fuite reste inchangée.

Valeur créte plus faible du courant, car du/dt réduit :

| = C-du/dt

Valeur effective néanmoins identique, car ’'ampleur de la tension reste identique :

| =%-C-U?

Comme un disjoncteur différentiel évalue toujours des valeurs effectives, les selfs moteur n’ont aucune
influence sur les valeurs pertinentes de courant de fuite.
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9.10 EtherCAT

9.10.1 XO04, X05 : raccordement EtherCAT

—
EtherCAT.
Les bornes X04 et X05 d’un RJ45 permettent de connecter TAX5000 a EtherCAT.
RJ45 Signal
! X04 (IN) Entrée de cable EtherCAT
I
nk‘fﬁtl‘ M—
i - .
|.\| ' "'“Wau X05 (OUT) Sortie de cable EtherCAT
X -
X5
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9.11 E/S digitales

9.11.1 XO06 : E/S digitales

A

Destruction de ’AX5000 !

Ne procéder a aucune alimentation externe sur ce connecteur, il est alimenté par 'alimen-
tation 24 V (périphérie) du connecteur X03.

ATTENTION
Courant de sortie
Les courants de sortie indiqués sont des valeurs maximales. Les valeurs réelles dépendent
de votre configuration effective.
AVIS
Borne Signal Courant de sortie
Connecteur E/S sans LED 24 Tension de sortie max. 1 A
ZS4500-2006 (Up24 Ve +)
0 Entrée 0
24 0 1 2 3 4 5 6 7 0V|, 1 Entrée 1
... ’ Entrée 2
BOD0OOooON 3 Entrée 3
4 Entrée 4
Connecteur E/S avec LED 5 Entrée 5
ZS4500-2007 (option) 6 Entrée 6
240 12 3466 70V 7 Entrée 7 ou sortie max. 0,5 A
- (paramétrable)
---------- (U, 24 Vo +)
—E _ L R B e oV Tension de sortie
GND (-)
ZS4500-2008 (option)
EEEEEEEEEN
EEEEEEEEEDN
EEEEEEEEEN
EEEEEEEEEN
S EEEEEEEE
| IS &8 [
VL il - el il A

Niveau de tension Etat

3V..5V

Tension de signal « 0 »

15V..30V

Tension de signal « 1 »

Les entrées de signal des connecteurs peuvent se voir attribuer les fonctions suivantes, configurées par le

biais d’IDN.
IDN Nom
Hardware enable (Activer matériel)
P-0-0400 Hardware enable configuration (Configuration matériel activer)

Configuration (BitSize 2, OffSet 0) (Configuration (taille de bit 2, décalage 0))

Input number (BitSize 5, OffSet 3) (Numéro d’entrée (taille de bit 5, décalage 3))

Servo amplificateurs AX5000
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Position limit switches (Position interrupteurs de fin de course)

P-0-0401 Position limit switch configuration (Configuration de position
d’interrupteur de fin de course)
Positive limit switch (BitSize 16, OffSet 0) (Interrupteur fin de course positive
(taille de bit 16, décalage 0))
°°°Input number (BitSize 8, OffSet 8) (Numéro d’entrée (taille de bit 8, décalage
8))
Negative limit switch (BitSize 16, OffSet 16) (Interrupteur fin de course négative
(taille de bit 16, décalage 16))
°°°Input number (BitSize 8, OffSet 8) (Numéro d’entrée (taille de bit 8, décalage
8))
Ready to operate (Prét a fonctionner)
P-0-0402 Ready to operate configuration (Configuration prét a fonctionner)
Ready to operate output (BitSize 8, OffSet 0) (Sortie prét a fonctionner (taille de
bit 8, décalage 0))
Output number (BitSize 5, OffSet 3) (Numéro de sortie (taille de bit 5, décalage
3))
Ready to operate input (BitSize 8, OffSet 8) (Entrée prét a fonctionner (taille de
bit 8, décalage 8))
Configuration number (BitSize 3, OffSet 0) (Numéro de configuration (taille de
bit 3, décalage 0))
°°°Input number (BitSize 5, OffSet 3) (Numéro d’entrée (taille de bit 5, décalage
3))
E/S générales
P-0-0800 Digital output control word (Mot de commande de sortie digitale)
reserved (BitSize 7, OffSet 0) (réservé (taille de bit 7, décalage 0))
Digital 1/0 (BitSize 7, OffSet 1) (E/S digitales (taille de bit 7, décalage 1))
reserved (BitSize 8, OffSet 8) (réservé (taille de bit 8, décalage 8))
P0-0801 Digital inputs, state (Entrées digitales, état)
Digital Input O (BitSize 1, OffSet 0) (Entrée digitale O (taille de bit 1, décalage 0))
Digital Input 1 (BitSize 1, OffSet 1) (Entrée digitale 1 (taille de bit 1, décalage 1))
Digital Input 2 (BitSize 1, OffSet 2) (Entrée digitale 2 (taille de bit 1, décalage 2))
Digital Input 3 (BitSize 1, OffSet 3) (Entrée digitale 3 (taille de bit 1, décalage 3))
Digital Input 4 (BitSize 1, OffSet 4) (Entrée digitale 4 (taille de bit 1, décalage 4))
Digital Input 5 (BitSize 1, OffSet 5) (Entrée digitale 5 (taille de bit 1, décalage 5))
Digital Input 6 (BitSize 1, OffSet 6) (Entrée digitale 6 (taille de bit 1, décalage 6))
Digital Input 7 (BitSize 1, OffSet 7) (Entrée digitale 7 (taille de bit 1, décalage 7))
reserved (BitSize 8, OffSet 8) (réservé (taille de bit 8, décalage 8))
P-0-0802 Digital outputs (Sorties digitales)
reserved (BitSize 7, OffSet 0) (réservé (taille de bit 7, décalage 0))
Digital Output 7 (BitSize 1, OffSet 7) (Sortie digitale 7 (taille de bit 1, décalage
7))
reserved (BitSize 8, OffSet 8) (réservé (taille de bit 8, décalage 8))
Latch-unit (Unité Latch)
P-0-0251 Probe 1 logic configuration (Configuration logique palpeur 1)
Mux 1 (BitSize 16, OffSet 0) (Mux 1 (taille de bit 16, décalage 0))
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°Signal selection (BitSize 15, OffSet 0) (Sélection de signal (taille de bit 15,
décalage 0))

°Output negation (BitSize 1, OffSet 15) (Négation de sortie (taille de bit 1,
décalage 15))

Mux 2 (BitSize 16, OffSet 16) (Mux 1 (taille de bit 16, décalage 16))

°Signal selection (BitSize 15, OffSet 0) (Sélection de signal (taille de bit 15,
décalage 0))

°Output negation (BitSize 1, OffSet 15) (Négation de sortie (taille de bit 1,
décalage 15))

Logic (BitSize 16, OffSet 32) (Logique (taille de bit 16, décalage 32))

Latch Ctrl (BitSize 16, OffSet 48) (Ctrl Latch (taille de bit 16, décalage 48))

9.11.2 Caractéristiques techniques

Caractéristiques techniques ZS4500-2006 ZS4500-2007 Z2S4500-2008
Nombre de bornes 10 10 30

LED de signal non oui oui
Tension nominale 24 V¢ 24 V¢ 24V
Courant nominal 2A

Section de conducteur 0,5mm?... 1,5 mm?

Longueur dénudée 10 mm

Dimensions (L x H x P)

env. 42 mm x 10,3
mm x 26,9 mm

env.42 mmx 12,7
mm x 26,9 mm

env. 42 mm x 20,8
mm x 26,9 mm

Poids env.10 g env.10 g env.20g
Plage de température ambiante 0°C..+55°C

admissible en service

Plage de température ambiante -25°C...+85°C

admissible pour le stockage

Humidité relative de I'air admissible

95 % sans condensation

Résistance aux chocs / vibrations

selon EN 60068-2-6 / EN 60068-2-27, EN 60068-2-29

Immunité / émissions CEM

selon EN 61000-6-2 / EN 61000-6-4

Degré de protection IP 20
Position de montage toutes
Certification CE, UL, CSA

9.11.3 Désignations de commande pour connecteur E/S

Code de commande [LED de signal Supporte les techniques de raccordement suivantes

un conducteur deux conducteurs | trois conducteurs
ZS4500-2006 non oui non non
ZS4500-2007 oui oui non non
ZS4500-2008 oui oui oui oui
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9.11.4 Raccordement de capteurs / actionneurs digitaux

Z2S4500-2006 (standard) et ZS4500-2007 (option)

La technique de raccordement (a un conducteur) est identique en ce qui concerne les deux connecteurs
ZS4500-2006 et ZS4500-2007, le connecteur ZS4500-2007 est équipé en outre de LED. Le connecteur
ZS4500-2006 est illustré sur la figure ci-dessous.

Un capteur (F) a technique a un conducteur est raccordé a la borne « 0 », I'alimentation 24 V du capteur est
raccordée en externe. |l est également possible de prendre directement I'alimentation 24 V du capteur (F) de
la borne « 24 », mais cette possibilité serait alors épuisée car la 24 V ne peut étre prise qu’une fois a la
borne « 24 ».

La borne « 7 » peut étre et est dans ce cas configurée comme une sortie, la configuration est effectuée coté
logiciel. Un relais (G) a technique a un conducteur est raccordé ici, les 0 V sont raccordés en externe et ici
également, on a la possibilité de n’utiliser qu’une seule fois la borne « 0 V ».

Potentiel de masse
* Si le capteur (F) ou d’autres initiateurs sont alimentés par d’'un bloc d'alimentation sé-

paré, il faut veiller a ce que le potentiel de masse de ce bloc d'alimentation séparé soit
AVIS relié au potentiel de masse de la borne « GND » du connecteur « X03 » (alimentation
24 V).

* Le potentiel de masse (0 V) du relais (G) doit &tre relié au potentiel de masse de la
borne « GND » du connecteur « X03 » (alimentation 24 V).

|24 0 1 2 3 4 5 6 7 OV

o) cHo O [ 0l[0][ 0[Ol ol[O
BOCOOOO0E R
“X06”
24V + 754500-2006
oV Fl__/
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Z2S4500-2008 (optionnel)

La technique de raccordement a ce connecteur peut étre de type a un, deux ou trois conducteurs. La figure
montre la technique a deux et trois conducteurs, la technique a un conducteur est raccordée comme illustré
sous le connecteur ZS4500-2006.

Les bornes de (B) sont pontées en interne. Vous devez réaliser les deux pontages (A) en externe sur le
connecteur afin de garantir le fonctionnement.

Un capteur (C) a technique a deux conducteurs est raccordé a la borne « 2 ».
Un capteur (D) a technique a trois conducteurs est raccordé a la borne « 4 ».

La borne « 7 » peut étre et est dans ce cas configurée comme une sortie, la configuration est effectuée coté
logiciel. Un relais (E) a technique a deux conducteurs est raccordé ici.

A

B + =| |signal B
o000 e e
- E 2 R R LR R I
+ OHOHO!
“X06" - Option
Z54500-2008
A A

+\ signal  signall |-
C/\J ! |

9.12 Feedback

Le chapitre « Mise en service --> Procédé de commutation » fournit des informations sur la commutation.
Vous trouverez des informations sur les fréquences de coupure plus bas dans les descriptions des
interfaces.

Capteur de valeur absolue
En cas d'utilisation d’'un capteur de valeur absolue, vous devez vérifier, avant le déplace-

ment de I'axe, si le systeme de feedback fournit les données de position attendues au ni-
AVIS veau des positions marquantes de la plage de déplacement « DEBUT », « MILIEU » et

« FIN » et que ces positions sont maintenues aprés le redémarrage (amorce -> OP) de
I’AX5000.
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9.12.1 Codeurs rotatifs

Heidenhain :

La société Heidenhain propose des systémes de feedback avec l'interface « EnDat 2.2 » dans 2 versions.
Une version ne comprend pas la mise a disposition du signal analogique et I'autre version inclut celle-ci

« 1 Vss ». Jusqu'a ce jour, Beckhoff prend en charge seulement EnDat 2.1 avec signal analogique. Etant
donné que l'interface EnDat 2.2 prend en charge toutes les commandes de EnDat 2.1, il convient de tenir
compte, sur les systémes de feedback de Heidenhain avec interface EnDat 2.2, uniquement de la mise a
disposition du signal analogique 1 Vss, c’est-a-dire que la désignation de commande Heidenhain

« EnDat02 » doit étre indiquée.

Type Systéme Sin/Cos par ro-|Tension Interface Balayage
tation d’alimentation
ECI 1118 monotour 16 5V EnDat 2.1 inductif
ECI 1319 monotour 32 5Vou EnDat 2.1 inductif
7-10V

ECN 413 monotour 512 36V-14V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

ECN 413 monotour 2048 36V-14V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

ECN 1113 monotour 512 5V EnDat 2.1 +1 |optique
Vpp

ECN 1313 monotour 2048 5V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

EQI 1130 multitours 16 5V EnDat 2.1 inductif

EQI 1331 multitours 32 5Vou EnDat 2.1 inductif

7-10V

EQN 425 multitours 512 36V-14V EnDat 2.1 +1 |optique
Vpp

EQN 425 multitours 2048 36V-14V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

EQN 1125 multitours 512 5V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

EQN 1325 multitours 512 5V EnDat 2.1 +1 |optique
Vpp

EQN 1325 multitours 2048 5V EnDat2.1 +1 |optique
Vpp

RCN 829 monotour 32768 3,6-525V EnDat2.2+1 |optique
Vpp

ROQ 425 multitours 512 36V-14V EnDat 2.1 +1 |optique
Vpp

ROQ 425 multitours 2048 36V-14V EnDat 2.1 +1 |optique
Vpp

ERN 180 incrémental 1024 5V 1 Vpp optique

ERN 180 incrémental 2048 5V 1 Vpp optique

ERN 180 incrémental 5000 5V 1 Vpp optique

ERN 480 incrémental 2048 5V 1 Vpp optique

ERM 280 incrémental 1200 5V 1 Vpp magnétique
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Hengstler :
Type Systéme Sin/Cos par ro- | Tension Interface Balayage
tation d’alimentation
AD 34 monotour 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
AD 36 monotour 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
AD 36 multitours 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
AD 58 monotour 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
AD 58 multitours 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
Kubler :
Type Systéme Sin/Cos par ro- | Tension Interface Balayage
tation d’alimentation
8.5853 monotour 2048 5V BiSS + 1 Vpp |optique
Sick- Stegmann :
Type Systéme |Sin/Cos par Tension Interface Balayage
rotation d’alimentation
SEK 37 monotour |16 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |capacitif
SEL 37 multitours |16 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |capacitif
SEK 52 monotour |16 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |capacitif
SEL 52 multitours |16 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |capacitif
SRS 50 monotour 512 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |optique
SRM 50 multitours  |512 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |optique
SKS 36 monotour  |125 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |optique
SKM 36 multitours  |125 7V-12V HIPERFACE + 1 Vpp |optique
Codeurs rotatifs numériques :
Type Systéme Résolution par ro-|Interface Balayage
tation
EEK 37 monotour 16 bits OCT capacitif
EEL 37 Multiturn 16 bits OCT capacitif
EKS 36 monotour 18 bits OCT optique
EKM 36 multitours 18 bits OCT optique
EKS 36 monotour 20 bits OCT optique
EKM 36 multitours 20 bits OCT optique
ERS 50 monotour 23 bits OCT optique
ERM 50 multitours 23 bits OCT optique
Codeurs rotatifs universels :
Type Systéme Sin/Cos par ro-| Tension Interface Balayage
tation d’alimentation
1 512 5V 1 Vpp
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9.12.2 Codeurs linéaires

Heidenhain :

Type Systéme Pas de mesure [Tension Interface Balayage
d’alimentation

LS 388C incrémental 20 ym 5V 1 Vpp optique

LS 486 incrémental 20 ym 5V 1 Vpp optique

LS 487 incrémental 20 um 5V 1 Vpp optique

LC 483 incrémental 20 um 36V-525V |EnDat2.1+1 |optique

Vpp

LIDA 477 incrémental 20 um 5V 1 Vpp optique

LIDA 483 incrémental 20 um 5V 1 Vpp optique

LIDA 487 incrémental 20 ym 5V 1 Vpp optique

LIDA 287 incrémental 200 um 5V 1 Vpp optique

HIWIN :

Type Systéme Pas de mesure |Tension Interface Balayage
d’alimentation

Magic incrémental 1T mm 5V 1 Vpp magnétique

lika :

Type Systéme Pas de mesure |Tension Interface Balayage
d’alimentation

SMS incrémental 1 mm 5V 1 Vpp magnétique

Numerik Jena :

Type Systéme Pas de mesure |Tension Interface Balayage
d’alimentation

LIA20 incrémental 20 ym 5V 1 Vpp optique

Siko :

Type Systéme Pas de mesure |Tension Interface Balayage
d’alimentation

LE100/1 incrémental 1 mm 5V 1 Vpp magnétique

Codeurs linéaires universels :

Type Systéme Pas de mesure |Tension Interface Balayage
d’alimentation

1 incrémental 20 ym 5V 1 Vpp

2 incrémental 1 mm 5V 1 Vpp

3 incrémental 20 ym 5V -non-réglé |1 Vpp

4 incrémental 1T mm 5V -non-réglé |1 Vpp

AVIS

Base de données feedback moteur

Si votre systéme de feedback n’est pas décrit ici, veuillez suivre le lien de la rubrique Télé-
chargement de Beckhoff. Lors du téléchargement et de l'installation du « AX5000-Setup »,
vous obtenez le TwinCAT Drive Manager, le dernier firmware et la toute derniére base de
données de feedback moteur.
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9.12.3 X11 et X21 : Feedback, a haute résolution

Les bornes X11 et X21 d'un SUB D permettent le raccordement de systemes Feedback a haute resolution.
A la livraison, X11 est attribuée a I'axe 1 et X21 a I'axe 2.

X11
n o :-:31
1 a ) xzz
B I l
O 0
Broche EnDAT/BiSS  |Hiperface Sinus / Cosinus 1Vpp | TTL" Courant de sor-
tie
1 SIN SIN SIN n.c.
2 GND 5V GND 9V GND 5V GND 5V
3 COs COs COSs n.c.
4 U 5V n.c. U 5V U, 5V
5 DX+ (Data) DX+ (Data) n.c. B+
6 n.c. U, 9V n.c. n.c.
7 n.c. n.c. REF Z REF Z
8 CLK+ (Clock) n.c. n.c. A+ 250 mA /
9 REFSIN REFSIN REFSIN n.c. e
10 GND_Sense n.c. GND_Sense GND_Sense
11 REFCOS REFCOS REFCOS n.c.
12 U, 5V _Sense n.c. U, 5V _Sense U, 5V _Sense
13 DX- (Data) DX- (Data) n.c. B-
14 n.c. n.c. Z Z
15 CLK- (Clock) n.c. n.c. A-
" Attention : la détection de rupture de fil n’est pas prise en charge pour le codeur TTL !
Fréquence limite :
1 Vpp =270 kHz
TTL =10 MHz
MES = 500 Hz
9.12.4 Résolveur
Résolveur universel :
Type Nombre de |Fréquence Vitesse relative Déphasage
broches
1 2 8 kHz 0,5 phi 0°
2 6 8 kHz 0,5 phi 0°
3 8 8 kHz 0,5 phi 0°
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9.12.5 X12 et X22 : Feedback, résolveur / Hall

Les bornes X12 et X22 d’'un SUB D permettent le raccordement de résolveurs ou de capteurs hall pour les

commutations. D’usine, X12 est attribuée a I'axe 1 et X

22 al'axe 2.

Broche

Résolveur

Capteur de Hall analo-
gique

Température (uniguement |n.c.

PTC, Klixon ou bimétal !!)
Point d’enclenchement :

1300 Q + 3%

AGND n.c.

COS - (S3) n.c.

SIN - (S4) n.c.

REF - (R2) n.c.

n.c. Sin 1Vpp

n.c. -120° ou -90° 1Vpp *
n.c. U, 9V (alimentation)
Temp._GND n.c.

COS + (S1) n.c.

SIN + (S2) n.c.

REF + (R1) n.c.

n.c. REFSin 1Vpp

n.c. -120° ou -90° 1Vpp *
n.c. GND (alimentation)

Fréquence limite :

Résolveur = 300 Hz

9.12.6 X14 et X24 : Feedback, OCT

Broche OCT / contact thermique
T- OCT-
T+ OCT+
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9.13 Moteurs

9.13.1 Concept

Avec les servo-amplificateurs de la gamme AX5000, a la fois des moteurs synchrones a courant triphasé et
des moteurs asynchrones a courant triphasé peuvent étre exploités. Grace a cette flexibilité, des fonctions
de positionnement exigeantes, mais aussi des solutions d’entrainement a prix avantageux peuvent étre
réalisées sous de brefs délais avec des moteurs asynchrones. L’exploitation de moteurs asynchrones sur
I’AX5000 convient tout particulierement lorsqu’un canal est encore disponible lors de la configuration du
systeme d’entrainement et lorsque d’autres moteurs asynchrones devant étre exploités de maniére asservie
sont utilisés. Lors de I'utilisation de moteurs asynchrones qui doivent étre exploités de maniére régulée, la
gamme AX5000 offre une alternative de qualité, quelle que soit la configuration du systéme d’entrainement.

AX5000

Moteur synchrone Moteur asynchrone

Rotatif Linéaire Rotatif Linéaire

régule asservi

feedback moteur sans feed-
(commutation)  back moteur

9.13.2 Jeu de données du moteur

Un jeu de données du moteur contient les données du moteur dont le systeme AX5000 a besoin pour
I'exploitation du moteur. Les jeux de données du moteur sont enregistrés dans une base de données du
moteur. Beckhoff étend en permanence I'ensemble de jeux de données de moteur disponibles et met
automatiquement a disposition la version la plus récente de la base de données du moteur lors de la mise a
jour de TwinCAT Drivemanager.

Si vous créez vous-méme des jeux de données de moteur, vous générez une structure propre et restez
indépendant de la base de données du moteur. En d’autres termes, vos jeux de données de moteur sont
conservés méme en cas d’extension de la base de données de moteur de Beckhoff.

9.13.3 TwinCAT Drive Manager

La sélection de moteurs ou la saisie de paramétres pour de nouveaux moteurs s’effectue via le programme
TwinCAT Drive Manager (TCDM). Les masques d’écran requis pour le paramétrage sont expliqués ici. Si
vous avez besoin d’informations de base sur le TCDM, veuillez lire la documentation compléte disponible au
téléchargement sur notre site internet.

Démarrez le TCDM et cliquez dans I'arborescence sous le canal concerné (1) sur I'entrée (2), la
configuration du moteur / feedback apparait dans la zone de travail du TCDM. Cliquez dans le champ (3)
pour accéder a la « fenétre de sélection de moteur ». Dans celle-ci, vous pouvez afficher tous les moteurs
disponibles ou saisir vos propres moteurs avec les paramétres de moteur (uniquement pour les moteurs
asynchrones).
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9.13.4 Moteurs synchrones

Pour les moteurs synchrones, vous pouvez sélectionner uniquement un moteur déja disponible. Vous ne
pouvez pas saisir vos propres moteurs. Si votre moteur n’est pas indiqué, veuillez vous adresser a notre

service d’assistance technique.

Select a motor. (SchemaVersion.2.0)

[=]- Rotational

- BECKHOFF
- Siemens
- Danaher

.51%
-Harnonic Drive

- Stober

- Emateq
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WS

- Rexroth
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1
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o
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- BECKHOFF
- HIwN

v Orly show the zuitable motors For this drive.

= )8

Cancel
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9.13.5 Moteurs asynchrones

Avec I'AX5000, vous avez la possibilité de réaliser un entrainement de positionnement de qualité avec un
moteur normalisé standard bon marché, en liaison avec un transmetteur incrémental a prix avantageux.

Linéaire
Actuellement, les moteurs asynchrones linéaires ne sont pas pris en charge.

Rotatif
Général

Le diagramme suivant vous donne différentes courbes caractéristiques rapportées a la plage de régime d’'un
moteur asynchrone commandé par convertisseur.
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1. Sélection du moteur

Vous pouvez soit choisir un moteur disponible (1), soit saisir des parameétres se rapportant a un nouveau
moteur (2). Aprés votre choix, cliquez sur « OK » (3) afin d’accéder au menu suivant.

Select a motor. (SchemaVersion.2.0)

- Synchronoos batorz
Saynchronous Motors

- Precize
- Lenze 2
- Spintec

- Elzim

[+ Linear

¥ Only show the suitable motars for this drive.

_|a]x|

= Rotational 3 Cancel |
¥- EMOD

4 | | _;I Load |
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2. Données d’identification de moteur

Dans le menu suivant, vous saisissez et/ou sélectionnez des données d’identification de moteur. Le mode
expert (9) n’est actuellement pas pris en charge. Les parameétres (4) et (5) sont préconfigurés ; il n’est pas
nécessaire de les modifier. Dans le parameétre (6), vous pouvez saisir le nouveau fabricant de moteur ou
sélectionner un fabricant de moteur disponible. Dans le paramétre 7, vous créez un nouveau groupe adapté
au moteur. Si vous souhaitez vous baser sur la structure de la base de données de moteur, nommez le
groupe d’aprées le régime nominal du moteur. Dans le paramétre (8), entrez la désignation précise du type de
moteur. Vérifiez les données saisies puis cliquez sur « Next » (Suivant) (10) pour accéder au menu suivant.

Generate motro parameter set with drive 'AX5203-0000-####" x|

B b akar data7 / /
YWendar: katar graup: katar tupe:
[Mototec ||| ]2000 pmi || [|17RasEFGH
Conztruction: Functional principle:
| {* Flotany " Linear ’Vr' Synchronous @}@E&JSJ
' 7
/ 4 [~ Expert
5 7
74
< Back | Mestx | Cancel | ]
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3. Données de base du moteur
Les données de base sont réparties en trois catégories « Base » (1) ; « Température : » (2) et « Frein » (3).
Base (1) :

a) Type de raccordement : connexion en étoile (Star Connection) ou connexion en triangle (Delta
Connection). Si vous cablez et exploitez le moteur en connexion étoile ou triangle, veuillez noter que non
seulement la tension nominale du moteur, mais également le courant nominal du moteur est modifié et que
le AX5000 peut fournir une tension nominale maximale de 480 V. Les tensions et courants nominaux
autorisés pour la connexion en triangle ou en étoile sont indiquées dans la documentation du moteur / sur la
plaque signalétique.

b) L’allégement de régime est fonction de votre application. L’allégement de régime correspond a la
différence en % entre le courant nominal de canal appliqué et le courant nominal du moteur. Exemple :
courant nominal du moteur = 4 A; courant nominal du canal appliqué = 3 A --> allégement de régime = 25 %.

c) Le rapport entre Ip et In (facteur de surcharge) est réglé par défaut sur 1,5 et doit étre vérifié au moyen de
la documentation du moteur / plaque signalétique.

d) Le courant nominal doit étre réglé selon le type de raccordement et doit étre vérifié au moyen de la
documentation du moteur / plaque signalétique.

e) Le régime moteur maximal est fonction des propriétés mécaniques et de la fréquence de champ tournant
maximale du AX5000 AX5000. Veuillez tenir compte du déroulement M/ f et de I'affaiblissement de champ
conformément a la documentation du moteur.

f) La tension nominale doit étre réglée selon le type de raccordement et doit étre vérifiée au moyen de la
documentation du moteur / plaque signalétique.

d) Le régime nominal est fonction du nombre de paires de pdles et de la fréquence nominale ; il doit étre
vérifié au moyen de la documentation du moteur / plaque signalétique.

h) La fréquence nominale est réglée par défaut sur 50 Hz et doit étre vérifiée au moyen de la documentation
du moteur / plaque signalétique.

i) Le facteur de puissance (cos y) est réglé par défaut sur 0,8 et doit étre vérifie au moyen de la
documentation du moteur / plaque signalétique.

Température (2) :

k) Le type utilisé de surveillance de température de moteur et I'entrée utilisée pour le AX5000 doivent étre
sélectionnés :

0 = commutateur sur X14 ou X24

1= KTY 83-110 sur X14 ou X24

2 = commutateur sur X12 ou X22

3 = KTY84-130 sur X14 ou X24

Si la combinaison que vous utilisez ne figure pas dans la liste, veuillez vous adresser a notre service
d’assistance technique.

m) La température pour laquelle un avertissement est émis est réglée sur 80 °C. Ce parametre n’a d’effet
que pour les capteurs KTY.

n) La température a laquelle le moteur est coupé est réglée sur 140 °C et doit étre vérifi€e au moyen de la
documentation du moteur / plaque signalétique. Ce parametre n’a d’effet que pour les capteurs KTY.

Frein (3)

0) Le type utilisé de frein moteur doit étre sélectionné et doit étre vérifié au moyen de la documentation du
moteur / plaque signalétique.

Vérifiez de nouveau toutes les données entrées et cliquez sur « Next » (Suivant) (4) pour accéder au menu
suivant.
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4. Synthése

Cette fenétre affiche les données du moteur saisies ainsi que les données calculées sur la base des
données saisies. Veuillez vérifier a nouveau TOUS les paramétres afin de vous assurer de leur plausibilité

puis cliquez sur « OK » (5) afin d’accéder au menu suivant.

Generate motro parameter set with drive 'AX5203-0000-####" x|

— katar source data and calculated data

Dirive type: 7 A%E103-0000-HEHE | A j Congtraints:

T ext | Y alue | | it | -
kator continuous stall current [S-0-0117] 1.900 A,
b asirnurm motor speed [5-0-0113] 1500 T
ASH: Mominal voltage [P-0-0101] 400.0 K
ASK: Naminal zpeed [P-0-0700] 1410 T
A5k Naominal frequency [P-0-0102] RO Hz
A5k Power factor [P-0-0104] 0.a0 —
kotor temperature sensor twpe [P-0-0061] 4: Mo motor temperature switch or z...
katar warning termperature [5-0-0201] 0.0 T
b atar ghut down temperature [S-0-0204] 1400 T
Current chl cycle tinme [P-0-0002] 125 Lz
Thermal motor model [P-0-0062): Time constant B0 % LI

T ext | Y alue | | it |
A5k Connection type [P-0-0106] [0: Star connection

kator peak, curent [5-0-0109] | 2850 Fal

MHumber of pole pairz/pole pair distance [P-0-0051] 2
ASK: Ratar ime constant [P-0-0105] 71 s

Bipolar welocity limit walue [5-0-00917] 1410 incA..

b ax matar speed with mas torque [P-0-0055] 1410 T
Configured channel current [P-0-0033) 1.900 B, 5
Configured channel peak current [P-0-0092) 2.850 A

L]
¢ Back [ [H ]
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5a. Dossier d’enregistrement par défaut pour les jeux de données créés de maniére autonome

Le dossier d’enregistrement par défaut réservé aux jeux de données de moteur créés de maniere autonome
s’appelle « CustomerGenerated » (1) et le nom de fichier proposé (2) correspond au type de moteur saisi
plus haut (voir plus haut 2. « Données d’identification de moteur »). Ce dossier d’enregistrement vous offre
I'avantage de pouvoir retrouver instantanément vos jeux de données de moteur que vous avez créés ; ces
derniers ne sont cependant pas indiqués dans la liste en haut, sous 1. « Sélection de moteur ». lls
apparaissent uniquement lorsque vous cliquez en bas a droite sur le bouton « Load » (Charger) sous 1.

« Sélection de moteur ». Le nom proposé s’applique uniquement au fichier XML du jeu de données de
moteur. Pour I'affichage dans les listes, le fichier XML est lu et les données d’identification de moteur

(« Vendor », « Motor group » et « Motor type ») sont répertoriées en vue de leur sélection.

Cliquez sur « Enregistrer » (4) pour enregistrer vos données ; vous accédez ensuite au dernier menu.

Si vous souhaitez que les jeux de données de moteur que vous avez créés apparaissent directement dans
la liste en haut sous 1. « Sélection de moteur », cliquez sur le symbole (3) pour accéder au dossier
« MotorPool ».

Speichern unter EHE

Speichem in &) CustomeGenerated \ j u@ 3 *
' AN

bypetest. xml 1 3

Desktop

Y

Eigene Dateien

4
£

[ ateiname: FEABEFEH. wm j | Speichemn |
D ateityp: rxml F||e_ j Abbrechen |

%
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5b. Dossier d’enregistrement par défaut des jeux de données de moteur issus de la base de données
de moteurs de Beckhoff

Le dossier d’enregistrement par défaut pour les jeux de données de moteur mis a disposition s’appelle

« MotorPool » (4). Vous disposez ici, sous forme de fichiers XML, de tous les jeux de données de moteur
issus de la base de données de moteur de Beckhoff. Nous vous recommandons de nommer de maniére
explicite le fichier de votre jeu de données créé par vos soins afin de pouvoir I'identifier (5) :

Client = Nom de votre entreprise

Mototec = Nom attribué par vos soins (Vendor) sous 2. « Données d’identification de moteur »

3000 = Le groupe de moteur attribué par vos soins (Motor group) sous 2. « Données d’identification de
moteur »

17K456FGH = Le type de moteur attribué par vos soins (Motor type) sous 2. « Données d’identification de
moteur »

Vous pouvez bien entendu également attribuer un nom de fichier de votre choix. Le nom attribué s’applique
uniquement au fichier XML du jeu de données de moteur. Pour 'affichage dans les listes, le fichier XML est
lu et les données d’identification de moteur (« Vendor », « Motor group » et « Motor type ») sont répertoriées
en vue de leur sélection.

Vous créez, pour chaque type de données de moteur, un fichier XML ; dans les fichiers XML pour jeux de
données de moteur Beckhoff, les moteurs du méme groupe de moteurs d’un fabriquant (Vendor) sont
toujours regroupés.

Cliquez sur « Enregistrer » (6) pour enregistrer vos données ; vous accédez ensuite au dernier menu.

Speichern unter fil HE

Speichem it (| () MotorPoal ~/ j Q F -

) CustomerGenerated Danaher ESM3T il
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Beckhoff AM304:, FESTO MTR-AC-70.xml
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Beckhoff AM306:, HarmI:unil: Drive CHA, =l
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Beckhaff AM3S4x. i fEmhHOD 141 2mil

Beckhoff AM355:x. =l HI'u'u'IN LS. =il
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4
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- . — 7 ——
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P
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6. Tension de réseau électrique et autres réglages

Cette fenétre apparait également lorsque vous sélectionnez un jeu de données de moteur disponible
(moteur synchrone ou asynchrone). Vous pouvez modifier a tout moment les données suivantes.

a) Vous pouvez sélectionner I'une des variantes de tension de réseau électrique prédéfinies ou indiquer une
valeur propre.

b) Saisie de la tension de réseau électrique (possible uniquement si aucune tension n’a été sélectionnée au
point a) ).

c) Saisie de la tolérance supérieure de la tension de réseau électrique (possible uniquement si aucune
tension n’a été sélectionnée au point a) ).

d) Saisie de la tolérance inférieure de la tension de réseau électrique (possible uniquement si aucune
tension n’a été sélectionnée au point a)).

e) + f) La surveillance de phase n’est judicieuse que pour un réseau d’alimentation a 3 phases. Activer ou
désactiver la surveillance des phases (possible uniquement si aucune tension n’a été sélectionnée au point
a).

g) Avec ce réglage, vous activez la remise automatique de la résolution du codeur et du facteur d’échelle de
AX5000 a la NC. (Nécessaire uniquement si ce moteur a été relié via un axe NC).

h) Le temps de cycle du régulateur de courant est de 125ps.

i) Sélection du type de raccordement ASM. Si vous avez créé le jeu de données de moteur, vous pouvez
uniqguement sélectionner le type de raccordement saisi sous 3. « Données de base du moteur »- a) ». Si le
jeu de données de moteur a été créé par Beckhoff, vous pouvez choisir une connexion en étoile (Star
Connection) ou une connexion en triangle (Delta Connection).

k) Sélection du mode de commande ASM. Si vous sélectionnez « U / f control », vous pouvez exploiter le
moteur uniquement de maniéere asservie ; le AX5000 se comporte alors comme un convertisseur de
fréquence. Si vous sélectionnez « i-control with feedback », vous pouvez exploiter le moteur de maniére
régulée, le moteur doit cependant étre doté d’'un systéme de feedback. Cliquez sur « OK » (1) pour cléturer
la transaction.

Power supply and extra settings for 1ILAT113-4AA11-Z-A El

Choose the power supply setlings: | ok |
| Dther settings [please edit the values ] @ Eamel\ 'I|
~ Details .
®|uman [ w| [ _Ensble Umain Phase Enor Detection | (€)
©| u+ma | %| [ Disable Umain Phase Error Detection | ()
@uma [
_- [hore settings
[¥ SetNEC Encoder "Modulo Scale” and Drive "Output Scale | | (@)
| Current Conral Cycle Time fus) | ] ®
ASM: connection type |0: Star connection 7| 0]
£5M: control mode ||_| A contral j ®
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Asservi

Si vous souhaitez exploiter le moteur de maniére asservie, vous pouvez influer sur les performances avec
les paramétres suivants.

Dépendance entre le type de raccordement du moteur, régime et courant de sortie nominal de
AX5000

Moteur type :

Moteur asynchrone avec une tension nominale de 230 V, un courant nominal de 6 A pour 50 Hz en
connexion en triangle ou une tension nominale de 400 V, courant nominal de 3,5 A pour 50 Hz en connexion
en étoile

Si votre application exige des vitesses de rotation supérieurs au régime nominal (1), cette exigence peut étre
remplie sans que vous ayez a utiliser un moteur plus puissant :

Le AX5000 peut mettre a disposition un courant de sortie de canal de 400 V et peut ainsi exploiter le moteur
asynchrone en connexion en triangle jusqu’a 87 Hz (2) sans qu’un affaiblissement de champ ne se produise,
c’est-a-dire avec un couple nominal. Vous devez uniquement tenir compte du fait qu’'un courant nominal de 6
A est nécessaire.

U
2
400V _|
230V _| . - 1
u, :
| I f
. e
50 Hz 87 Hz

90 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BEGKHOFF Installation électrique

Tension de boost

L’exploitation d’'un moteur asynchrone avec une caractéristique linéaire U/f (voir figure ci-dessus) produit un
affaiblissement du couple dans la plage de régime inférieure en raison de la part ohmique dominante. Sans
tension de boost, le couple a 'arrét est nul. De plus, le moteur asynchrone requiert un certain laps de temps,
aprés la mise sous tension, pour constituer le champ magnétique sur le rotor et, par conséquent, pour
générer la force magnétique et/ou le couple. Si votre application ne peut tolérer une telle temporisation, vous
pouvez réduire celle-ci via la « tension de boost » qui garantit une « pré-magnétisation du rotor ». Grace a la
« pré-magnétisation », un champ magnétique est formé dans le rotor bien que celui-ci soit immobile. En cas
de prédéfinition d’'une valeur de consigne du régime, le couple permettant la rotation de I'arbre du rotor est
immeédiatement disponible. La dépendance entre la tension de boost, le régime et le couple est représentée
au moyen d’un moteur type dans le graphique ci-dessous. L'impact de la tension de boost sur le couple est
clairement décelable lorsque les régimes sont bas.

Moteur type :

Régime nominal : 1410 tr/min
Couple nominal : 10,2
Couple de décrochage : 28,6
Couple de serrage : 25,5
Facteur de puissance : 0,78
Rendement : 0,79

Tension de boost

12 =
10 /—"’
—_ 0 _
= — Boost=10%
= — Boost= 15
2 B
= Boost =20
(=]
o 4 Boost =256
2
1]
[} [ = = = [} [ = = = [} [ = = = [} [ = =
-— - [} [y} L — [ [} [} L — [ [y} [y} L2 —_ [-- [} (7}
—_ [} I () [mm} [} —_ [} I () - [y} - [t} I L - ()
— = = = — — 00T

Régime [1/min]

La tension de boost est paramétrée dans la IDN-P-0-0103. Le réglage par défaut de 10 V permet de couvrir
la majorité des applications.

' Attention, destruction du moteur

° Sur un moteur asynchrone non équipé de ventilateur externe, il convient d’'observer la tem-
pérature du moteur dans la plage de régime inférieure en cas d’utilisation de la tension de
boost. Si nécessaire, vous pouvez modifier en ligne la tension de boost.
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Réglages pour la montée et la descente

En cas d’exploitation asservie du moteur asynchrone, les valeurs que vous devez régler pour la montée sont

fonction de 'application.
La montée est paramétrée dans la IDN S-0-0136 et la descente est paramétrée dans la IDN S-0-0137.

Régulé

Si vous souhaitez exploiter le moteur asynchrone de maniére régulée, vous devez sélectionner, dans le
TCDM, le systeme de feedback utilisé dans le moteur.

Feedback

Démarrez le TCDM et cliquez dans I'arborescence sous le canal concerné (1) sur I'entrée (2), la
configuration du moteur / feedback apparait dans la zone de travail du TCDM. Cliquez sur le champ

« Feedback 1 » (3) pour accéder a la fenétre « Sélection de feedback ». Dans celle-ci, vous pouvez afficher
tous les systémes de feedback disponibles.

Generall EtherEATI DC I Process Datal Startupl Sob -Dnlinel Orling ~ Configuration |
|£5, f:)|'fr:||;|| = = 4y | . = Y] ? ||-EhangeF’hase-j
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ﬂl

- Power Management ;I

“dd/R i A 4 i i
. afety Option EmDVBI Standard+H] ser defined J miotor-feedback(s) data directy tofram the Startuplist

F.)i.s_lil_a%ﬂndow Reset (Al motor/feedback:)* "I
E--Channel A Feedback 1 connectar Feedback 2 connector
T ameter |3: 11 [Front, Encnder,j ID: Mo connector j
-- Axis Management
R et Scan motor and feedback 1° | Scan feedback 2* |
- Feedback 1
- Feadback 2 Motor® & o = Feeddack
Process DakafOperati -
Digital 1/0
i Parameker Lisk
Sealings Feedback 1type.3 hotar type: Feedback 2 type:
[#]- Operation ‘ ‘ |
[#]- Diagnostics
EI"C!'IEIHI'IE| B Feedback 1 Parameters I Motor Parameters | Feedback 2 Parameters
[#-Parameter
Bl Operation
[#- Diagnostics |-
dl | &
[]{iTy] I ApigState | Eror Id Umain OF, | DeLink OF, | Ampl-.Te... I Actual op... | wg=y [ | Pogitive ... | Megative ... | Periph. \-"0...'
Chanmnel & R [ ] . . . -
Channel B Al [ ] ] [ ]
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1a. Sélection de feedback - Résolveur

Vous pouvez sélectionner uniquement un systéme de feedback disponible. Vous sélectionnez le systéme de
feedback d’un fabricant disponible ou vous sélectionnez un systéme de feedback par défaut sous

« Unknown » (1) (Inconnu). Si votre moteur est doté d’un résolveur, déterminez les valeurs caractéristiques
du résolveur et sélectionnez le type de résolveur adapté (2). Les valeurs caractéristiques types relatives a la
classification de résolveurs sont le nombre de pdles « p » et la transmission « n ». Cliquez sur « OK » (3)
pour clbturer la transaction.

Select a Motorfeedback. (SchemaVersion.2.0) _ o] x|
- Fi_-:ntatic-r'ual Matarfeedbacks - @
[ Heidenhain —
-- Henasztler Eance?\ |
- Kiibler 3
- Sick
-- Harowe
- LT
- SEW 1
[ Shitarque 2
- Unkrnown 3
EE- Defanlt / ]
= 2pBkHzReszalver
: . Resolver p=2 f=BkHz n=0.5 phi=Odeq [ver 2.0 125
" bpioka o T
-- ApSkHzReszalver -
I o
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1b. Sélection du feedback — Codeur 1Vpp

Vous pouvez sélectionner uniquement un systéme de feedback disponible. Vous sélectionnez le systéme de
feedback d’un fabricant disponible ou vous sélectionnez un systéme de feedback par défaut sous

« Unknown » (1) (Inconnu). Si votre moteur est doté d’'un codeur 1Vpp, déterminez les valeurs
caractéristiques du systéme de feedback et sélectionnez le type de codeur adapté (2). Les valeurs
caractéristiques types relatives a la classification de codeurs 1Vpp sont le nombre de traits « s » et la
tension d’alimentation « 5V ou 5 Vfixed ». La différence entre les deux variantes de tension réside dans
I'utilisation d’une ligne de détection (5 V). Cliquez sur « OK » (3) pour cléturer la transaction.

Select a Motorfeedback. {SchemaVersion.2.0) H=E]

= | nknown \ N | ok, I
[=- LErault
1 2pBkHzR esolver Eancel\l
[ BplkHzResolver 3
[ BplkHzResolver
EI 1Wpp-Encaoder 2

E L UniverealWenBl 2SR Duear 5'/1 0]

H.

- LRIVETEAF | v pp- | Uz aa-0v |ver. 2 1L 10]
- Univerzal-1%pp-12605-5% [ver.2.0.10]
- Univerzal-1%pp-20005-5% [ver.2.0.10]
- Univerzal-1%pp-20485-54 [ver. 2.0.10]
- Univerzal-1%pp-25005-54 [ver.2.0.10]
- Univerzal-1%pp-36005-54 [ver.2.0.10]
- Univerzal-1%pp-40365-54 [ver. 2.0.10]
- Univerzal-1%pp-80005-54 [ver.2.0.10] ;I
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1c. Sélection du feedback - Codeur TTL

Vous pouvez sélectionner uniquement un systéme de feedback disponible. Vous sélectionnez le systéme de
feedback d’un fabricant disponible ou vous sélectionnez un systéme de feedback par défaut sous

« Unknown » (1) (Inconnu). Si votre moteur est doté d’'un codeur TTL, définissez les valeurs caractéristiques
du systeme de feedback et sélectionnez le codeur TTL adapté (2). Les valeurs caractéristiques types
relatives a la classification de codeurs TTL sont le nombre de traits « s » et la tension d’alimentation « 5V ou
5 Vfixed ». La différence entre les deux variantes de tension réside dans I'utilisation d’'une ligne de détection
(5 V). Cliquez sur « OK » (3) pour cléturer la transaction.

Select a Motorfeedback. (SchemaVersion.2.0) H=E]
_- [}
It N ~C ok |
|- L'eraul —_—
- 2pkH zﬂgsnlver Eancel\l
[+ BpBkHzResolver 3
-- BpBkHzRezalver
-- 1% pp-Encader
=8 Unkn#TTL-Encoder 2

-~ LRIVETEAF 1 T Lo toou-ay [ver. 2.1 10]
- Urniverzal-TTL-1024-58 [ver.2.0.10]
- Urniverzal-TTL-20000-5 [ver.2.0.10]
- Univerzal-TTL-20481-5 [ver.2.0.10]
- Urniverzal-TTL-26000-5 [ver.2.0.10]
- Urniverzal-TTL-36000-5 [ver.2.0.10]
- Urniverzal-TTL-R000-5 [ver.2.0.10] ;I

4

Codeur TTL !
La détection de rupture de fil n’est pas prise en charge pour le codeur TTL !

AVIS

Commutation

Pour les moteurs asynchrones, le champ magnétique du rotor est créé de maniere électrique au moyen
d’enroulements de rotor commandés par le servo-amplificateur. Par conséquent, aucun systéme de
transmetteurs (partiellement absolu ou absolu) n’est requis pour la commutation. |l n’est pas non plus
nécessaire d’appliquer la méthode wake+shake.
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9.13.6 Raccordements moteur (appareils 1,5 A -40 A)

9.13.6.1 X13 (A), X23 (B) : AX5101 - AX5125 et AX520x

Borne Signal Couple de serrage
U Raccordement moteur U
V Raccordement moteur V
w Raccordement moteur W 0.6 Nm
PE Conducteur de protection
Tole de blindage |Blindage
9.13.6.2 X13: AX5140
Borne Signal Couple de serrage
U Raccordement
moteur U
V Raccordement
moteur V 10N
W Raccordement 2 Nm
moteur W
PE Conducteur de
protection
Téle de Blindage
blindage
' Raccordement du blindage !
M Le raccordement du blindage s’effectue par la téle de blindage du connecteur du moteur.
Veuillez serrer les vis moletées avec un tournevis (max. 1,0 Nm). Un raccordement de blin-
dage défectueux d a un connecteur lache peut conduire a des problémes de Feedback.
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9.13.6.3 X14 (A), X24 (B) : Frein de moteur, contact thermique

Borne Signal Courantde |Couple de ser- |Section de
sortie rage conducteur
T- OCT - et
temp. - *
T+ OCT + et
temp. +*
PE Conducteur
de protection
et blindage max.0,25Nm | 0,2 1,5mm?
des paires de
signaux
B- Frein, GND
B+ Frein (Up) + |max.2,2 A

) Interrupteur, KTY 83-1xx ou KTY 84-1xx

Courant de sortie
Les courants de sortie indiqués sont des valeurs maximales. Les valeurs réelles dépendent

de votre configuration effective.
AVIS

Destruction de ’AX5000 !

Lisez attentivement le chapitre « Cables » et respectez impérativement les spécifications
qui y figurent.
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Contact de thermoprotection sur les moteurs Beckhoff

AM2000 avec résolveur
Via cable de résolveur.

AM2000 avec EnDat
Le contact de thermoprotection est assuré par le cable du codeur vers 'AX5000 et doit y étre ponté sur le
raccordement de résolveur via un adaptateur / cable Y.

AM2000 avec BiSS
Pas disponible.

AM3000 avec résolveur
Via cable de résolveur.

AM3000 avec EnDat
Via cable de moteur.

AM3000 avec BiSS
Via cable de moteur.

Moteurs linéaires AL2000
Le contact de thermoprotection est assuré par un cable séparé du moteur.

1. En cas d'utilisation de cables de moteur et de codeur confectionnés Beckhoff, le cable thermorésistant
ZK4540-0020-xxx est également requis. Ce dernier relie le contact de thermoprotection a l'interface
de résolveur de ’'AX5000 ou a lieu la seule évaluation de la température.

2. En cas d'utilisation de la Connector Box AL2250, le contact de thermoprotection est automatiquement
ponté sur le cable de moteur.

Surveillance et évaluation de température pour des moteurs d’une autre marque

1. Surveillance de température via PTC, Klixon ou bimétal
Evaluation soit sur l'interface de résolveur X12 / X22, soit sur le contact thermique X14 / X24

2, Evaluation de température analogique (p.ex. KTY)
Evaluation uniquement sur le contact thermique X14 / X24
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9.13.7 Raccordements moteur (appareils 60 A - 170 A)

9.13.7.1 X13 : AX5160 et AX5172

Borne Raccordement
Raccordement moteur U

Raccordement moteur V
Raccordement moteur W

9.13.7.2 X13 : AX5190 et AX5191

Borne Raccordement

U Raccordement moteur U

\% Raccordement moteur V

W Raccordement moteur W
PE Conducteur de protection

9.13.7.3 X13 : AX5192 et AX5193

Borne Raccordement

U Raccordement moteur U

\% Raccordement moteur V

W Raccordement moteur W
PE Conducteur de protection

9.13.7.4 X14: Frein de moteur, contact thermique

Borne Signal Courant absorbe

T- Temp. - *

T+ Temp. +*

PE Conducteur de protection
e_t blindage des paires de max. 2,2 A
signaux

B - Frein GND

B+ Frein (U,) +

*) Commutateur, KTY 83-1xx ou KTY 84-1xx

Courant de sortie
Les courants de sortie indiqués sont des valeurs maximum. Les valeurs réelles dependent
de votre configuration effective.

AVIS
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9.14 Reésistance de freinage externe

Danger de mort di a la haute tension électrique !

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« ZK+ et ZK- (DC+ et DC-) » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une ten-
DANGER | sion mortelle de plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau
d'alimentation. Aprés la coupure, attendre 5 minutes pour les modéles AX5101 - AX5125 et
AX520x ; 15 minutes pour les modeles AX5140/AX5160/AX5172 ; 30 minutes pour les mo-
deles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesurer ensuite la
tension sur les circuits intermédiaires « ZK+ et ZK- (DC+ et DC-) ». Lorsque la tension est
descendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute sireté.

9.14.1 X02 - AX5101-AX5125 et AX520x

Borne Signal
DC+ Circuit intermédiaire +
DC- Circuit intermédiaire -

9.14.2 XO07 - AX5140

Borne Signal
PE Conducteur de protection

+Rg Résistance de freinage externe +

+Rgint Résistance de freinage interne +

-Rg Résistance de freinage GND

Utilisation de I'AX5140
L'AX5140 ne peut étre mis en service que si les bornes « +RBint » et « +RB » sont pontées

(état a la livraison) ou si I'on raccorde une résistance de freinage externe (bornes « +RB »
AVIS et « -RB »). Si tel n'est pas le cas, 'AX5140 est mis hors service avec le message d'erreur
« FD4B — sous-tension ».
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9.14.3 AX5160 et AX5172

Borne Raccordement
o = . . RB+ Résistance de freinage ext. +
I - :
| Ea——— W wee ) |RB - Résistance de freinage ext. -

9.14.4 AX5190 et AX5191

Borne Raccordement
RB + Résistance de freinage ext. +
RB - Résistance de freinage ext. -

9.14.5 AX5192 et AX5193

Borne Raccordement
RB + Résistance de freinage ext. +
RB - Résistance de freinage ext. -
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9.15 Moteurs et cables pour servo-amplificateurs

Avec des cables de moteur plus longs, les courants de commutation générés risquent de favoriser les
perturbations CEM. Sur base du tableau ci-dessous, il convient dés lors de vérifier s’il faut le cas échéant
utiliser des bobines de réseau ou des filtres de réseau. Lors de la sélection de I'armoire électrique, veiller a
disposer de suffisamment de place pour les bobines de réseau, les filtres de réseau, etc.

Posez les lignes de puissance et les lignes de signal dans des canaux a cable métalliques séparés ou, si
vous utilisez un canal a cable métallique commun, prévoyez une séparation métallique mise a la terre entre
les lignes.

Selfs moteur
Les séries AX5160 a AX5193 ne nécessitent pas de self moteur.

AVIS

Longueur max. de cable (avec rallonges) pour une tension nominale maximale de 400 V :

Self moteur AX5101 - AX5112 et AX52xx AX5118 et AX5125 AX5140
c2v C3 c2? C3 C2 C3
Sans <25m <25m <25m <25m - <35m
AX2090-MD50-0012 <100 m <100 m - - - -
AX2090-MD50-0025 - - <50m <50m - -

Y Pour se conformer a la norme EN 61800-3, uniqguement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0014.
2 Pour se conformer a la norme EN 61800-3, uniquement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0032.

Dans certains cas exceptionnels (capteurs sensibles notamment), il faudra déja prévoir une self moteur avec
des cables de <25 m de long.

Longueurs max. de céble (avec rallonges) pour une tension nominale maximale de 480 V :

Self moteur AX5101 - AX5112 et AX52xx AX5118 et AX5125 AX5140
c2v C3 c2? C3 C2 C3
Sans <20m <20m <20m <20m - <35m
AX2090-MD50-0012 <100 m <100 m - - - -
AX2090-MD50-0025 - - <50m <50m - -

Y Pour se conformer a la norme EN 61800-3, uniqguement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0014.
2 Pour se conformer a la norme EN 61800-3, uniquement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0032.

Dans certains cas exceptionnels (capteurs sensibles notamment), il faudra déja prévoir une self moteur avec
des cables de < 20 m de long.

Self moteur AX5160 | AX5172 AX5190" AX5191? AX5192? AX5193%
C2 C3 |C2 C3 |C2 C3 C2 C3 C2 C3 C2 C3
AX2090-ND50-0060 M - - - - - - - - - -
AX2090-ND50-0072 - - - - - - - - -
AX2090-ND50-0090 - - - - 10m |26m |- - - - - -
AX2090-ND50-0110 - - - - - - 10m |26m |- - - -
AX2090-ND50-0143 - - - - - - - - 10m [26m |- -
AX2090-ND50-0170 - - - - - - - - - - 10m |25m

" Pour se conformer a la norme EN61800-3, uniquement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0100.
2 Pour se conformer a la norme EN61800-3, uniquement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0150.
% Pour se conformer a la norme EN61800-3, uniquement avec filtre de réseau AX2090-NF50-0180.
4 Sans bobine de réseau jusque max. 10 m.
% Sans bobine de réseau jusque max. 25 m.
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10 Mise en service

10.1  Informations importantes sur la mise en service

Attention, risque de blessures !
En principe, les appareils électroniques sont susceptibles de tomber en panne. En cas de

panne du systeme d’entrainement, le fabricant de machines doit veiller a ce que les mo-

AVERTISSE- | teurs raccordés et la machine soient amenés dans un état de sécurité.
MENT

Avant toute mise en service de '’'AX5000, notez que les moteurs raccordés peuvent exécuter des
mouvements non contrdlés qui ne peuvent pas toujours étre empéchés par le systeme de diagnostic de
I’AX5000, ou encore tolérent des mouvements non contrélés jusqu’a I'intervention du systéme de diagnostic.
Analysez votre systeme et prenez des mesures adéquates qui empéchent que ces mouvements non
controlés ne causent des dommages.

Causes possibles de mouvements non contrélés :

Le systéme de diagnostic de 'AX5000 est équipé de contrbles de plausibilité complexes qui surveillent en
permanence l'installation, I'utilisation, le paramétrage et le fonctionnement et procédent le cas échéant a un
arrét avec message de diagnostic. Bien entendu, les points décrits ci-dessous sont également surveillés de
série, mais il n'est pas toujours possible de tenir compte de toutes les éventualités, c’est pourquoi vous
devez vous demander dans les cas de figure ci-dessous si les axes entrainés ne peuvent effectuer que les
mouvements admissibles.

+ Résultats défectueux de commutation (p.ex. dans wake & shake), suivre le chapitre Procédé de
commutation--> Erreur de commutation « F2A0 ».

 Attention particuliére avec les moteurs d’autres fournisseurs : lors du remplacement du moteur /
capteur ou du fichier SysMan (.TSM), toujours exécuter la commande « P-0-0166 » sans répartition de
charge et analyser le résultat. Corriger si nécessaire le décalage de commutation comme décrit au
chapitre Procédé de commutation.

» Saisie de paramétres incorrects

» Transmetteur de valeur de mesure et/ou de signaux défectueux ou mal réglé
« Cables défectueux ou insuffisamment blindés

» Capteurs incorrectement mis en place

Prudence accrue avec les axes verticaux !
Lors de la mise en service d’axes verticaux, procéder avec un soin particulier a I'évaluation

du risque décrite ci-dessus. Un mouvement non contrdlé peut dans ce cas correspondre a
ATTENTION | |3 chute soudaine d’une charge.

10.2 Conditions requises pour le logiciel

En regle générale, deux modules logiciels TwinCAT sont nécessaires pour la commande de '’AX5000 : le
TwinCAT NC PTP et le TwinCAT PLC.

TwinCAT NC est un module logiciel fermé aux propriétés sur lesquelles I'utilisateur ne peut influer que par le
biais de paramétres. Les parameétres de TwinCAT NC peuvent étre modifiés via le TwinCAT System
Manager.

TwinCAT PLC est un interpréteur pour un code de programme généré par I'utilisateur au sein de
'environnement de développement PLC Control.
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10.2.1  Structure de TwinCAT NC PTP

TwinCAT NC dispose de 2 taches :

* NC-Task 1 SVB (Satz-VorBereitungs-Task) (Tache NC 1 SVB (=Satz-VorBereitung, préparation du jeu
de données))

* NC-Task 1 SAF (Satz-AusFihrungs-Task) (Tache NC 1 SAF (=Satz-AusFUhrung, exécution du jeu de
données))

La tache SVB s’occupe de la planification de l'instruction de déplacement demandée. La tache SAF
s’occupe du respect du trajet.

L’instruction de déplacement quitte le PLC vers le routeur ADS avec comme cible la Tache NC 1 SVB. Le
routeur transmet le télégramme a cette tache.

L BB MC - Korfiguration

=-[B1 NC-Task 1 SAF

----- NC-Task 1 SYB

== NC-Task 1-Prozessabbild

-] Tables
= a Achsen
E1-l Achse 1 ADS Router
EI&, Achse 1_Enc
ElQT Eingange
- g%l Achse 1_Enc_In *‘

‘,I, Ausgange
-l Achse 1_Drive
QT Eingange
El‘,], Ausgange

-] Achse 1_Drive_Out
----- T Achse 1_Ctrl ¢
EEI---%T Eingange
EEI---.,I, Ausgange : .
- El% 5P3 - Konfiguration

WEE BLC Test

..a¥m PLC_Test-Prozessabbild
=-[B1 Standard

- &1 Eingange

- ] Ausginge

Le message est accepté ou refusé par la NC. La réponse revient via le méme chemin jusqu’au module
d’appel dans le PLC. Les ordres sont générés a 'aide des modules présent dans la bibliotheque TCMC.lib.
Aprés I'acceptation d’une instruction par la NC, le systéme tente de trouver une solution en tenant compte
des conditions cadres (vitesse max., accélération max., décélération max. et jerk max.).

SAF SVBE
g FLC
W -
: Instruction def 4, * LB
e gulateur: a / déplacement | | "
a3 - [:r
a 8 ] ] i
N / ) L. e
s S *

I

Valeur WValeur de
réelle consigne

AX 5000
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S'il existe une solution, un tableau est transmis a la SAF, reprenant la position (s), la vitesse (v),
I'accélération / la décélération (a) et le jerk (j) pour la durée totale du trajet dans le temps d’analyse de la
tache SAF.

S'il n’existe aucune solution, on revoit les conditions cadres vers le bas, dans l'ordre suivant : jerk maximum,
accélération maximum et vitesse maximum.

Les valeurs réelles de consignes utilisées dans la figure sont utilisées par les composants de 'axe 1_Enc et
de l'axe 1_Drive.

=I5B MC - Konfiguration
=-[B1 NC-Task 1 SAF
- NC-Task 1 SYE
-I- MC-Task 1-Prozessabbild
{:| Tables
Elia Achsen
=i Achse 1
|_——_|Q, Achse 1_Enc

E| QT Eingange
SC)T Achse 1_Fne_In
- @ Ausgange
- Achse 1_Drive

QT Eingange

=@l Ausgange

SQ‘I, Achse 1_Drive_ouk
..... T Achse 1_Chrl
- %1 Eingange
- §) Ausgange ; :
— EE 3PS - Konfiguration
- IEE PLC_Test
-I- PLC_Test-Prozessabbild

‘ =-[B1 Standard
‘ - 81 Eingange

- | Ausgange

=B} Ej& Gerdte
o= Gerat 1 (EtherCAT)

--=¥= Gerat 1-Prozessabhild
=¥ Gerdt 1-Prozessabhild-Tafo
[+~ %T Eingange

[+~ ‘l Ausgange

-8 InfoDaka

=& Achse 6 (AxE206-0000-0001)
-8 ATl
gt AT 2
-l MDT 1

-l MoT 2
- Wrskake
@ InfoData

Comme I’AX5000 est reconnu par le systéme comme un esclave, la connexion peut étre établie
automatiquement sur demande. En cas de probléme, la connexion peut étre contrdlée par I'utilisateur.

Prescription de connexion NC vers ’AX5000 :
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Valeurs de consigne NC

Valeurs de consigne
AX5000

Valeurs réelles NC

Valeurs réelles AX5000

Axe n_Drive / Sorties/axe
n_DriveOut / nOutData1

MDT n/ Valeur de
consigne de position
(option)

Axe n_Enc/ Entrées / axe
1_Enc_In/nInData1

AT n/ Valeur réelle de
position capteur 1

Axe n_Drive / Sorties /
axe n_DriveOut /
nOutData2

MDT n/ Valeur de
consigne de vitesse

Axe n_Drive / Sorties /
axe n_DriveOut / nCtrl1

MDT n/ Mot de
commande maitre (octet
de poids fort)

Axe n_Drive / Entrées /
axe n_Driveln / nStatus1
& nStatus2

AT n/ Drive mot d’état

Axe n_Drive / Entrées /
axe n_Driveln / nStatus4

WocState' / WcState

10.3

Mise en service sous TwinCAT 2

Le didacticiel décrit la procédure de mise en service du servo-amplificateur AX 5000. Toutes les étapes
décrites se basent sur TwinCAT version 2.11.2263. Les différents chapitres dépendent les uns des autres.
lls doivent étre suivis dans Il'ordre.

Le didacticiel n'indique pas la seule stratégie de solution possible. Des possibilités de procédures
alternatives sont également présentées.

10.3.1

Créer un projet

* Ouvrir TWinCAT dans le menu Démarrer de Windows (via Visual Studio)

File )
0 )sls & | |

Un?annt - TwinCAT System Manager
it Actions View Options  Help

| B = |ga v D

1

uotE

®|% |2 QlFE] (7 € 2 ¢

» Nouveau projet via le symbole (1) dans la barre d'outils ou via la barre de menus File (2) — New

— Le projet créé s'affiche avec Solution Explorer (a gauche) et la zone de travail (a droite).
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10.3.2 Sélectionner le systéme cible

Systéme cible présent dans la liste de sélection

Pour piloter votre entrainement avec TwinCAT, le logiciel doit communiquer avec le matériel. Pour cela,
I'entrailnement doit étre sélectionné comme systéme cible du projet TwinCAT.

Version (Local) | Version (Target) | Boot Settings (Target)
2 TwinCAT System Manager h Choose Target... ]
} v2.11 (Build 2263)
TwinCAT Evaluation
v3.1 [Build 4016)
Choose Target System @
=B -Local- [17217.86.196.1.1) oK
& CA7D7IC (5.23.215.166.1.1)
L 5 earch [Ethernet]..
Search [Fieldbusz)...
[] 5et a5 Drefault
Connection to 'Cx_026CF 3 failed!
Connection Timeout []: 5 s
[ 11 Acd Route Distog: =
4
Entar Host Noma / Ratrash Sttus
HastName Connect. Addkuss  AMSMNotid  TwinCAT 05 Versian Comment
Ficate Namsa (Targai) Fiputs Name [Female) ANGELAVHE
Aenibedd Teege Fato Eipmaln Baun
Tianspar Type TCRR. o Projact HNang
' @ S @ Statie
Addeess nlo 3 ety SR
Hasi Nama
Cannection Timeout (5] 5
Clee
| &7 Add Route Dialog i
| Entes Host Hama /1P Fiofrash 5 Ricadesi sy
Hast Nema Connect. Addiess  AMSNetd  TwieCAT OSVersian Comeent
CHD0r14 1211561 S122435210 114016 Windows T
Fucetir MNema (Teeget CACFI Rt Marms (Foemote): ANGELAY-HNE
| er— s122435211 Target Fiaute Fiernale Raute
Transpar Tyse TERIP - L Mo
- @ e @ Sk
|| Adivess i 1721758160 Temparary Temporary
@ IF Address

| Fast Mama

|| Connection Tavsacet (5} 5

z 5
|

Dans System Manager, ouvrir System et cliquer sur
Choose Target... (1).

Vous parvenez a la fenétre Choose Target System.
Vous trouverez sur le c6té gauche une liste de tous
les systemes cibles déja employés.

Rechercher d'autres systémes cibles via Search
(Ethernet) (2)

La fenétre Add Route s'ouvre alors.

Avant de démarrer la recherche d'autres systémes
cibles, configurez IP Address (3) comme Address
Info.

. Démarrer la recherche via Broadcast Search (4)

Une fois la recherche terminée, une liste de tous les
systémes cibles trouvés s'affiche.

Sélectionner le systéme cible recherché

Créer un lien via Add Route (5)
Une demande de mot de passe du PC embarqué
s'ouvre alors.

Servo amplificateurs AX5000
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Logon Information

% Enter a user name and password that is valid for
i the remote system.

User name:

Password:

Encrypt Password (TwinCAT 3 only)

<

l OK ] l Cancel
L
Choose Target System @
Bﬂ ~Local- (17217.56.196.1.1) oK
H-@ CH17D7IC (5.23.215156.1.1)
-4 Cx_0DHI50 (5.13.65.80.1.1)
Search [Ethernet]...
Search [Fieldbuz)...
[] 5et a5 Drefault
Connection to 'Cx_026CF 3 failed!
Connection Timeout []: 5 s

— Le systeme cible est sélectionné.

Saisir le mot de passe demandé (mot de passe
standard Beckhoff Windows 7 : « 1 »)

Confirmer les entrées par OK
Fermer la fenétre Add Route en cliquant sur Close (6)

Sélectionner le nouveau systéeme cible ajouté
Confirmer la sélection par OK
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10.3.3 Implémenter des appareils

Vous pouvez implémenter votre entrainement dans votre projet TwinCAT soit manuellement, soit via un
processus de détection automatique. Nous vous conseillons toutefois d'utiliser la détection, car elle permet
d'ajouter directement les appareils cherchés dans le projet.

TwinCAT en ConfigMode

Pour démarrer la procédure de détection, TwinCAT doit étre en mode ConfigMode. Le mode ConfigMode est
I'un des différents états de TwinCAT et est affiché dans la barre d'état sur le bord inférieur de I'écran. Si
l'inscription est colorée en bleu, le ConfigMode est activé et la détection automatique peut démarrer. Si
l'inscription est colorée en vert ou en rouge, procédez comme suit :

Cliquer sur I'icone en forme de roue dentée dans la barre
o d'outils

Une invite concernant le changement d'état a effectuer

s'affiche.

Confirmer le changement d'état par OK

Microsoft Visual Studio M

'e Restart TwinCAT System in Config Mode

[ OK l l Cancel

TwinCAT passe en mode ConfigMode et I'inscription
correspondante dans la barre d'état se colore en bleu.

TwinCAT est en mode ConfigMode.

[ RTime 1% [N

Démarrer la lecture de I'entrainement

Si le systéme cible ainsi que le mode ConfigMode sont activés, la lecture peut démarrer.

: Dans System Manager, sélectionner I/O - Configuration — I/
fag ! O Devices
' Cliquer sur le symbole Scan dans la barre d'outils ou faire

un clic droit sur I/O Devices et sélectionner Scan Devices...
Dans les deux cas, la procédure suivante démarre :

Fermer la fenétre d'avertissement par OK

TwinCAT System Manager @

I_\ HINT: Mot all types of devices can be found automatically

oK | [ Abbrechen |
Sélectionner les appareils qui doivent étre ajoutés
automatiquement au projet TwinCAT
_[—J Cochez au moins un appareil portant I'extension

(EtherCAT).
Terminer la sélection par OK.

3 new 1/0 devices found ==
oK
ancel
o
cle

SelectAll

Unselect All
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- SYSTEM - Configuration
ol NC - Configuration
BA PLC - Configuration
BE Cam - Configuration
- 1/0 - Configuration
- 1 [
| 3.7 Device 6 (EtherCAT)

=-&8 Mappings

Microsoft Visual Studio .

'e Scan for boxes

Microsoft Visual Studio e

AX5000 or EL72x1 devices are found. Scan motors?

It might take a long time.

In case of AX5000, be sure to have motors connected with the power
supply (X01).

INFO: the data of the unsuitable motors will NOT be loaded automatically.
You can go to 'Motor and Feedback' to use 'Force’ fuction to load the data
after your scan or select the motor.

- SYSTEM - Configuration

Bl NC - Configuration

BA PLC - Configuration

... BR Cam - Configuration

- /0 - Configuration

- 1 [

== Device 6 (EtherCAT)
..=}a Device 6-Image
i..=fm Device 6-Image-Info

-1 Inputs

- Outputs

i-§ InfoData

[ Term 2 (CX1100-0004)

] Drive 9 (AX5203-0000-0203)

Bﬁ Mappings

Microsoft Visual Studio

EtherCAT drive(s) added. Append linked axis to
- NC-Configuration

Dans System Manager, tous les appareils sélectionnés sont
affichés.

Valider l'invite qui s'affiche par Yes

Si l'invite est refusée, le processus de lecture est
interrompu.

Le message signalant qu’un servo-amplificateur et/ou une
servoborne a été trouvé peut déclencher un processus
spécial de lecture des moteurs. Ce processus lit les plaques
signalétiques électroniques des moteurs et entre les
données directement dans TCDriveManager.

Confirmer l'invite par Yes pour lire les plaques signalétiques
électroniques

Si l'invite n'est pas confirmée, aucune plaque signalétique
n'est lue. Les types de moteurs doivent alors étre entrés
manuellement. Voir a ce sujet Déterminer le type de moteur

» 112].

Patienter jusqu’a la fin du processus de lecture

Le System Manager affiche alors les servo-amplificateurs et
bornes trouvés. Pour commander les moteurs via le projet
TwinCAT, une configuration d'axe NC ou CNC doit étre
créée.

Valider l'invite par Yes pour créer une configuration d'axe
NC

110
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=B SYSTEM - Configuration
=T NC - Configuration
© 5-[B1 NC-Task1 SAF
B PLC - Configuration
i--2gm Cam - Configuration
- /0 - Configuration

R 1170 Devices|

@8 Mappings

Grace a la création automatique de la configuration d'axe,
un axe est affecté a chaque moteur détecté et lié en
conséquence.

Si vous avez besoin d'un axe CNC, fermez la fenétre par No
et créez la configuration manuellement. Voir a ce sujet Créer
une configuration d'axe CN [» 115].

Microsoft Visual Studio

| i
e Activate Free Run

‘ Yes | ‘

Mo

La configuration d'axe NC créée est affichée dans System
Manager.

Refuser l'invite d'activation de Free Run en cliquant sur No

—L'entrainement est entierement implémenté dans le projet TwinCAT.

Le mode Free Run
Le mode Free Run sert a la synchronisation des axes si aucun systéme NC n'est dispo-

nible. En fonctionnement avec NC, une tache de déclenchement est activée qui synchro-

AVIS nise les axes. Cette tache n'est pas disponible en fonctionnement sans NC. Le mode Free

S

Run crée une tache virtuelle qui permet de synchroniser les axes et de lire les données E/

Si le systéme est en mode Free Run, les symboles bleu et rouge clignotent en alternance
dans la barre d'état.

Voir aussi
Configurer les appareils [ 112]

Servo amplificateurs AX5000
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10.3.4 Configurer les appareils

10.3.4.1 Déterminer le type de moteur

Si un moteur ne posséde pas de plaque signalétique électronique ou si l'invite de recherche de moteur a été
refusée, le type de moteur doit étre entré manuellement dans TCDriveManager.

Ouverture de TCDriveManager

-] SYSTEM - Configuration General | EtherCAT [ DC | Frocess Data | Startup | Sof -Online | Oniine@Corfigurations) 2
- NC - Configuration Linked NC/CNC axes:  Channeldc=sMe: Avis 1 Channelb <=3 Ne: Axis 2

BR pLC - Configuration Py o

.- 2g; Cam - Configuration | W | = R

- 10 - Configuration Tree
=-B8 1/0 Devices H

™9 [5E N 7| [ShongePrase o]
x

: IECK Gerat (CX1100) S(‘prlz “Add/Remove | Standard+ser defined motorfeedback(s) data directly to.from the Startuplist
@ G2 MOVDP-AM) | ogero e Wk |
== Gerat 3 (EtherCAT) ... Watch Window Jas Feedback 1 connector Feedback 2 connector

De\rlcea.i (RT-Ethernet) E Channel A m 0 No connector -
== Device 4-Image i [-Parameter

& Inputs [ Operation [ Scan motor and feedback 1° ]

§. Outputs - Diagnostics

= Device b (EtherCAT)

(- Channel B |
=f= Device 6-Image - Parameter 2 | ] Sel
. ; (=5 Select Mot n m
=$= Device 6-Image-Info : ! Dri m n / Feedbgek2”
g i Error Reaction / Drive Halt | -
- §T Inputs ontroller Overview 1=

§!| Outputs

/f Control 3
InfoData

Feedback 1 Matar 7 4 Feedback 2 type:
I Motor and Feedback e
o T arameters —
. rder code:

Feedback 2 Parameters
« Dans System Manager, ouvrir I/O —Configuration — /O Devices — Device 6 — Drive 9 (1).
* Ouvrir I'onglet Configuration (2)

- 14001004 1
(Dn\re9[AX52lJ -0000-0203)m - Process Data/Operation Mode

i.. Parameter List - Feedback 1 Parameters Mator Parameters

— TCDriveManager est ouvert.
Configurer les paramétres des moteurs

Sur le c6té gauche de l'onglet Configuration, vous trouverez une arborescence qui vous permettra
d'effectuer tous les réglages nécessaires. Pour contréler ou définir le type de moteur, les paramétres du
moteur et du Feedback (3) doivent étre modifiés.

¢ Ouvrir Channel A ou Channel B — Parameter — Motor and Feedback (3)
Les paramétres du moteur et du Feedback s'affichent a droite de I'arborescence.
Si les champs Motor type (4) et Feedback 1 type (5) ne sont pas remplis, ceci peut avoir deux
explications :

1. Le moteur ne dispose pas d'une plaque signalétique électronique : Déterminer un type de moteur sans
plague signalétique électronique [P 113]

2. Le moteur dispose d'une plaque signalétique électronique non lue : Déterminer un type de moteur
avec une plaque signalétigue électronigue non lue [P 114]
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10.3.4.1.1

Select Mot

r

-
Select a motor.(SchemaVersion.2.0) ———— o —— u@lﬁ
Ok
ars
[#-Asynchronous Motars
Load
|| Only show the suitakle motars for this drive
——— — = — — — ——
Power supply and extra settings for P
Choose the power supply settings
230% | 1 phase | 50 Hz (Europe) -
Details
Umain (2300 | Enable Umain Phase Error Detection
Usmg |20.0 % (@) Disahle Umain Phase Error Detection
U-mg 200 2%
Mare settings
Gerer | EherCAT [ D€ | Frocess Data | St [ SE - Ories [ Qe | Corfurateon
Linknd NCATHC st Chareedticsbli: fisis | b
S2EE -4 @[5 Ui 7 |[Coseue o)
Trne x -
Z‘F"; “PeldFirsreren [ S chard - ner At | modordsechachl) data drectl bo e the Satuclst
ope:
Digital LD Hewet |
Wirtch Window Faaduck | canvacior Faacack ? connester
. Channel & [26 24 e cable fes =] [Etemear =]

i Paesmatar

i Operstion L S mckor are fmecinch |

e e
(T By
. 2 1

bz atan

G300 1000

Al e

Déterminer un type de moteur sans plaque signalétique électronique

Cliquer sur le bouton Select Motor pour ajouter le
type de moteur

Une fenétre de sélection s'affiche, présentant tous les
moteurs avec leurs version et caractéristiques.

Rechercher le moteur de votre entrainement dans la
liste

Confirmer la sélection par OK
Une autre fenétre s'ouvre, dans laquelle vous pouvez
procéder a des réglages avancés

Procéder aux réglages souhaités
Confirmer la sélection par OK

Lorsqu'un type de moteur est sélectionné, il apparait
dans le champ Motor type (1). Etant donné qu'un
type de Feedback est attribué a chaque type de
moteur dans TCDriveManager, le champ Feedback 1
type (2) est rempli automatiquement.

Lorsque le type de moteur est défini, le systéme vous

Motor and Feedback X invite alors a définir les parameétres de la
configuration d'axe.
Valider ce message par OK pour étre redirigé vers
Set Nc-Scaling and some MNc-parameters now? les paramétres correspondants. Voir a ce sujet Créer
une configuration d'axe CN [» 115].
OK | ‘ Cancel
— Le type de moteur est défini.
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10.3.4.1.2 Déterminer un type de moteur avec une plaque signalétique électronique non lue

Scan motor and feedback 1*

Scan motor and feedback

Scan maotar and feedback 1. Please wait

Show details

Cancel

Scan motor and feedback

Feedback with interface '7: HIFERFACE DSL' is found. The electronic data.
sheetwill be loaded

Show details

Scan motor and feedback

Scanning motor and feedhack is failed. It might be
Mo feedback is connected, or the feedback is a resoher
“ou can click 'Motor' button to selecta motor from the list

Show details

— = e =

Cliquer sur le bouton Scan motor and feedback 1*

Patienter jusqu'a la fin du chargement ; la fenétre se
ferme alors

Une fenétre s'ouvre et affiche le type de Feedback
déterminé.

Valider I'affichage par OK

Si vous obtenez ce message d'erreur au lieu du
message sur le type de Feedback déterminé, ceci
peut étre dd au fait que le moteur détecté ne dispose
pas d'une plaque signalétique électronique.

Dans ce cas, la procédure a suivre est la méme que
pour Déterminer un type de moteur sans plague
signalétique électronique [» 113].

— La plaque signalétique électronique est lue et le type de moteur ainsi que le type de Feedback sont

définis.

114
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10.3.4.2 Créer une configuration d'axe CN

onfi

..

=T hiC - Configuration

= onfiguration
.. JER Cam - Configuration

uration

1

EI. /O - Configuration

& w9 [
... 48 Mappings
Insert Task @
Name:
Carnment:
- Bl SYSTEM - Configuration
- B8 MC - Configuration
=-[B1 NC-Task 1 SAF
MC-Task 1 SVB
=$= NC-Task 1-Prozessabbild
[ Tables
:a Achsen
-5 PLC - Configuration
-2 Cam - Configuration
=-f /0 - Configuration
Insert NC Axis 2 IEI
Name: QQes Muliple: 1 2
Tope @Continuous Aniggd >
Comment:
[ &ppend obiect(s)

< 1 SYSTIM - Configuration
W HE - Confguration
[ NC-Task 1 S4F
(B3 NC-Task 1 SVB
e NC-Task 1-Proessabbild
T Tables

i W, Axisl Ene Uniz
i fuis 1 Drive
A 1]

I HC - Conbaguratsn

W L - Cemfiguestion mm

- 10 - Configuraben
R VO Beaces
- &k Mappings

s Type

Poznan

Veluity

Raeut
Prrsinr

Wlasity

mmiz

Displer iOrhy)

Stancerc (Mapping vie Encoder aad Diive)

Gonorel 5¥8ng1 | Pammaoies! Ujvz’:xlfmlrn;}'u‘uluu Cauplng| Corpansaben

Link TaPLC..

Muduly

ltk

mrysd

8 | Select O BowTerminal (Ruis 17

Tyt

Dem b

Do § (52

harCAT
7 EharCAT

%"
Full Hasng

TH" Dinen 1 (EharCA
IO Dy 1 (EhprCa

Clic droit sur NC — Configuration (1) dans System
Manager

Sélectionner Append Axis...

Nommer la configuration d'axe CN
Confirmer la saisie par OK

La configuration d'axe créée s'affiche dans la zone
NC-Configuration de System Manager et les axes
individuels peuvent étre créés et liés.

Clic droit sur Axes dans la configuration d'axe
Sélectionner Append Axis...

Nommer I'axe CN (2)

Déterminer le type d'axe (3)

Confirmer les entrées par OK

L'axe créé apparait sous son nom dans la
configuration d'axe CN dans System Manager. Liez
les axes CN a l'entrailnement pour permettre la
commande.

Dans System Manager, ouvrir Axis 1.
Ouvrir I'onglet Settings

Utiliser l'option Link To I/O... (4) pour lier I'axe CN a
I'axe matériel

Sélectionner I'entrainement a lier dans la liste

Vous pouvez filtrer la liste selon I'état de liaison
actuel des axes. Avec le filtre Unused (5), seuls les
axes non liés sont affichés. Au contraire, le
parametre All (5) affiche tous les axes, quel que soit
leur état de liaison.

Confirmer la sélection par OK

Servo amplificateurs AX5000
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10.3.4.3 Créer une configuration d'axe CNC

"8 NC - Configuration
...5A PLC - Configuration
- /0 - Configuration
B8 1/0 Devices
g8 Mappings

Clic droit sur CNC — Configuration (1) dans System
Manager

Sélectionner Append Axis...

Nommer la configuration d'axe CNC

Inzert Task : . .
Confirmer la saisie par OK
Name:
Comment:
B SvSTEn - Configurat La configuration d'axe créée s'affiche dans la zone
"' oNC. Con ffg"ugt”i;m" CNC-Configuration de System Manager et les axes
~ B CNC-Task GEO individuels peuvent étre créés et liés.
CNC-Task SDA Clic droit sur Axes dans la configuration d'axe
CNE-Task COM Sélectionner Append Axis...
=$= CNC-Task GEO-Image
&1 Inputs
$! Outputs
S Axes
(-8l NC - Configuration
-4 PLC - Configuration
= /O - Configuration
&+ E 170 Devices
-85 Mappings
Sélectionner le type d'axe dans la liste
Insert Item . , )
Confirmer la sélection par OK
Multiple
N
L'axe créé apparait sous son nom dans la
e acilis ‘mmm — configuration diaxe CNAC dans System Manager. Liez
‘oo [ — les axes CNC a I'entrainement pour permettre la
# Lo ol - ., commande.
e fuss Spindle . .
g e _ Dans System Manager, ouvrir Axis_1.
) Cusputs o .
BN Carponien Ouvrir I'onglet Configuration (2)
Y FLC - Comfiguration Feed Axis
P it T —_— ili 'opti i ur lier I'ax :
o i G Utiliser I'option Link To 1/O... (3) pour lier I'axe CNC a
+ @l Mappings Lo Al K L.
I'axe matériel
| : Sélectionner I'entrainement a lier dans la liste
: = Vous pouvez filtrer la liste selon I'état de liaison
Hasri Cormerient Full Hame .
I aCtuel des axes. Avec le filtre Unused (4), seuls les
Dve § (AS20H000-0E00) 418 A0E20-0000-050) EhorCAT TO0" D 1 (EthorCA axes non Iiés Sont afﬁchés_ Au Contraire, Ie
‘ : ~_+ paramétre All (4) affiche tous les axes, quel que soit
~ =1 leur état de liaison.
= Confirmer la sélection par OK
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10.3.4.4 Définir un facteur d'échelle

Le facteur d'échelle est une valeur dépendant de I'utilisation et requise pour le calcul des valeurs de position.

PN R =R [ oy pay pa nnn_z
Uk NN el A | [or o]
SoEE -~ 4 @ E YA 1| O =

e

vt e s Coptng Domenen et - o i pisty
L L T T e ——————

Scalings and NC Parameters

i}

——

The modifications has not yet been activated.
Please download the modifications in Nc-Configuration or
activate the System configuration.

et | BCAT. | 0. | Prmcess Do | Sy | 58 rks | crin | Coronsnton

Lrkesd HCANC aoer CharpelfcaNe fu 1 Charrallcubic s 3

& 2EE - %@ E iy v ||mge e -

Tona = I 834
Display

Fond contat [0
N Scang tacior

ereest N Ermndie oty Devetion
Channel & Dt Hcaes. The hanged labarin hk iy
4 Parametes
i Operation

4+ Diagrotics
= Channel 8

Paramater

Fieferrice Velocty: 110% of Max motor soesd
Maamun Velocty: 100% of Max motor speed.
Marusl Velooty Fas): % of Max motor speed
Marusal Vit (k). 5% of Wi ter s
Cotntion ity ¥ Vel $ i
Calbrotion Velorty fof ple carm] 1% of Mas motor spesd
heseierton wih a0 accelersion tme of T
Ceselermten wen an soesiennen bme of T3

Jerk: wth an accelerstion tme of s

i Controller Overview
U Contrel

-

- Sealings and NC Parsmeters
Peneese Data/Operation Meda
Farametes List

il
ams)

Dans System Manager, ouvrir I/O —Configuration — |/
O Devices — Device 6 — Drive 9 (1)

Ouvrir TCDriveManager via l'onglet Configuration (2)

Dans l'arborescence, sélectionner Channel B —
Parameter — Scalings and NC Parameters (3).

Vous trouverez a droite de I'arborescence un tableau
présentant les différents parameétres des moteurs et
leurs valeurs (4). Etant donné qu'au départ, les
valeurs des paramétres sont les valeurs par défaut et
qu'elles n'ont pas été explicitement enregistrées par
l'utilisateur, ces valeurs sont considérées comme
invalides et affichées en rouge. Les valeurs de
parameétres individuelles dépendent du facteur
d'échelle, ce qui signifie que lors de la modification
de ce facteur, toutes les valeurs de parametres
peuvent étre ajustées.

Ajuster le facteur d'échelle dans le champ Feed
constant (5).

Sélectionner 'unité de mesure (6).
Confirmer la modification par Save (7).

Valider la fenétre d'avertissement par OK

La validation de la modification entraine I'ajustement
de toutes les valeurs de paramétres et de leurs unités
a la nouvelle valeur de référence ; ces valeurs
s'affichent alors en noir.

— Vos parameétres de moteur sont correctement définis.

La configuration de Channel A s'effectue de la méme maniére que celle de Channel B.
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10.3.4.5 Définir les vitesses

Controle du facteur d'échelle

B SYSTEM - Configuration Genersl | NC-Encoder_Paramet="J5ercos | Time Compensation | Oriine |
@, Real-Time Settings £
[BF Additional Tasks | I |
Route Sett
Fi o T Emmamm o
B NC - Configuration Invert Encoder Counting Direction FASE 3 |
-1 NC-Task1 SAF Scaling Factor 0.0001
NC-Task 1 SVB Position Bias 00
e NC-Task - mage Modulo Factor (e.g. 360.0%) 3600
[ Tables
L B s Tolerznce Window fer Module Start 00
i s 1 1 Encoder Mask (maximum encoder value) OcFFFFFFFF
L&, Avis1 Encoy Encoder Sub Mask (absolute range maximum value) | Ox000FFFFF
=§ Aas] Drive Reference System TNCREMENTAL' |
:‘1 IAmi’m Limit Switches
Inputs
1 Output Soft Positian Limit Minimum Monitoring FALSE |
i 2 Minimum Position 00
A PLC- Configuration Soft Positien Limit Maximum Monitoring FALSE |
. Cam - Configuration Maximum Position 00
B 10 - Configuration
B8 170 Devices +  Filter:
&8 Mappings +  Homing:
+  OtherSettings:

r
Persistent Changes

To save changes. the configuration must be saved in the registry.

Changes are temparary and will lost after TwinCAT restart!

[ Do ot show dislog again

| General | NC-Encoder

Palameﬁer| Sercos I Time Compensation I Onling ‘

Enceder Evaluation:

Scaling Factor

+  Filter:

+ Heming:

+ | Other Settings:

Invert Encoder Counting Direction Fatse 4

Paosition Bias 0.0

Modulo Factor (e.g. 360.07) 360.0
Tolerance Window for Medule Start 00

Enceder Mask (maximum encoder value) OxFFFFFFFF

Encoder Sub Mask (absclute range maximum value) | 0x000FFFFF

Reference System ‘INCREMENTAL' j

Limit Switches:

Soft Position Limit Minimum Monitoring FALSE j
Minimum Pesition 00

Soft Position Limit Maximum Monitoring FALSE j
Maximum Position 0.0

‘ € Download D[  Upload | [ ExpandAl | [ CollapsAll | [ SelectAl

Contrblez également la valeur pour le deuxiéme axe.

Dans System Manager, ouvrir NC — Configuration —
NC-Task 1 SAF — Axes — Axis 1 — Axis 1_Enc (1).

Ouvrir I'onglet Parameter (2)

Comparer la valeur de Scaling Factor (3) avec la
valeur du facteur d'échelle

Si cette valeur ne correspond pas au facteur
d'échelle, sélectionnez le champ (3) et saisissez la
valeur du facteur d'échelle.

ATTENTION : écriture anglaise des chiffres
décimaux : « . » au lieude «, » !

Enregistrer définitivement les modifications en
cliquant sur Save now

Patienter un moment, puis fermer la fenétre par OK

La modification de la valeur est indiquée par la
coloration en bleu du champ (4).

Sélectionner le champ dont la valeur a été modifiée
(4) pour activer le bouton Download (5).

Cliquer sur le champ Download (5) pour enregistrer la
modification
Une nouvelle invite apparait :
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Réglage des vitesses

Dans System Manager, ouvrir NC — Configuration —

B SYSTEM - Configuration General | Settingd Terem == Yynamics | Onine | Functions | Couping | C X
Real-Time Sett
- ‘ 7 ‘ NC-Task 1 SAF — Axes — Axis 1 (6)
%% Route Settings © Velocities
: i
.&Tg:ﬂhgﬂ:ﬁ:j; Reference Velocity 11663.1614203333 OUVI’IF | Onglet Parameter (7)
5 [B1 NC-Task 1 SAF Maximum Velocity 10602.874026666699 S X . X
B rcTi o sl Vlocty ) Stenze2te Définir les vitesses en fonction de vos besoins
~lask 1-Image Manual Velocity (Slow) 530.14370133333296 ” . . .
vl Celbration Velosty omrds plcam) | 106 024740266667 ATTENTION : écriture anglaise des chiffres
ey
Calibration Velocity (off plc cam) 106.028740266667 A . ; |
:
Ctltion oty bf " décimaux : « . » au lieu de «, » !
]| Axis1 Drive Jog Increment (Backward) 50
ey Auis1 Ctrl
: Dynamics:
b Lt Swiches:
(- Axis 2 Monitoring

-5l PLC - Configuration
BB Cam - Configuration

Setpoint Generator:

T R

NCI Parameter:
B /0 - Configuration
Other Setti 3
- /O Devices eroetings:
&8 Mappings
Upload [ BpandAl | [ ColapsAl | [ SelectAl |

La modification de la valeur est indiquée par la
coloration du champ en bleu.

‘ General I Semngsl Parameter Dynam\csl Online I Funcﬁonsl Coup\mgl Campensauonl

- | Velocities: — Les vitesses sont ajustées et seront effectives lors
Reference Velacity 40042.287011718799 de la prochaine Conﬁguration_
Maximum Velocity 36402.0791015625
Manual Velocity (Fast) 36000.0
Manual Velocity (Slow) 360.0
Calibration Velocity (towards plc cam) 364.02079101562498
Calibration Velocity (off plc cam) 364.02079101562498
Jog Increment (Forward) 5.0
Jog Increment (Backward) 5.0
Paramétres Description
Reference Velocity Vitesse de référence d'un amplificateur analogique
Maximum Verlocity Vitesse maximale (= valeur maximale du champ Target Velocity)
Manual Velocity (Fast) Vitesse dans le menu manuel (F1 et F4)
Manual Velocity (Slow) Vitesse dans le menu manuel (F2 et F3)
Calibration Velocity (towards plc cam) |Vitesse de la course de référence
Calibration Velocity (off plc cam) Vitesse de la course de référence
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10.3.5 Mode essai

Pour tester le projet TwinCAT avec ses parametres sur I'entrainement, ces parameétres doivent étre
appliqués a I'entrainement. Pour cela, I'ensemble du systéme doit étre configuré. Aprés une configuration
réussie, la commande du moteur peut étre testée en mode manuel.

Il est recommandé d'effectuer un controle de I'état de I'entrainement avant la mise en service de la

commande manuelle.

10.3.5.1 Configurer I'entrainement

Avant de pouvoir démarrer la commande, vous devez appliquer a lI'entrainement les parametres définis dans
TwinCAT. Pour ce faire, vous activez la configuration.

.

TwinCAT Systern Manager @
@% Document is modified!
| . . . .
W' Generate mapping before activate configuration
[ Ja ] [ Mein I ’ Abbrechen ]

Microsoft Visual Studio S

Activate Configuration
WY (0ld Configurations will be averwritten!)

OK l [ Cancel l

"

A

' ik
Microsoft Visual Studio w

'9_/, Restart TwinCAT System in Run Mode

OK Cancel

R Rimel%

Cliquer sur le symbole Activate Configuration dans la
barre d'outils

Valider l'avertissement par Oui

. Démarrer la configuration par OK

Tous les paramétres définis sont appliqués a
I'entrainement.

Démarrer Run Mode par OK

Patientez jusqu'a ce que l'inscription se colore en
vert. L'application se trouve alors en Run Mode.

— Tous vos paramétres ont été appliqués a I'entrainement. L'entrainement est prét a fonctionner.
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10.3.5.2 Controle de I'état

Avant d'utiliser la commande du moteur, contrblez les états du systéme de I'entrainement.

- SYSTEM - Configuration TwinCAT Projectl + X =

E]' MNC - Configuration p————y
PLC - Configuration | General I Adapter I ETherCAT(Oﬂ“ﬂe)ZoE- Online
s Cam - Configuration ——

; Vo - Configuration Wa State
£-E8 /0 Devices i
: 1 1001 Term2(EL1859) OoP

--% Gerat1 (Cx1100) - (

[ @ Gerat2 (NOV/DP-RAM) 42 1002 Term3(EL3255) OP
== Gerst 3 (EtherCAT) "L3 1003 Term4(EK1110) oP
& Deviced (RT-Ethemet) N B#4 1004 Drive 5(AX5203-0000-0203) OP

== Device 4-Image

&1 Inputs
i 1
LEVICED-ITnage
=t Device 6-Image-Info
&1 Inputs
$! Outputs
& InfoData

[i Term 2 (CX1100-0004)
T 05 (5203-0000-0209)
-85 Mappings ’ Actual State:

a"ﬁ MC-Task 1 SAF - Device 6 (EtherCAT) ‘ ’
&g MNC-Task 1 SAF - Device & (EtherCAT) - Info

oP

Counter Cyclic CQueued
'SendFrames 390165 + 24824

it | [ Pre-0Op | [Safe0p| [ op |

Frames [ sec 499 + 16
N,  ClearCRC | [ clearFrames LostFrames 0 v 0
Tx/Rx Errors ] /0

» Dans System Manager, ouvrir I/O — Configuration — 1/0 Devices — Device 6 (EtherCAT) (1)

* Ouvrir I'onglet Online (2)
Tous les appareils de I'entrainement s'affichent (3).

* Les états de tous les appareils peuvent étre modifiés a I'aide des touches de fonction (4)
Pour un fonctionnement sans probléme, les états de tous les appareils doivent étre définis sur OP
(visible dans la colonne d'état State dans le tableau (3)).

— Votre systéme est contrélé et prét a fonctionner.
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10.3.5.3 Activation de la commande manuelle

TwinCAT dispose d'un menu manuel qui vous permet de démarrer manuellement I'entrainement en mode de
test. Le menu manuel peut étre ouvert via I'entrainement (Devices) ou via la configuration d'axe.

Tape Pranas [ T e -

y

HE® =85

B SYSTEM - Configuratien

= BB NC - Configuration

© 5[B1 NC-Task1 SAF

i LB NC-Task1sve
i.sfn NC-Task 1-Image

Generel | Selings | Parnzter]| Dynanicf@r (‘ﬂ‘mE,meuun: Coupling| Curngen
6 Setpoint Posii jmm

[mm]

87.3812 0.0000

Lag Distance (min/max): _[mm] Actual Velocity: [mm/s] Setpoint Velocity: _[mm./s]

] Tables 0.0000 (0.000, 0.000) 0.0094 0.0000

i BB A Ovemde [%] Total / Control Output: [%] Emor
e - fois L o 5 0.0000 % 000/ 000% 0 (0c0)
i g ¥ Status fog.) Status (phys.) Enabling
- g pLC-Tommguration [C] Ready NOT Moving [ Coupled Mods [T Controller
:..B8 Cam - Configuration [C|Calibrated ~ [] Moving Fw [ in Target Pes. [ Feed Fw
14 1O - Configuration [IHesdob  [IMovingBw  [[linPos. Range [] Feed Bw

1§ VO Devices

| 15 Device3 (EtherCAT) Controller Ky-Faclor rom/s/mm] Reference Velocy: ]

© 3 Device 3-Image 11663.1614293333 3

=% Device 3-Image-Info Target Posiion ] Target Velociy ]

' [ Term1 (Cx1100-0004)
i B Drive 8 (AX5203-0000-0203)

91 Inputs 0 3 0
i $l Outputs
§ InfoData —_— - +
F1 F2 | _F3

HEE 8w

Setpoint Position: gree]
\ 21.1480 0.0000
Lag Distance (minfmax) gree] Actual Velocity: egree/s] SetpointVelocity:  egree/s]
0.0000 (0.000. 0.000) -0.2108 0.0000
Qverride: [*%] Total/Control Output [%] Error:
0.0000 % 0.00/ 0.00 % 0 (0x0)
Status (log.) Status (phys.) Enabling 7 8
[ |Ready [¥|NOT Maving "] Coupled Mode ™ | Controller 1’
[ Calibrated || Maving Fw ["]In TargetPos | |Feed Fw —
["Has Job [ Moving Bw [“]in Pos Range W | Feed B,
-
Set Enabling

gree]

21 1 404 Setpoint Position

21.1452
Lag Distance {min/max): gree] Actual Velocity: egree/s] SetpointVelocity: egree/s]
0.0077 (-0.043.0.015) -0.0033 0.0000
QOverride: [*%] Total/Control Qutput: [%] Error:
100.0000 % 0.00/ 0.00 % 0 (0x0)
Status ({log 1 3 Status (phys.) 1 2
¥ Ready [ZINOT Movime [ Coupled Mode #7| Controller Set
[ calibrated [[IMoving Fw ["Jin Target Pos [V]Feed Fw
135 Job [[IMoving By [“]inPos Range Feed Bw

Menu manuel Entrainement

Dans System Manager, ouvrir I/O - Configuration — 1/
O Devices — Device 6 — Drive 9 (1)

Ouvrir I'onglet NC-B : Online (2) ou NC-A : Online (3)
Dans ce cas, la sélection de NC-B : Online (2)
entrainerait le test de I'axe 2. Sélectionnez NC-A :
Online (3), pour tester I'axe 1.

Configuration d'axe dans le menu manuel

Dans System Manager, sélectionner NC —
Configuration — NC-Task 1 SAF — Axes — Axis 2
(4) ou Axis 1 (5). Selon celui des deux axes qui doit
étre testé.

Ouvrir I'onglet Online (6)

Définition des autorisations

Pour commander les moteurs manuellement, la
commande manuelle de I'entrainement doit étre
activée. La commande est validée si Enabling
Controller (7) est actif. De plus, pour la marche avant,
I'entrainement doit avoir la validation Enabling Feed
Fw (7), et pour la marche arriére la validation
Enabling Feed Bw (7).

Cliquer sur le bouton Set (8) pour modifier les
validations

Cliquer sur le bouton All (10) pour définir toutes les
validations et I'Override (11) sur 100 %
ou définir manuellement tous les paramétres :

Attribuer les validations individuellement (9) en les
cochant pour les activer

Entrer la valeur d'Override (11)

Override (11) remplace toutes les limitations de
vitesse antérieures et représente le pourcentage de
la vitesse actuelle. La valeur autorisée d'Override est
comprise entre 0 % et 100 %.

Dans I'affichage de fonction, les validations sont
indiquées par une coche (12). De plus, avec la
validation de la commande, I'état (log.) (13) a été
modifié et I'Override a été entré. Les moteurs sont
préts a fonctionner et peuvent étre commandés via le
menu manuel.

— Votre commande manuelle est validée et peut étre utilisée.
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10.3.5.4 Instructions pour la commande manuelle

Vous pouvez commander I'entrainement au moyen des boutons F1 a F9 et des champs Target Position et

Target Velocity.

Setpoint Position: gree]
N 21.1339

Lag Distance (min/max): gree] Actual Velocity: egreefs] SetpointVelocity: egree/s]

0.0051 (-0.043, 0.015) -0.3543 0.0000
Override: [%] Total [ Control Qutput: [%] Error:

100.0000 % 0.00/ 0.00% 0 (Ox0)
Status (log.) Status (phys.) Enabling

[¥]|Ready [¥|NOT Maving []Ccoupled Mode [¥] Controller Set
[]calibrated [ Maving Fw []in TargetPos. [¥]Feed Fw
[Has Jab [ Maving Bw []inPos. Range [|Feed Bw
Controller Kv-Factor: ree/s/Degree] Reference Velocity: egree/s]
1 4 40033 1411132813 4
Target Position: Degree] TargetVelocity: egree/s]

0 4 0
- - | + | ++ ® —e
F1 F2 F3 F4 F8 F9

Le tableau présente un apercu de toutes les fonctions du mode manuel.

Fonction Description

F1 Marche arriére avec la vitesse Manual Velocity (Fast)
F2 Marche arriére avec la vitesse Manual Velocity (Slow)
F3 Marche avant avec la vitesse Manual Velocity (Slow)
F4 Marche avant avec la vitesse Manual Velocity (Fast)
F5 Démarrer une instruction de déplacement directe

+ Entrer la position cible (Target Position)
 Entrer la vitesse de déplacement (Target Velocity)
» Démarrer l'instruction de déplacement par F5

F6 Arréter une instruction de déplacement directe

F8 Réinitialiser la commande (si la commande manuelle ne réagit plus)

F9 Déclenchement d'une course de référence (voir documentation de TwinCAT)
Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 123



Mise en service

BECKHOFF

10.3.6 Messages d'erreur courants

TwinCAT Projectl ® X

General | EtherCAT | DG | Process Data | Startup | SoE - Online | Online | Configuration ‘ NC-B: Online [

‘ etpoint Position gree]
. 86.8821
Lag Distance (min/max): gree] Actual Velocmy: 5] Setpoint Velocity: egree/s]

-0.0055 (-2.861.2.785) 0.0000 0.0000

Qverride: [*%] Total/Control Quiput: [%] Error: 1
100.0000 % 0.00/ 0.00% 18005 (0x4655)

Status (log) Status (phys.) Enabling

DReady NOT Maving DCoup\ed Mode Cnntm\ler Set

[ calibrated [ Moving Fw [#]In Target Pos [¥]Feed Fw

DHas Job Danng Bw \n Pos. Range Fead Bw

Controller Kv-Factor: ree/s/Degree] Reference Velocity: egreefs]

1 g 40033.1411132813

TargetPosition: Degree] Target Velocity: egreefs]

36393

B R 8 =

0 1
i I B

Gasacst | EReCAT | DX | Prosess D | S soE-cm.:cm-.so.... B Functons | NC:A Dnkew | NG A Fancsons

LinkagdHC/ONC et Chioy

3 Themmeiceatic sl

'11 7 || Change P =
x

Diageasics

Me11age Fuptack 1" Posten meakd

Dbt of evvak operabon dats bot CPZ {S-9-0031)

oN e

Gararal | EmerCAT | DG
Linkind NC/TNC ey

ibic fuea |

&Sl -~ 4 T 7 || Cangeh =
Ta =B
Device Ciagrosics
Device o Mendtn  frs stale st o Conol Bed Pt S6EROR macy
Power Management e e 12
Safety Option
Dispiay
Digital 1O
Wateh Windeow
3 Channed &
Channel B
Parwrie Dt of e oparabon it fos G2 (5-3-9021)
£ Cpesaticn
4 Diagrentics o Nara
| Dogusy | umam | Dotk | AmptT_ [Acusio | verv, [Possve | sagatw | Pergn |
RlAmssmmac @ . N1 Npoac @ 0 e aw
Bl smmc @ . W Nposc. @ . e nm

General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | SoE - Online | Online | Cunﬁguraﬂunl NC-B: Online [

Si vous vous trouvez dans le menu manuel et que la
valeur de position (2) est grisée, le menu manuel
affiche le message d'erreur Error (1) et la commande
manuelle est alors inactive. Le message d'erreur ne
donne aucune indication précise sur la cause.

Pour la déterminer avec précision, ouvrez
TCDriveManager via Configuration (3). Dans la ligne
d'état, un autre code d'erreur peut étre lu dans Diag
Code (4). Controler I'état de I'entrainement (5).
Sélectionner Diagnostics (6) dans I'arborescence
pour obtenir de plus amples informations sur
I'erreur. Une liste (7) sur le coté droit affiche
I'nistorique complet de I'erreur. Actualiser la liste en
cliquant sur le bouton avec les deux fléches vertes
(8). Une fois la cause identifiée et corrigée,
réinitialisez I'axe en cliquant sur le bouton R (9).

Apres un bref moment, plus aucune erreur n'est
indiquée dans la ligne d'état de I'axe (10), et
I'entrainement est également en état prét a
fonctionner dans OP (11). Actualiser a nouveau la
liste des messages d'erreur (8). Celle-ci ne devrait
plus contenir de messages (12).

Dans le menu manuel, la valeur de la position (13)
est a nouveau inscrite en noir.

13
etpoint Position: gree] o
b 80.3035 wxe  Appuyer sur le bouton F8 pour réinitialiser I'erreur
Lag Distance (min/max): gree]  Actual Velocity: egree/s] SetpaintVelocity: egree/s]
20000 (0000, 0.000) 1882 0.0000 (14) dans le menu manuel.
Override [%] Total/Control Qutput [%] Error i ~ \ Ag N .
0.0000 % 000/ 000% 4 L'entrainement est a nouveau prét a fonctionner.
Status (log) Status (phys.) Enabling
[|Ready [¥]NOT Maving ["]Coupled Mode ["] Controller Set
DCahbrated DMovmg Fw Dln TargetPos. DFeed Fw
["1Has Job ["IMoving Bw ["]inPos. Range [C1FeedBw
Controller Kv-Factor: reefs/Degree] Reference Velocity: egree/s]
40033.1411132813
Target Position: Degree] Target Velocity: egree/s]
0 1 36393
-— - + | 4+ @ =+
Fi F2 F3 F4 F8 Fa
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10.4 Mise en service sous TwinCAT 3

Le didacticiel décrit la procédure de mise en service du servo-amplificateur AX 5000. Toutes les étapes
décrites se basent sur TwinCAT version 3.1.4016.12. Les différents chapitres dépendent les uns des autres.
C’est pourquoi ils doivent étre effectués successivement.

Le didacticiel n'indique pas la seule stratégie de solution possible. Des possibilités de procédures
alternatives sont également exposées.

10.4.1 Créer un projet

Quvrir TWinCAT dans le menu Démarrer de Windows

I —— Créer un nouveau projet via l'option New TwinCAT
’m VEW DISUG TWINCAT RC TAM S TOOIS TEST OPE AVAVEE Woow help Project... (1) sur la page d'accueil

s et Si TwinCAT s'ouvre sans la page d'accueil illustrée
ci-dessus, créez un nouveau projet via la barre de
menus : File (2) — New — Project.

TWl n CAT® 3 Dans les deux cas, la fenétre de création du projet
J e

s'ouvre.
@ Beckhaff News

—. Attribuer un nom de projet (3)
SEE : 7 Définir I'emplacement d'enregistrement (4)

Confirmer les entrées par OK

— Le projet créé s'affiche avec Solution Explorer (a gauche) et la zone de travail (a droite).
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10.4.2 Sélectionner le systéme cible

Systéme cible présent dans la liste de sélection

Pour piloter votre entrainement avec TwinCAT, le logiciel doit communiquer avec le matériel. Pour cela,
I'entrainement doit étre sélectionné comme systéme cible du projet TwinCAT.

A La barre d'outils affiche le systéme cible actif (1)

FILE OF viEw PROECT L e DEBUG TWINCAT C TEAM r B TOOLS ST SCOPE ANALYZE WINDOW --".d‘d- 4 H 4 H H
o ! R sy ool _ Quvrir la liste de sélection au moyen de la petite

g - BEe XD Adtach_.. = Release
R O?. fleche (2) a droite a coté de la fenétre d’affichage

Sélectionner I'entrainement comme systéme
cible

Confirmer l'invite par Yes pour modifier

Microsoft Visual Studio automatiquement les paramétres de plate-forme

Ce paramétre se trouve dans la barre d'outils (3).
Si l'invite est refusée, ce réglage doit s'effectuer

Active solution platform TwinCAT RT (x64)' differs from new

! ' target platform TwinCAT RT (x86)'! Change solution platform manuellement :
Quvrir la liste de sélection des plates-formes en
| ves || o ||| cliquant sur la petite fleche (4) a droite & coté de

la fenétre d’affichage (3)

Sélectionner une plate-forme compatible avec le
systéme

— Le nouveau systéme cible sélectionné
s'affiche dans la fenétre d’affichage (1).

— La nouvelle plate-forme sélectionnée s'affiche
dans la fenétre d’affichage (3).

Systéme cible absent de la liste de sélection
Si le systéme cible est absent de la liste de sélection, procédez comme suit :

Sélectionner Choose Target System... dans

FILE EDIT VIEW PROJECT BUILD DEBUG TWINCAT PLC TEAM SOL TOOLS TEST SCOPE AMNALYZE |a ||Ste ou ouvrlr SyStem dans SOIUtlon
B-o-@dmeE X b Atach.. - reae - e Explorer et cliquer sur Choose Target... (5)
=83 B2 . @ & <locals v i
T e ——— Dans les deux cas, vous parviendrez a la
L =~ R——— fenétre Choose Target System. VVous
&1 Saiution TwinCAT Project1’ (1 projec W o trouverez sur le coté gauche une liste de
T ' CARRAED tous les systémes cibles déja employés.
Cette liste devrait étre identique a la liste de
sélection précédente.
Rechercher d'autres systémes cibles via
Choose Target System % I| Search (Ethernet) (6)
La fenétre Add Route s'ouvre alors.
=l —Local— (17217.21438.1.1) oK
-@ C¥-15AETE  [169.284.166.3.7.1)
- @ CH-15AE7PE (169.254.168.2.1.1)
. T, 6
Corenereney D
Search (Fieldbus).
|:| Setas Default
Connection Timeout (g): 5 =)
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| ®1 Add Route Dralog

[ Enber Host Mame / IF; !

HosiName Connect.. Address AME MNetld TwinCAT 05 Version Comment

Fiowte Mame (Targa): Fizuts Mome (Remoie)

ArnsMioSd Target Foule
Transpont Type: Frolect
@ Sratic
Ardedross o, 7 Temporany
Host Name Q[ Address
Connection Timeout (2] &

ANGELAV-ME

Remote Foute
Hane
@) Stasc
| Temparary

&7 Add Route Dialog B9
Enter Hast Hame / 1P PefeshStas | [ Bioadoast Search |
Host Name Connect. Address  AMSNetd  TwinCAT OSWersion Comment
Cx-OCF334 17217561, £122435211 314016 Windows?
Foute Name (Target) CH-OCF334 Foute Name (Remote] ANGELAV-NE
Amsetld 512.24352.11 Target Route Remote Route
Transport Type: TCP_IP - € ) Project € )Mone
@) Static @) Static
Address Info; 1721786167 () Temporany () Temporary
() Host Name @ IP Address
Connection Timeout (s 5 = 9 10
Add Piaute < Close >

Logon Information

]

i the remote system.

User name:

Password:

Encrypt Password (TwinCAT 3 only)

[ o ][ conce

Enter a user name and password that is valid for

Choose Target System

Eha —Local— (17217.214.381.1)
[ @ CXOCF334 (5.12.243521.1)
[ @ CX-1BAETR (169.254.166.31.1)
[ @ CX-1BAETE (1689.264.168.2.1.1)

Connection Timeaout (): 5

4

X
OK
Search (Ethernet)...

Search (Fieldbus).

|:| Setas Default

Avant de démarrer la recherche d'autres
systemes cibles, configurez IP Address (7)
comme Address Info.

Démarrer la recherche via Broadcast Search
(8)

Une fois la recherche terminée, une liste de
tous les systémes cibles trouvés s'affiche.

Sélectionner le systeme cible recherché

Créer un lien via Add Route (9)
Une demande de mot de passe du PC
embarqué s'ouvre alors.

Saisir le mot de passe demandé (mot de
passe standard Beckhoff Windows 7 : « 1 »).

Confirmer les entrées par OK

Fermer la fenétre Add Route en cliquant sur
Close (10)

Sélectionner le nouveau systeme cible
ajouté

Confirmer la sélection par OK.

La plate-forme a utiliser dépendant du
systeme cible sélectionné, elle doit
également étre adaptée a la suite d'une
modification du systéme cible.
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Confirmer l'invite par Yes pour modifier

Microsoft Visual Studio

automatiquement les parametres de plate-

Active solution platform TwinCAT RT (x64) differs from new
target platform TwinCAT RT (x86)'! Change solution platform

forme

Ce paramétre se trouve dans la barre
d'outils (3).

Si l'invite est refusée, ce réglage doit

s'effectuer manuellement :

Ouvrir la liste de sélection des plates-formes

J en cliquant sur la petite fleche (4) a droite a

10.4.3 Implémenter des appareils

c6té de la fenétre d’affichage (3)

Sélectionner une plate-forme compatible
avec le systéme

— Le nouveau systeme cible sélectionné
s'affiche dans la fenétre d‘affichage (1).

— La nouvelle plate-forme sélectionnée
s'affiche dans la fenétre d’affichage (3).

Vous pouvez implémenter votre entrainement dans votre projet TwinCAT soit manuellement, soit via un
processus de détection automatique. Nous vous conseillons toutefois d'utiliser la détection, car elle permet
d'ajouter directement les appareils cherchés dans le projet.

TwinCAT en ConfigMode

Pour démarrer la procédure de détection, TwinCAT doit &tre en mode ConfigMode. Le mode ConfigMode est
I'un des différents états de TwinCAT, que I'on peut identifier a la petite icone en forme de roue dentée dans
la barre d'état sur le bord inférieur de I'écran. Si I'icdne est colorée en bleu, le mode ConfigMode est activé
et la détection peut étre démarrée. Si I'icbne est colorée en vert ou en rouge, procédez comme suit :

=

Microsoft Visual Studio ﬁ

'e Restart TwinCAT System in Config Mode

Cliquer sur I'icdne en forme de roue dentée dans la
barre d'outils

Une invite concernant le changement d'état a
effectuer s'affiche.

Confirmer le changement d'état par OK

[ 0K l l Cancel
TwinCAT passe en mode ConfigMode et 'icone
correspondante dans la barre d'état se colore en bleu
14:10 14:10
08.08.2014 08.08.2014
— TwinCAT est en mode ConfigMode.
128 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BEGKHUFF Mise en service

Démarrer la détection de I'entrainement
Si le systéme cible ainsi que le mode ConfigMode sont activés, la détection peut démarrer.

Dans Solution Explorer, sélectionner I'appareil
o sous I/O — Devices

Cliquer sur le symbole Scan dans la barre
d'outils ou cliquer avec le bouton droit de la
souris sur Devices et sélectionner Scan
Dans les deux cas, la procédure suivante
démarre :

Fermer la fenétre d'avertissement par OK

&
+

Microsoft Visual Studio |i

HINT: Mot all types of devices can be found automatically

OK l [ Cancel

. . Sélectionner les appareils qui doivent étre

3 oew 10 devices oum i ajoutés automatiquement au projet TwinCAT
Cochez au moins un appareil portant la
mention (EtherCAT).

Terminer la sélection par OK
Dans Solution Explorer, tous les appareils
sélectionnés sont affichés.

[V]Device 1 (EtherCAT)
[ |Device 2 (EtherCAT Aut

Confirmer l'invite qui suit par

Solution Explorer > o x . Yes. Sil'invite est refusée, le

& o-- G » Microsoft Visual Studio /| processus de détection est
interrompu.
Search Solution Explorer (Ctri+t) P ~ B Le message signalant la détection
fa] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project |® Scan for boxes d'un servo-amplificateur (IEUOU
4 gl TwinCAT Projectl - d'une servoborne peut déclencher
b @l SYSTEM un processus spécial de détection
& MOTION des moteurs. Ce processus lit les
@ pLC [ e l l No plaques signalétiques
W SAFETY électroniques des moteurs et entre
ﬁ Cas L / les donnees directement dans
4« @10 TCDriveManager.

4 "% Devices

b &2 Device 1 (EtherCAT)

&’ Mappings
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. Confirmer l'invite par Yes pour lire les plaques

Microsoft Visual Studio . signalétiques électroniques
Les types de moteurs doivent alors étre entrés
AX5000 or EL72x1 devices are found. Scan motors? manuellement. Voir a ce Sujet Detherle
It might take a long time. type de moteur [» 131].
In case of AX5000, be sure to have motors connected with the power ] ] . .
supply (XO1). Patientez jusqu'a ce que la détection soit
1| INFO: the data of th itable motors will NOT be loaded automaticall | termince
) . Ine data o 2 unsuitable motors wi e l0aged automatcally. Py 7 . . -
“I'| You can go to 'Motor and Feedback’ to use 'Force’ fuction to load the data Apres la detectlpn’ Solution Explorer afﬁChe,
after your scan or select the motor. les servo-amplificateurs et les bornes trouvés.
l Yes l l No

Pour commander les moteurs via le

. | . . . .
Solution Explorer AL | Voo Visual Studio —| projet TwinCAT, une configuration

, A < x
Q ,@ ~ E—-ll ~ ‘e EtherCAT drive(s) added. Append linked axis to d axe. CN O'l:l CNC doit &tre créce.
€& ic-contiguration Confirmer l'invite par Yes pour
Search Solution Explorer (Ctri+i) R ~ créer une configuration d'axe
] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project CN. Gréce a la creation

automatique de la configuration
d'axe, un axe est affecté a chaque

4 ol TwinCAT Projectl

b @l SYSTEM axe est aff
= MOTION moteur détecté et lié en
@ ric conséquence.
7 CAFETY Si vous avez besoin d'un axe CNC,

i fermez la fenétre par No et créez la
o configuration manuellement. Voir &

A 0 L , . .
v _ ce sujet Créer une configuration
4 "% Devices

I . ' -
d'axe [ 134]

*% Image La configuration d'axe CN créée
*® Image-Info est affichée dans Solution Explorer.

2 SyncUnits

b Inputs

b W Outputs

P @ InfoData

b l§ Term 1 (EK1200)
b B2 Drive 5 (AX5203-00C
M

appings

+

*
]

Refuser l'invite d'activation de Free

Solution Explorer * 1 x Microsoft Visual Studio | Il Run en cliquant sur No
@ - d &

Search Solution Explorer (Ctrl+() P -
'@ Activate Free Run
&1 Solution 'TwinCAT Projectl’ (1 project) -

4 o TwinCAT Projectl

b @l SYSTEM

4 @ MOTION | ves || Mo
b &) NC-Task 1 SAF
Bl pLC L J
B SAFETY
[ c++

4« @yo

—L'entrainement est entierement implémenté dans le projet TwinCAT.
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Le mode Free Run

Le mode Free Run sert a la synchronisation des axes si aucun systéeme CN n'est dispo-

nible. En fonctionnement avec CN, une tache de déclenchement est activée qui synchro-
AVIS nise les axes. Cette tache n'est pas disponible en fonctionnement sans CN. Le mode Free
Run crée une tache virtuelle qui permet de synchroniser les axes et de lire les données E/

S.

!

Si le systéme est en mode Free Run, les symboles
bleu et rouge clignotent en alternance dans la barre

d'état. 14-10
08.08.2014

]

14:10
0&.08.2014

!

Voir aussi
Configurer les appareils [ 131]

10.4.4 Configurer les appareils

10.4.4.1 Déterminer le type de moteur

Si un moteur ne posséde pas de plaque signalétique électronique ou si l'invite de recherche de moteur a été
refusée, le type de moteur doit étre entré manuellement dans TCDriveManager.

Ouverture de TCDriveManager

EAM  SQL  TOOLS  TEST SCOPE  ANALYZ

- . Dans Solution Explorer, ouvrir I/O — Devices —
o esiatips osmbmltrnel o Device 1 — Drive 5 (1)

— ' Ouvrir I'onglet Configuration (2)

AN 0000-000 EesCAT Drven (55 7Ch )

— TCDriveManager est ouvert.
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Configurer les paramétres des moteurs

Tree : x Sur le c6té gauche de I'onglet Configuration, vous
=-Device - trouverez une arborescence qui vous permettra
- Device Info d'effectuer tous les réglages nécessaires.
-~ Power Maﬁagement Pour controler ou définir le type de moteur, les
- Safety Option parameétres du moteur et du Feedback (3) doivent
- Digital I[f/O Ouvrir Channel A ou Channel B — Parameter —
- Watch Window Motor and Feedback (3)
=-Channel A

= Parameter

- Error Reaction / Drive Halt
- Controller Overview

- U/t Contral 3

- Process Data/Operation Mode
- Parameter List -

Les paramétres du moteur et du Feedback s'affichent
oo GorcAT 0| s O] S| .G i k3 a droite de 'arborescence.

ChaosBleblic A2

X SR Si les champs Motor type (4) et Feedback 1 type (5)
T e ne sont pas remplis, ceci peut avoir deux
Eror Rescion Dev Ha e explications :

V';”m““”‘w [ ] = ..g..'"n _ Le moteur ne dispose pas d'une plaque signalétique
Procus DsalOpusrdin oce B T — e électronique : Déterminer un type de moteur sans
et ‘ — @ plaque signalétique électronique [» 133]
Le moteur dispose d'une plaque signalétique
électronique non lue : Déterminer un type de moteur
avec une plaqgue signalétique électronique non lue

» 134
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10.4.4.11

Select Mot

r

-
Select a motor.(SchemaVersion.2.0) ———— o —— u@lﬁ
Ok
ars
[#-Asynchronous Motars
Load
|| Only show the suitakle motars for this drive
——— — = — — —= —
Power supply and extra settings for P
Choose the power supply settings
230% | 1 phase | 50 Hz (Europe) -
Details
Umain (2300 | Enable Umain Phase Error Detection
Usmg |20.0 % (@) Disahle Umain Phase Error Detection
U-mg 200 2%
Mare settings

wi | EvesCAT | DE
L NCITNG ey
& 2=

Ties

| Process Data | Stariep | SoE - Onine | Ombne| Corfquraton
ChannsiAs=rHe sam ] Chanseifitaatic Axis
G WA E YU 7 || ChangePs =

Ut Comtrol
& Motar and Feedback

Scalings and NC Paramaters i -}
Frocess Data/Operation Mode s
Parameter Liss

# Operation

i Diagnastics

= Channel B

“Adeemeve [Sianaa, Tbon

oty kv
0 Mo comnecion

Parameter

Error Reaction / Drive Hann
& Contoaier Ovenview

¥ Comtrol
& Motor and Feedbaci

Fagibacd 2 Feecback 2 ype:
# Scalings and NC Parameters

Pracess Data/Operation Mode -

Parameter List D coce.
i Operation [T — vedae
4 Diagnastics

-
Maotor and Feedback D4

Set Mc-5caling and some Nc-parameters now?

Déterminer un type de moteur sans plaque signalétique électronique

Cliquer sur le bouton Select Motor pour ajouter le
type de moteur

Une fenétre de sélection s'affiche, présentant tous les
moteurs avec leurs version et caractéristiques.

Rechercher le moteur de votre entrainement dans la
liste

Confirmer la sélection par OK

Une autre fenétre s'ouvre, dans laquelle vous pouvez
procéder a des réglages avanceés.

Procéder aux réglages souhaités
Confirmer la sélection par OK

Lorsqu'un type de moteur est sélectionné, il apparait
dans le champ Motor type (1). Etant donné qu'un
type de Feedback est attribué a chaque type de
moteur dans TCDriveManager, le champ Feedback 1
type (2) est rempli automatiquement.

Lorsque le type de moteur est défini, le systéeme vous
invite alors a définir les parameétres de la
configuration d'axe.

Valider ce message par OK pour étre redirigé vers
les paramétres correspondants. Voir a ce sujet Créer
une configuration d'axe [» 134].

OK | ‘ Cancel
— Le type de moteur est défini.
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10.4.4.1.2 Déterminer un type de moteur avec une plaque signalétique électronique non lue

Cliquer sur le bouton Scan motor and feedback 1*

Scan motor and feedback 1* I

. Patienter jusqu'a la fin du chargement ; la fenétre se
Scan motor and feedback ferme alors
Feedsackwit nefoce 7 HPERFACE DSLisfound. The slzcioric dala lL:JgeedT)(;l::\I/(e(;IZtger&él:]ree s'ouvre et affiche le type de

Show details

Valider I'affichage par OK

| Scan motor and feedback

Scan maotor and feedback 1. Please wait..
Cancel

Show details

. 5 Si vous obtenez ce message d'erreur au lieu du
Fean motor and leediacs message sur le type de Feedback déterminé, ceci
e S peut étre dd au fait que le moteur détecté ne dispose
“You can dlick Mator button ta select & mator rom the list i pas d'une plaque signalétique électronique.
FE N . N . ~
(<] Show dtails Dans ce cas, la procédure a suivre est la méme que

— = = e = =

pour Déterminer un type de moteur sans plague
signalétique électronique [» 133].

— La plaque signalétique électronique est lue et le type de moteur ainsi que le type de Feedback sont
définis.

10.4.4.2 Créer une configuration d'axe

Clic droit sur Motion (1) dans Solution Explorer

Solution Explorer MR Sélectionner Add New Item...
@ o-- @ &
Search Solution Explorer (Ctrl+0) Jo iR

] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project
4 o TwinCAT Projectl

b @SYSTEM 1

H PLC

I SAFETY

C++

4 @0
s = Sélectionner le type (2) de votre configuration d'axe
i N5Vl ) Nommer la configuration d'axe (3)
Typa NC/PTP MGl Canfiguration Ok 3 . .
£NG Configuration Creerl la conflguratlpn d'axg par OK
La suite de la procédure dépend du type d'axe.

,
)
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10.4.4.2.1 Création d'un axe CN

Si une configuration d'axe CN est déja existante, les différents axes peuvent étre créés et liés.

La configuration d'axe CN créée apparait dans la zone Motion de Solution Explorer.

Clic droit sur Axes dans la configuration d'axe
Sélectionner Add New Item...

Solution Explorer

a o-- @ & Nommer I'axe CN (1)

Search Solution Explorer (Ctrl+) P~ Déterminer le type d'axe (2)
k] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project) Confirmer les entrées par OK
4 o TwinCAT Projectl

b @l SYSTEM
4 @ MOTION

4 8] NC-Task 1 SAF
[B8 NC-Task 1 SVB

*® Image
[ Tables
am Axes
H rLC
| SAFETY
[ c++
4 @1yo
Insert NC Axis ES
1
MName: Multiple: 1 =
Type: CLContinuous Axis > '] [ Cancel ]
Parameter, I(deiault) v]
Cormment:
I — L'axe créé apparait sous son nom dans la
650 AR | (ot i configuration'd'gxle CN dans Solution Explorer. Liez
MehEc— e e — les axes CN individuels a I'entrainement pour
P oo || Eelame permettre la commande
A e - o .
S i ek Ouvrir Axis 1 dans Solution Explorer
#h NC-Task 1 SVB
- Posan (] Maodhds . .
- =, Ouuvrir l'onglet Settings
. i Vaooy P Utiliser l'option Link To I/O... (3) pour lier I'axe CN a
e = e - s I'axe matériel
4 @o A Cyel Tina | Acsans Dronder
4 T Devices Drider 1 & Cyche Time (ms) 200
A ™ Device 1 (EtherCAT) — 5
% Image
o Sélectionner I'entrainement a lier dans la liste
i — — | Vous pouvez filtrer la liste selon I'état de liaison
Typt Haentr Cormerient Full Hame .
e actuel des axes. Avec le filtre Unused (4), seuls les

EnarCAT S0 Drve § (AE20HO00E00) 4 0 ACS200000-020) EarCAT . TID" Denace 1 (EthorCA

axes non liés sont affichés. Au contraire, le
4 ' | parametre All (4) affiche tous les axes, quel que soit
-~ % leur état de liaison.

= Confirmer la sélection par OK

. i

— Votre axe CN a bien été lié a I'entrainement.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 135



Mise en service BEGKHOFF

10.4.4.2.2 Création d'un axe CNC

Si une configuration d'axe CNC existe déja, les différents axes peuvent étre créés et liés.

La configuration d'axe CNC créée apparait dans la zone Motion de Solution Explorer.

Clic droit sur Axes dans la configuration d'axe
Sélectionner Add New Item...

Solution Explorer

@ o--d &R

Search Solution Explorer (Ctrl+0) P

] Solution TwinCAT Projectl’ (1 project)
4 ol TwinCAT Projectl
b @ SYSTEM
4 @l MOTION
4 [l CNC-Task GEO
P [ CNC-Task SDA
P [ CNC-Task COM
*® Image
Inputs
W Outputs
Axes
Bl rLC
@ SAFETY
& Cc++
4« @vo

| Sélectionner le type d'axe dans la liste
Confirmer la sélection par OK

Insert Item

L'axe créé apparait sous son nom dans la
configuration d'axe CNC dans Solution Explorer. Liez
les axes CNC individuels a I'entrainement pour
permettre la commande.

e -+ [ Ouvrir Axis_1 dans Solution Explorer
@ o0 LB | e el e e Ouvrir I'onglet Configuration (1)
T oA AP || patipe [ - Utiliser I'option Link To I/O... (2) pour lier I'axe CNC a
Ao Y _ l'axe matériel
4 CNC-Task GEO
b G CNC-Task SDA
b B CNC-Task COM e
2 Image
Inputs AdaDetatn Compansaton Tabie
W Outputs
4 s faes
B Axis ]
= . Sélectionner I'entrailnement a lier dans la liste
¥ 1 Select /O Bow/Terminal (s 1) 5]

— -+ Vous pouvez filtrer la liste selon I'état de liaison
Typit Harn Cornentert. Full s .
; actuel des axes. Avec le filtre Unused (3), seuls les
SERCOS. EhaeCAT Sof Do § (AS2030000-0200 # A ASE203-0000-0203 EtharCAT TED Duinvacan 1 (Kt CA ., . Y .
SERCOS, EfaeCAT Sob Do & (AE203000-020) #8  ANSI-O000-020) EarCAT THO" Digace 1 (EherCA axes non ||eS sont afﬂches_ Au Contra"‘e7 |e
‘ i paramétre All (3) affiche tous les axes, quel que soit

3 _-.-_'-: Ja . .
L= 1 |eur état de liaison.
[L. . Concal

+ Confirmer la sélection par OK

— Votre axe CNC a bien été lié a I'entrainement.

136 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BECKHOFF

Mise en service

10.4.4.3 Définir un facteur d'échelle

Le facteur d'échelle est une valeur dépendant de I'utilisation et requise pour le calcul des valeurs de position.

O | Annttu | DiagCote | Duagiing | timam
==y " .

wone,8 | Puntva | rmgutn | Panga
= : : 5w
Scalings and NC Parameters .:._, ﬁ

The modifications has not yet been activated.
Please download the modifications in Nc-Configuration or
activate the System configuration.

i}

i
Ganeesi | EBaeCAT [DC | Procuns Dtta | S2a0up | 5oE - Oring | Oriima | Confguessicn
Urkod NC/TNC st Chamelag=ahic Ais | ChatneElabic At ?
& PEE -~ 5% @0 F N 7 || Chagerh >
Trew =] 2 =
Pawer Mansgement Foedtonmamt 360 [Dogwe =] S
;elel'r Optian Ne Seaing factoe Dogae  We Moda Seale. | 424367795
DI:;:L.G el M Encoatin Corurnbng Divecsan e M Diveve it petatty
Watch Window Det i T s conbgurssion
- Chanel &
Pacameter Paramater Vialue Uit
Error Reaction / Deive Halt Ruberance Velocty 150 of Max moton spesd 40042 2370117183 Dagraais
& Controlier Overview Muomem Velocty: 100% of Max maotor speed MAQ2 OroVEERS Degreals
Y Comral Manuai Veloody (Fasty 3% of Max motor speed. 10920 BRI TNHEET Dogreals

Manual Valociy [Siow) 5% of Max maioe speed
Caibration Volocy (lowards pic cam): 1% of Maxm:
Casbeation Volocty [of pic cam}: 1% of Max motor s
Acceleraton wih =
Dieceleraton wih an accekrabon tma of Ts

Jaric with 30 acceleraton sme of 13

1420 09EE0713.
A (070G

Degreals
Degrals
Dagreals
Dogrea/s?
Degreals2
Degreeisd

& Matar and Feedback
# Scatings and NC Parameters
Process Data/Operation Mode
Parameter List
i Operation
i Diagrastics

163005 16585 7000

e
_ Wag | Umsn_ | Dtk | AmphT. | Asmlo | veeu,D | Possve. | Negasw | Porgh |
ThamelA A ® ® ®
Crammal & A . ° ° . .

Dans Solution Explorer, ouvrir I/O — Devices —
Device 1 — Drive 5 (1)

Ouvrir TCDriveManager via l'onglet Configuration (2)

Dans l'arborescence, sélectionner Channel A —
Parameter — Scalings and NC Parameters (3)

Vous trouverez a droite de I'arborescence un tableau
présentant les différents parameétres des moteurs et
leurs valeurs (4). Etant donné qu'au départ, les
valeurs des paramétres sont les valeurs par défaut et
qu'elles n'ont pas été explicitement enregistrées par
l'utilisateur, ces valeurs sont considérées comme
invalides et affichées en rouge. Les valeurs de
parameétres individuelles dépendent du facteur
d'échelle, ce qui signifie que lors de la modification
de ce facteur, toutes les valeurs de parametres
peuvent étre ajustées.

Ajuster le facteur d'échelle dans le champ Feed
constant (5).

Sélectionner 'unité de mesure (6).
Confirmer la modification par Save (7).
Valider la fenétre d'avertissement par OK

La validation de la modification entraine I'ajustement
de toutes les valeurs de paramétres et de leurs unités
a la nouvelle valeur de référence ; ces valeurs
s'affichent alors en noir.

— Vos parametres de moteur sont correctement
définis.

La configuration de Channel B s'effectue de la méme
maniére que celle de Channel A.
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10.4.4.4 Définir les vitesses

T xR Contréle du facteur d'échelle
o | ——— Dans Solution Explorer, ouvrir Motion — NC-Task 1
O e e e S SAF — Axes — Axis 1 — Enc (1)
b il SYSTEM Ivvert Encoier Counting Derection FaLSE =]
o i Ouvrir I'onglet Parameter (2)
o e Sy . Comparer la valeur de Scaling Factor Numerator (3)
oMy it " avec la valeur du facteur d'échelle
Encocer St Mok (b rvge manmum o RGO Si cette valeur ne correspond pas au facteur
vawe || e “~ d'échelle, sélectionnez le champ (3) et saisissez la
ane L8 valeur du facteur d'échelle. ATTENTION : écriture
Hew - O st anglaise des chiffres décimaux : « . » au lieu de
4 @vo - m— e S « , » !

La modification de la valeur est indiquée par la
coloration en bleu du champ (4).

General | NG-Encoder | Paramster| Sercos | Time Gompensation | Online |

’7 Parameter Offline Value

- | Encoder Evaluation: Sélectionner le champ dont la valeur a été modifiée
Invert Encoder Counting Direction FASE 4 =l (4) pour activer le bouton Download (5)
Scaling Factor Numerator .
Scling FoctorDenomintorGefult L0 05750 Cliquer sur le champ Download (5) pour sauvegarder
Position Bias 00 la modification
Modulo Factor (e. 36007 3600 Une nouvelle invite apparait :
Tolerance Window for Modulo Start 0.0
Encoder Mask (maximum encoder value) OxFFFFFFFF
Encoder Sub Mask (absolute range maximum value) 0x0O00FFFFF
Reference System 'INCREMENTAL' LI
+ | Limit Switches:
+ | Filter:
+ Homing:
+ | Other Settings:

]

& Downioad D[ Upload | [ ExpandAl | [ CollapsAll | [ Selectal |

Enregistrer définitivement les modifications en
cliguant sur Save now

Changes are ternporary and will lost after TwinCAT restart Patienter un moment, puis fermer la fenétre par OK

-
Persistent Changes

To save changes, the configuration must be saved in the registny.

Contréler également les parameétres de Channel B.

|:| Do naot show dialog again w

e — o R . Réglage des vitesses

@ o8 & = e P e o e oo : ; ;
T T o m Dans Solution Explorer, ouvrir Motion — NC-Task 1
p-rotroinastne | SAF — Axes — Axis 1 (6)
L JSYS:EN Reference Velocity A0042 26T0L1TI8TSS )
T iy Yooy L Ouvrir I'onglet Parameter (7)
b NC-Task 1 5v8 Marneal Velocity (Fast, 10920623 7304687
P e i Définir les vitesses en fonction de vos besoins
] . ATTENTION : écriture anglaise des chiffres
» oo g e oo » décimaux : « . » au lieude «, » !
(3 sm.uu i
bW Cutputs + | Uimit Sufiches
b Ais 2 o Monitoding
il » sepan emete
Hoee »  NCIPammeten
4« @vo

Expasd b Cotapnad | [ Seeam ]

La modification de la valeur est indiquée par la

| General | Setings| Parameter| Dynamics | Online | Functions| Coupling| Compensation|

coloration du champ en bleu.
|7 Parameter Offline Value
- Velocities:
Reference Velocity 40042.287011718799
Maximum Velacity 36402.0791015625
Manual Velocity (Fast) 36000.0
Manual Velocity (Slow) 360.0
Calibration Velocity (towards plc cam) 364.02079101562498
Calibration Velocity (off plc cam) 364.02079101562498
Jog Increment (Forward) 5.0
Jog Increment (Backward) 5.0
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Paramétres Description

Reference Velocity Vitesse de référence d'un amplificateur analogique

Maximum Verlocity Vitesse maximale (= valeur maximale du champ Target Velocity)
Manual Velocity (Fast) Vitesse dans le menu manuel (F71 et F4)

Manual Velocity (Slow) Vitesse dans le menu manuel (F2 et F3)

Calibration Velocity (towards plc cam) |Vitesse de la course de référence

Calibration Velocity (off plc cam) Vitesse de la course de référence

— Les vitesses sont ajustées et seront effectives lors de la prochaine configuration.
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10.4.5 Mode essai

Pour tester le projet TwinCAT avec ses parametres sur I'entrainement, ces parameétres doivent étre
appliqués a I'entrainement. Pour cela, I'ensemble du systéme doit étre configuré. Aprés une configuration

réussie, la commande du moteur peut étre testée en mode manuel.

Il est recommandé d'effectuer un controle de I'état de I'entrainement avant la mise en service de la
commande manuelle.

10.4.5.1 Configurer I'entrainement

Avant de pouvoir démarrer la commande, vous devez appliquer a lI'entrainement les parametres définis dans
TwinCAT. Pour ce faire, vous activez la configuration.

- Cliquer sur le symbole Activate Configuration dans la
B barre d'outils

. Activer la configuration par OK
X4 Tous les paramétres définis sont appliqués a
I'entrainement.

Microsoft Visual Studio

% Activate Configuration

WY (0ld Configurations will be overwritten!)

oK l[ Cancel l

. 4

Microsoft Visual Studio w

Démarrer Run Mode par OK.

'9/, Restart TwinCAT System in Run Mode

OK | Cancel

Patientez jusqu'a ce que l'icone en forme de roue
dentée bleu dans la barre d'état passe au vert.
L'application se trouve alors en Run Mode.

1410 14:10
08.08.2014 08.08.2014

— Tous vos paramétres ont été appliqués a votre entrainement. L'entrainement est prét a fonctionner.
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10.4.5.2 Controle de I'état

Avant d'utiliser la commande du moteur, contrblez les états du systéme de I'entrainement.

FRE EDIT VEW PROJCT BULD DOEBUG TWINCAT PC TEAM SOUL  TOOLS TEST SCOPE  ANALYZE '

P Attacn - Release = TwinCAT

G-o-@ud X4

=@ n Y, CxocEIn -
% 2
@ 0@ B | [Guoen]Adage ew-o_.

pe
Y Solution TwinCAT Project' {1 project |
4§l TWinCAT Project]
» il SYSTEM
¥ @ MOTION
P
B SAFETY
B
+ @vo

P i - : 1

5% image-tnto

Mo Hame

2 Synclinits povae

L3
b inputs E T
b W Outputs
b W infoData
BB Term 1 (EK1200 |
b B4 Drive 5 (AX5203-0000 |
4 3% Mappings
. NC-Task 1 SAF - Device 1 ||
s NC-Tasic | 845 - Device 1|

— Votre systéme est contrélé et prét a fonctionner.

Dans Solution Explorer, ouvrir I/O — Devices —
Device 1 (EtherCAT) (1)

Ouvrir I'onglet Online (2)
Tous les appareils de I'entrainement s'affichent (3).

Les états de tous les appareils peuvent étre modifiés
a l'aide des touches de fonction (4)

Pour un fonctionnement sans probléme, les états de
tous les appareils doivent étre définis sur OP (visible
dans la colonne d'état State dans le tableau (3)).

10.4.5.3 Activation de la commande manuelle

TwinCAT dispose d'un menu manuel qui vous permet de démarrer manuellement I'entrainement en mode de
test. Le menu manuel peut étre ouvert via I'entrainement (Devices) ou via la configuration d'axe.

Menu manuel Entrainement

Dans Solution Explorer, ouvrir I/O — Devices —
Device 1 — Drive 5 (1)

Ouvrir 'onglet NC-B: Online (2) ou NC-A: Online (3)
changer

Dans ce cas, la sélection de NC-B: Online (2)
entraine le test de I'entrainement de 'axe 2.
Sélectionnez NC-A : Online (3), pour tester I'axe 1.

Servo amplificateurs AX5000
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FILE EDIT VEW PROMCT BULD DEBUG TWINCAT PIC  TEAM
B-h-@ue Xd
(5 < A < | o

SOL  TOMS TEST SCOPE  ANALYZE Wi

b Auach.. - Release = TwinCAT RT
CH-0CF334

1 =%

&
Ganeeal | Seangs | Pammeter | I}w\llmc-n:wm Couplng| Compensaion
21.1463 “"

Fee] AcualVelooty sgeas] Selpont Velocity

i O v Lag Distance {mnjma)

bl SYSTEM 00000 {0.000. C00%)
Ovamda: {%] Totml Corerol Cuput r
00000 % 000/ 000 D)
Statn fog) o (phyn ) Esabing
Foandy SETUER = ]

FasdFu
Fased B

Cabbrated
Ha

Cantolles Kv-Factor Fiaforence Volochy

ADO331411132813

reaisDogrea] egess)

Target Poston

FE S EEEN B

Degres| Tanget Velocity egmes]

Setpoint Position gree]
\ 21.1480 0.0000
Lag Distance (minfmax) gree] Actual Velocity: egree/s] SetpointVelocity:  egree/s]
0.0000 (0.000. 0.000) -0.2108 0.0000
Qverride: [%] Total/Control Output [%] Error:
0.0000 % 0.00/ 0.00 % 0 (Ox0)
Status (log.) Status (phys.) Enabling 7 8
[ |Ready [¥|NOT Moving "] Coupled Mode | Controller qp
[ calibrated [Moving Fw []in Target Pos [[IFeedFw —
["Has Job [ Moving Bw [“]in Pos Range " FeedBw,
-
Set Enabling

Setpoint Position gree]
N 21.1404
Lag Distance (min/max) gree] Actual Velocity: egree/s] SetpointVelocity: egree/s]
0.0017 (-0.043.0.015) -0.0033 0.0000

Qverride: [*%] Total / Control Qutput [%] Error:
100.0000 % 0.00/ 0.00 % 0 (0x0)

Status (log. 13 Status (phys.) Enabling 12
NOT Movirms || Coupled Mode 7 Controller Set

[ Moving Fw
[ IMaving By

| lIn Target Pos.
| lInPos. Range

|¥|Feed Fw
Feed Bw

Configuration d'axe dans le menu manuel

Dans Solution Explorer, sélectionner Motion — NC-
Task 1 SAF — Axes — Axis 2 (4) ou Axis 1 (5). Selon
celui des deux axes qui doit étre testé.

Ouvrir I'onglet Online (6)

Définition des autorisations

Pour commander les moteurs manuellement, vous
devez autoriser la commande manuelle de
I'entrainement. La commande est validée si Enabling
Controller (7) est activé. De plus, pour la marche
avant, I'entrainement doit avoir la validation Enabling
Feed Fw (7), et pour la marche arriére la validation
Enabling Feed Bw (7).

Cliquer sur le bouton Set (8) pour modifier les
validations

Cliquer sur le bouton All (10) pour définir toutes les
validations et I'Override (11) sur 100 %
ou définir manuellement tous les paramétres :

Attribuer les validations individuellement (9) en les
cochant pour les activer

Entrer la valeur d'Override (11)

Override (11) remplace toutes les limitations de
vitesse antérieures et représente le pourcentage de
la vitesse actuelle. La valeur autorisée d'Override est
comprise entre 0 % et 100 %.

Dans l'affichage de fonction, cette validation est
indiquée par une coche (12). De plus, avec la
validation de la commande, I'état (log.) (13) a été
modifié et I'Override a été entré. Les moteurs sont
préts a fonctionner et peuvent étre commandés via le
menu manuel.

— Votre commande manuelle est validée et peut étre utilisée.
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10.4.5.4 Instructions pour la commande manuelle

Vous pouvez commander I'entrainement au moyen

N 24 {33Q SePemPosion aeel des boutons F1 a F9 et des champs Target Position
Lag Distance (min/max): gree] Actual Velocity: egree/s] Setpoint Velocity: egree/s] et Target Ve/OC/ty
0.0051 (-0.043,0.015) -0.3543 0.0000
Qverride: [%] Total/Control Qutput: [%] Error:
100.0000 % 0.00/ 0.00% 0 (0x0)
Status (log.) Status (phys.) Enabling
Ready NOT Moving DCnupled Mode ComroHer Set
[T calibrated [“IMoving Fw []in TargetPos Feed Fw
[ Has Job [“IMoving Bw ["]in Pos_Range [¥]Feed Bw
Controller Kv-Factor ree/s/Degres] Reference Velocity: egrea/s]
1 g 40033.1411132813
Target Position: Degree] Target Velocity: egree/s]

3

0
== = + | ++ ® =
Fi F2 F3 F4 F8 Fa

Le tableau présente un apergu rapide de toutes les fonctions du mode manuel.

Fonction Description

F1 Marche arriére avec la vitesse Manual Velocity (Fast)
F2 Marche arriére avec la vitesse Manual Velocity (Slow)
F3 Marche avant avec la vitesse Manual Velocity (Slow)
F4 Marche avant avec la vitesse Manual Velocity (Fast)
F5 Démarrer une instruction de déplacement directe

» Entrer la position cible (Target Position)
» Entrer la vitesse de déplacement (Target Velocity)
» Démarrer l'instruction de déplacement par F5

F6 Arréter une instruction de déplacement directe
F8 Réinitialiser la commande (si la commande manuelle ne réagit plus)
F9 Déclenchement d'une course de référence (voir documentation de TwinCAT)
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10.4.6 Messages d'erreur courants

TwinCAT Projectl ® X

General | EtherCAT | DG | Process Data | Startup | SoE - Online | Online | Configuration ‘ NC-B: Online [

‘ etpoint Position gree]
. 86.8821
Lag Distance (min/max): gree] Actual Velocmy: 5] Setpoint Velocity: egree/s]

-0.0055 (-2.861.2.785) 0.0000 0.0000

Qverride: [*%] Total/Control Quiput: [%] Error: 1
100.0000 % 0.00/ 0.00% 18005 (0x4655)

Status (log) Status (phys.) Enabling

DReady NOT Maving DCoup\ed Mode Cnntm\ler Set

[ calibrated [ Moving Fw [#]In Target Pos [¥]Feed Fw

DHas Job Danng Bw \n Pos. Range Fead Bw

Controller Kv-Factor: ree/s/Degree] Reference Velocity: egreefs]

1 g 40033.1411132813

TargetPosition: Degree] Target Velocity: egreefs]

36393

0 )
sl el & BB OB 8] =

Gasacst | EReCAT | DX | Prosess D | S soE-cm.:cm-.so.... B Functons | NC:A Dnkew | NG A Fancsons
Linkagi/CNC meer Chi al 3 Dmmoticeatic kil

'11 7 || Change P =

Diageasics

Me11age Fuptack 1" Posten meakd

Dbt of evvak operabon dats bot CPZ {S-9-0031)

oN e

L. | Powtive.. | Nugatv...| Pusgh
= . . 355
L L] L] neww

Gararal | EmerCAT | DG
Linkind NC/TNC ey

ibic fuea |

&Sl -~ 4 T 7 || Cangeh =
Ta =B
Device Ciagrosics
Device o Mendtn  frs stale st o Conol Bed Pt S6EROR macy
Power Management e e 12
Safety Option
Dispiay
Digital 1O
Wateh Windeow
3 Channed &
Channel B
Parwrie Dt of e oparabon it fos G2 (5-3-9021)
£ Cpesaticn
4 Diagrentics o Nara
| Dogusy | umam | Dotk | AmptT_ [Acusio | verv, [Possve | sagatw | Pergn |
RlAmssmmac @ . N1 Npoac @ 0 e aw
Bl smmc @ . W Nposc. @ . e nm

General | EtherCAT | DC | Process Data | Startup | SoE - Online | Online | Cunﬁguraﬂunl NC-B: Online [

Si vous vous trouvez dans le menu manuel et que la
valeur de position (2) est grisée, le menu manuel
affiche le message d'erreur Error (1) et la commande
manuelle est inactive. Le message d'erreur ne donne
aucune indication précise sur la cause. Pour la
déterminer avec précision, ouvrez TCDriveManager
via Configuration (3).

Un autre message d'erreur peut étre lu dans Diag
Code (4) dans la ligne d'état des axes. Controler I'état
de I'entrainement (5). Sélectionner Diagnostics (6)
dans l'arborescence pour obtenir plus d'informations
sur I'erreur. Une liste (7) sur le c6té droit présente
I'historique complet de I'erreur. Cette liste permet
d'identifier la cause concréte du message d'erreur.
Actualiser la liste au moyen du bouton avec les deux
fleches vertes (8) pour afficher le message d'erreur le
plus récent. Une fois la cause identifiée et corrigée,
réinitialisez I'axe en cliquant sur le bouton R (9).

Apres un bref moment, plus aucune erreur n'est
indiquée dans la ligne d'état de I'axe (10), et
I'entrainement est également en état prét a
fonctionner dans OP (11).

Actualiser a nouveau la liste des messages d'erreur
(8). Celle-ci ne devrait plus contenir de messages
(12).

Dans le menu manuel, la valeur de la position (13)
est a nouveau inscrite en noir.

13
etpoint Position: gree] o
b 80.3035 wxe  Appuyer sur le bouton F8 pour réinitialiser I'erreur
Lag Distance (min/max): gree]  Actual Velocity: egree/s] SetpaintVelocity: egree/s]
20000 (0000, 0.000) 1882 0.0000 (14) dans le menu manuel.
Override [%] Total/Control Quiput: [%] Error. 14
00000 % 000/000%
Status (log) Status (phys ) Enabling [J -~ kY AgA :
[FlReady FINOTMoving || [F]CoupledMads Plcomoler (G — L'entrainement est a nouveau prét a fonctionner.
DCahbrated DMovmg Fw Dln TargetPos. DFeed Fw
["1Has Job ["IMoving Bw ["]inPos. Range [C1FeedBw
Controller Kv-Factor: reefs/Degree] Reference Velocity: egree/s]
40033.1411132813
Target Position: Degree] Target Velocity: egree/s]
0 1 36393
il el & W OB B 8 ®
Fi F2 F3 F4 F8 F9
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10.5 Diagnostics pendant la mise en service

C'est pendant les processus de mise en service que les diagnostics de défaut sont les plus probables. En
effet, a ce stade précoce, on détecte les cables mal confectionnés, les raccordements de blindage
défectueux, les moteurs / systémes de feedback mal paramétrés, les probléemes mécaniques et de
nombreux autres défauts. Le plus souvent la machine ne démarre pas ou s'arréte rapidement avec un
message de diagnostic. Les solutions les plus complexes pour les messages de diagnostic lors de la mise
en service sont décrites ci-aprés dans le détail.

m Documentation pour tous les messages de diagnostic

Lorsqu'un message de diagnostic s'affiche, commencez par lire les informations concer-
nant le message dans la documentation « AX5000_DiagMessages ». Vous y trouverez le
AVIS plus souvent des suggestions de solutions, qui peuvent étre appliquées sans difficultés ma-
jeures. Ce n'est qu'aprés avoir exploité en vain les solutions qui y sont proposées qu'il faut
alors recourir aux solutions proposées ici.

10.5.1 FA49, Défaut canal processus de Feedback (1Vss)

Si ce message de diagnostic s'affiche, il se peut que le signal analogique pour le systéme de Feedback
(1Vss) soit défectueux. L'AX5000 contréle les signaux de sortie du systéme de feedback Sin/Cos 1Vss et
coupe I'entrainement si le signal sort de la plage de tolérance comprise entre 0,53 Vss et 1,34 Vss. Les
systémes de feedback sont spécifiés de fagon a fournir obligatoirement des valeurs exactes dans la plage
de tolérance mentionnée. En dehors de cette plage, les valeurs peuvent encore étre exploitables, mais cela
n'est pas obligatoire.

10.5.1.1 Analyse de la tension a I'aide d'un oscilloscope externe

Les valeurs provenant du systeme de feedback peuvent étre déterminées a l'aide d'un oscilloscope (Scope)
externe. Vous pouvez brancher un oscilloscope externe entre le connecteur de feedback et I'AX5000 et
déterminer la tension sinus et la tension cosinus.

10.5.1.2 Analyse de la tension avec le TwWinCAT Scope2

Si vous ne pouvez pas travailler avec un oscilloscope externe, vous pouvez aussi utiliser le Scope2 intégré
dans le TwinCAT. Pour cela, il faut procéder aux paramétrages suivants.

Paramétrage des IDN P-0-0150 / P-0-0180

Systéme de feedback 1 ou 2
Le message de diagnostic FA49 s'applique aussi bien au systéme de Feedback 1 qu'au

systéme de Feedback 2. Pour savoir quel systéme est concerné dans le cas d'espéce, il
AVIS faut amener le pointeur de la souris sur le message de diagnostic dans le TCDriveMana-
ger. Vous voyez alors s'afficher un Tool tipp qui permet d'identifier le systéme de feedback
défectueux. L'IDN P-0-0150 décrit ci-dessous s'applique au systéeme de feedback 1. L' IDN
P-0-0180 s'applique au systéme de feedback 2 et présente la méme structure que
P-0-0150.

Ouvrez le System Manager et sélectionnez le servo-amplificateur (1) qui provoque le défaut. Ouvrez le
TCDriveManager (2) et, dans le canal correspondant (3) sélectionnez le Feedback défectueux (4). Dans
I''DN « P-0-0150 » (5) sous le paramétre « Sin / Cos » (6) pour le paramétre « SinCos 1Vss monitoring » (7)
ouvrez la plage des valeurs (8). Quatre choix s'affichent.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 145



Mise en service

BECKHOFF
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2 = Error monitoring (only wire break detection) and Sin/Cos logging (Uniqguement détection rupture de fil et
enregistrement des valeurs Sin/Cos)
3 = Error monitoring (only wire break detection) (Uniquement détection rupture de fil)

Si vous utilisez le Scope 2 seuls les points 1 et 2 sont pertinents, puisque dans ce cas les signaux Sin/Cos
sont aussi enregistrés simultanément.
En général, le choix entre point 1 ou point 2 est dicté par I'application. Cela dit, il existe deux indications
sommaires pour guider votre choix :

Si I'axe défectueux n'est plus utilisable, parce ce que le défaut réapparait toujours immédiatement, vous
(Uniquement détection rupture de fil et enregistrement des valeurs Sin/Cos) » afin
que le défaut puisse se manifester et étre enregistré.

devez saisir le choix « 2 =

Si I'axe défectueux est encore utilisable, parce que le défaut ne se manifeste que sporadiquement, vous
pouvez saisir le choix « 1 = (Surveillance compléte du défaut et enregistrement des valeurs Sin/Cos) » ou
« 2 = (Uniquement détection rupture de fil et enregistrement des valeurs Sin/Cos) », parce que le défaut peut

toujours étre enregistré.

AVERTISSE-
MENT

Attention, risque de blessures par des mouvements non controlés !

Lorsqu'on utilise un axe défectueux, celui-ci peut se déplacer de fagon incontrélée. Assu-
rez-vous que personne ne se trouve dans la zone de positionnement de la machine.

Dans de nombreux cas, il est également possible de déplacer I'axe défectueux manuellement, c'est cette
solution qu'il convient d'utiliser en priorité pour des raisons de sécurité.

Prise en charge des Debug-Pointer dans la liste Startup

Pour pouvoir enregistrer les signaux Sin/Cos, les Debug-Pointer correspondants doivent étre inscrits dans la
liste Startup de I'AX5000. Dans le TCDriveManager, appelez la liste Startup a I'aide du bouton (9) et
appuyez sur le bouton « Add » (10). Une fenétre s'ouvre, dans laquelle sont énumérés entre autres les
paramétres P-0-1006 a P-0-1010 (11).
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3B SYSTEM - Configuration

BB i - Configuration Genessl | EtherCAT | DC | Process Dsts | Stetup | Sof -Onine | Onine  Configuration I
BA PLC - Configuration Linked MCACHE ames:  Charneldasbls nk cay

-8 Cam - Configuration -~ = . o 4 [ .

3-JA 1o - Configuration I'*::’ +“|TE=| = 2y A = ot N 2 || Change Prass. x

=38 1/0 Devicas
15 Device | (Ethercal

ik Davice 1-Image

ik Device 1-Tmage DMz already in Starup ket
I
Add Parameter to Startuplist | |

o | Mame [ act vaus | Sk Vale | ueie | ak, I _ Tianskon |
# PO0O06  Modu message cortiol | Er-Misable
B POON3  Display output e 1 Cancal | —
o-PO0314 | Display oulpuk e 2 _ Mome |
& POHS  Disgnostic oulpu ——
F-PO0E5]  Erer resclion conbiol waid f ! | il
-~ PO-D351  Ener ieaclion delap lime fuoa [ LPElEDE:

PHMD0 | Haichusie snsble cenfiguiation 10
F-O-MIM  Pasition limil switch corliguration

P02 FAesdy lo opersls conligurstion

P-O-0451  Cumerk cortioller sellirgs

P-O0511  Velacily fiker law pats lime conslant CLoog mz

B

il

P02 Welacly fiker low pazs damping 000300000 Accept Al
- P00513  Cumsrt command vabie s
= P-0-0a00 Diglld outpul condial ward L Te... Aciual
F-O000  Debug poiréer 1 ad 00000000
PHOM  [iebug porter 1 fupe 1 1 7 Hex 32
P00 Debug porter 2 ad (00000000
Bufinne_ e o = / T Hex 32

TH00E  Fescheck debug poirker 1 ace

F-01007  Fesdhack debug poirker 1 bpe
- P00 | Ferdhack debug pointer 2 ade
200010 Feedback debug poinker 2 hoe

3 Hex 16 ar 1T Ithn-:I ta

3 Hex B

Avant d'étre insérés dans la liste Startup, vous devez encore paramétrer les IDN. Les IDN P-0-1006 et
P-0-1007 correspondent aux signaux Sinus, les IDN P-0-1009 et P-0-1010 aux signaux Cosinus, les
structures sont identiques pour Sinus et Cosinus.

Pour I''DN « P-0-1006 » dans la zone « Addr » sélectionnez I'adresse « 0xA000 Sin/Cos ChA: Sin
(Int16) » (12).

B P-0008  Feadbsck debug pointer 1 adh

[
Soulice
- PO00F  Feedbssk debug pointer 1 1ppe Ly . oA
: : (2002 SindCos Cht
£ 01009 Feedback debug poinir 2 ez A 002 SinfCcs Che
At (b, 004: Sin/Cos Che
== Jouice 0=A005: SindCos Che
- P00 Feedback debug pointer 2 lype ﬁg%ﬂ. Ecﬁljﬂ:
£l i | H - hBes I,
B P-0-2000  Configued safiely oplion A2 PesdhorMi
(=8.073: Resobver/kl
Tt 1114 Hnsmrﬁl_"
| T Position Feedhad 4 o

Dans la zone « Source » sélectionnez le systéme de feedback défectueux, « 0: Front » correspondant au
systéme de feedback sur la face avant de I'AX5000 et « 1:Option » au systéme de feedback sur la carte
optionnelle AX5701 / 02.

P-0-1006 Feedback debug paointer 1 adr

Addr 0wA000: SindCos Chb: ..
P-0-1007  Feedback debug painter 1 type [: Front
P-0-1003  Feedback debug pointer 2 adr 1: Option
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Pour I'IDN « P-0-1007 » sélectionnez le type « 2:Decimal 16 ».

[EEETE TP [ RTINS

¥ 2 Decimal 16
- P-0-1003  Feedback debug painter 2 adr [ Binarv 16
Addr 1 llecioecd Necimal 16
Saurce 1 3 T2 Decimal 16
oot CmmdAbmmls Ambiim mmimbmre 1 ke |d Et:.:-.c .I.l_:'

Vous devez maintenant répéter I'opération pour les IDN « P-0-1009 » et « P-0-1010 ». Pour I' IDN
« P-0-1009 », dans la zone « Addr » il faut entrer la valeur « 0xA001: Sin/Cos ChA: Cos (Int16) ».

Sélectionnez les quatre IDN et appuyer sur « OK », pour enregistrer les IDN dans la liste Startup.

Activer la configuration

Dans TCDriveManager (14), dans I'arborescence, cliquez sur le point « Process Data/Operation Mode ».
Une nouvelle fenétre s'ouvre, dans laquelle vous passez du choix « AT or MDT » a « AT » (16).
Sélectionnez alors les deux IDN « P-0-1008 » et « P-0-1011 » (17) et déplacez-les, par un clic sur le bouton
« >>» (18), dans la fenétre « Parameter for Process Data ».

General | EtheiCAT | DC | Process Data | Stastup | SoE - Online | Orir (_ Configuration | ),
Linked NC/CNC aves:  Channeldc=sNo lirk Chameo—mamnk ] 4]
@& 2= % @[ E NE] 7 |[CengePrae 7]
Trea »
Ei-Device Linked Me-duis:
Device Info
Power Managemsnt Configurated operation modes:
- Safety Option 100 | Mame | Act Value | Sat Ya
- Displary S.040032  Primary operation mods 2: velo conrol
ScopeZ
Diikal T/
\Wakch Window 1 6
[=]- Channel & /
- s Management AT orMDT: AT bt
B Controllar Ovarviaw Available parameters tor FroceszData Parameters for ProcessData
¥ Mokor and Faadhack P-0-0453; Cument controber stakus word - S:0:01 35 Drve status weord
Process DatafOperation Mode o | P-0-0454: Effective torque command value 5-0H0051: Posilion feedback
e P-0-0503; Velocity confroller status word
) 1 P-0-0504: Effective velocity command value
Scalings 1 5 P-0-0553; Position confroller status word
[#] Opssration P-0-0554: Effective position comimand value
o oo L0 DRUUEE SEe i 18
- [ ] Inputs oplion un
= dﬁl:‘mlﬁ e P-0-1002; Debug pointer 1 value o
- Parameter PS50 POINGET 2 vaius
[+ Operation rp——
[# Disgnastics = g poirter 2w
PO o
P-0-2001: Safety option diagnoshcs
P-0-2002: Safely aption state 1 T =
4| | » 4|

Dans le EtherCAT Device (19) correspondant, activez le ADS-Server (20). Cochez « Enable ADS Server » et
« Create Symbols » (21). Le « Port » (22) sera automatiquement saisi.
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- AXS5021-Doku.tsm - TwinCAT System Manager
File Edit Achons Wiew Options Help

20
Dol S5 2R (A0S avdd anie 2o d

= Bl 5v¥STEM - Configuration
- M - Configuration
BB FLC - Confiouration
BR Cam - Configuration

General | Size £ Difset | Bultered Mappir || ADS |

[+ Enable ADS Semer

Poit: 27905 [OxEDEN)
=l l 1f - Configuration o o
= B /0 Devices 19 . \
[T Davige: ! (Fthar” ATY

= l=ice 1-Image

21 29

I Lsvine & aeagcoli T

i #1 Inputs

i Oubps

§ [nfobata

01l Crive | (AXSOE1-0000-0001 )
B B Drive 2 (AMS20E-0000001 1}
sl Brbie 3 (AE118-0000-0011)

&8 Mappings

EJ|

IR

Marre | [ 1vpe [ 5z =hddr... | Injouk || Ls

Lancez le « TwinCAT Scope2 » et vérifiez si les valeurs de I'amplitude sont autorisées. Le facteur d'échelle
est 1/46602.
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10.6

10.6.1

EtherCAT

Traitement des parameétres

Les servo-amplificateurs de la série AX5000 gerent les paramétres nécessaires a leur configuration (les
IDN) d’une nouvelle fagon.

A linverse des servo-amplificateurs usuels (p.ex. AX2000), ces paramétres ne sont pas enregistrés de

maniére rémanente sur ’AX5000 lui-méme, mais bien au sein du projet TwinCAT de la commande principale

(la NC sur le PC industriel).

AX2000

EEprom
Faram eter
=-0-0001
S-0-0002
S-0-0003
S-0-0004

AX5000

EtherCAT

IPC {NC)

RAM #

Faram eter
=-0-0001
=-0-0002
=-0-0003
=-0-0004

{Start)

-

Les parameétres ne sont alors transmis de la NC au servo-amplificateur qu’au démarrage du systéme
EtherCAT. Grace a la grande vitesse de transfert fournie par EtherCAT, ceci se produit assez rapidement,
méme sur des installations de plus grande envergure.

10.6.1.1

Transitions

Lors du démarrage, le systéme EtherCAT passe par les états Init, Pre-Operational, Safe-Operational et
Operational (voir chapitre Machine d’état EtherCAT). Les passages d’un état a I'autre sont appelés des

transitions.

Init

nC

Pre-Operational

{Pre-0p)
SP C
Safe-Operational
Safe-0p)
osC
Operational
Op)

Dans la pratique, le transfert des paramétres (IDN) de la commande principale a '’AX5000 a lieu pendant les

transitions IP, PS et SO.

DIP
Dps
Dso

Le graphique montre les différentes transitions :

IP:
PS:
SO :
0S:
SP :

Pl :

Transition de Init a Pre-Operational

Transition de Pre-Operational a Safe-Operational
Transition de Safe-Operational a Operational
Transition de Operational a Safe-Operational
Transition de Safe-Operational a Pre-Operational
Transition de Pre-Operational a Init

TwinCAT System Manager indique les transitions au cours desquelles les différents paramétres d’'un

AX5000 sont transmis.
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L, AX5000_001.tsm - TwinCAT System Manager =] E3

Datei Bearbeiten Akkiomen  Apsicht  Opkionen 2
D@ =@ sB2E2 AL (= aydd i @le 5QqQ 8

ﬂ SYSTEM - Konfiguration .ﬁ.llgemeinl EtherCAT I DC I Frozessdaten  Startup | SaE - I:Inlinel Dnlinel
' M - Konfiguration
! 5P - Konfiguration Transitiu:unl F'ru:utu:u:u:ull |ridex | [rata | Comment
=8 E/a - Konfiguration S <P5> GoE  S-0-0015 0x0007 (7] Telegram type
- S8 A Gerte S <PS»  Sof 500016 020002003300 AT list
== Gerat 1 (EtherCAT) 8 <PS> ScE 500024 020002002400 MOT list
== Zerat 1-Prozessabhild Sl PS SoE S-0-0001  Ow0FAD (4000) Thoye - MC cycle time
== Gerdt 1-Prozessabhild-Info = S SoE S-0-0002  Ow0FAD [4000) Tecpe - Comm cycle time
EEI---%T Eingange Sl PS SaE S-0-0032 0x0002 (2] O peration mode
- @] Ausginoe
-8 InfoData
|'_—'|--i+;| Achse 1 (Ax5101-0000-0002)
- &t AT
- @l MDT Mave g fave Dawn Mewu... Lazcher... Bearbeitern...
-8 Wostate
-8 InfoData
&8 Zuordnungen

10.6.2 Synchronisation EtherCAT

Les fameux télégrammes EtherCAT (ECT) sont envoyés a partir du maitre EtherCAT a toutes les
commandes esclaves EtherCAT (ESC). Une ESC est un module électronique qui effectue au sein d’'une
durée définie (cadence) toujours les mémes cycles de calcul et/ou de copies d’actions sur base de 'ECT.
Les informations de 'ECT qui sont traitées sont décrites dans le fichier de configuration de 'ESC. Dans le
domaine de la technique d'entrainement, il est extrémement important - en raison des temps de cycles trés
brefs - que la synchronisation des données et des esclaves soit toujours garantie. La synchronisation des
esclaves est réalisée par les fameuses « horloges distribuées » et peut étre consultée dans la
documentation EtherCAT. La description ci-dessous traite exclusivement de la synchronisation des données.

AX5000
config.
e OO e e
Commande
esclave EtherCAT
état
Maitre

CPU

|
I
|
|
I
|
|
|
: I~
EtherCAT } -
|
I
[
|
|
|
|

10.6.2.1 Maitre EtherCAT

Le maitre EtherCAT lit le fichier de configuration AX5000 et écrit de maniére unique dans les registres
correspondants de 'ESC, au démarrage du systéme, avec « DTO = 250 us » et « DT1 = temps de cycle

NC ». Ces valeurs sont toujours a nouveau lues par I'ESC a partir du registre et commandent SyncO0 et
Sync1. Si le contenu de ces registres est perdu ou si les valeurs sont écrasées en cours de fonctionnement,
cela engendre des problémes pour Sync0 et/ou Sync1
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10.6.2.2 Commande esclave EtherCAT (ESC)

Pour la synchronisation, TESC de 'AX5000 envoie régulierement (DTO et DT1) deux signaux (SyncO et
Sync1) a la CPU de ’AX5000.

10.6.2.2.1 Sync0

Les interruptions « i » de « Sync0 » sont envoyés par défaut toutes les 250 ys ; si une interruption vient a
manquer (voir FO), la CPU génére le code d’erreur F414 et les axes raccordés sont arrétés via la « rampe
EStop ».

Autres messages d’erreur :

Le temps de cycle Sync0 ne peut étre configuré qu'a 62,5 ys, 125 ys ou 250 ys, sans quoi la CPU génére le
code d’erreur F409.

Si la synchronisation « SyncO » n’est pas activée au sein de 'ESC, la CPU génere le code d’erreur F410.

Si la longueur d’'impulsion de l'interruption ne correspond plus a la norme, la CPU génére le code d’erreur
F411.

Pour tous les messages d’erreur, les axes raccordés sont arrétés via la « rampe EStop ».

10.6.2.2.2 Sync1

Les interruptions « i » de « Sync1 » sont envoyées par défaut selon le temps de cycle NC. Ce temps de
cycle est toujours un multiple de SyncO0 et correspond par défaut a 1 ms. En 'absence d’interruption (voir
F1), la CPU génére également le code d’erreur F414 et les axes raccordés sont arrétés par la « rampe
EStop ».

Autres messages d’erreur :

Le temps de cycle Sync1 doit &tre un multiple du temps de cycle SyncO et doit étre identique aux paramétres
« S-0-0001 et S-0-0002 », sans quoi la CPU génére le code d’erreur F412.

Si la synchronisation « Sync1 » n’est pas activée au sein de 'ESC, la CPU génére le code d’erreur F413.

Si la longueur d’impulsion de l'interruption ne correspond plus a la norme, la CPU génére le code d’erreur
F411.

Pour tous les messages d’erreur, les axes raccordés sont arrétés via la « rampe EStop ».

10.6.2.2.3 Fin du télégramme (EOT)

L’ESC lit FECT dés qu'il arrive, le moment idéal se situe toujours peu avant Sync1. Les données destinées a
'ESC sont ensuite lues a partir de 'ECT puis écrites au sein de la zone de données par SyncMan2. L'EOT
se situe ainsi peu de temps (DT2) aprés linterruption de Sync1, ensuite I'état de SyncMan2 est définit
comme « SyncMan écrit ». Ce n’est que lorsque cet état correspond a « SyncMan écrit » au moment Sync1
que la CPU copie les données de SincMan2 dans sa propre zone de mémoire. Si I'état n’est pas « SyncMan
écrit » (voir F2), les données ne sont pas copiées ; lorsque, les données ne peuvent pas étre copiées 2x de
suite, la CPU géneére le code d’erreur F415 et les axes raccordés sont arrétés via la « rampe EStop ».

Instabilité !

La tolérance relative a la présence du télégramme au bon moment, a cause de I'« instabili-

té », etc., est NULLE. Le maitre EtherCAT doit veiller a ce que les données parviennent a
AVIS temps au SyncMan2.
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Sync 0
FO
i i i i i i i i i i i i I/\‘ i
|
=~ | v t
ATO
Sync 1
F1
i i ‘rf\ﬁ‘ i
p\/y - ' |
ATl
EOT

F2

‘Télégrammes EtherCAT mes EtherCAT

<
AT2>0

10.6.2.2.4 Points particuliers du message de diagnostic F415 « Horloges distribuées :
synchronisation des données de processus »

Pendant le fonctionnement de la machine, le comportement en temps réel est surveillé en permanence. Un
point important de cette surveillance est la synchronisation de tous les éléments matériels et logiciels
participant au transport des données. Les figures suivantes présentent un exemple simplifié de ce transport
de données. L’accent est mis sur les tdches de commande « NC » et « PLC ».

Exemple 1

1. Le timer CPU envoie des interruptions a intervalles réguliers (par défaut : temps de référence = 1 ms)
2. Conformément aux regles de gestion de tache, les différentes taches sont maintenant traitées.

3. Gestion de tache :
Etant donné que la tache exige un temps plus ou moins long en fonction du nombre d’opérations de
calcul nécessaires, le paramétrage de I'« actualisation E/S » devrait étre effectué directement aprés le
point d’entrée (a) au début de la tache. Ceci permet d’éviter une source d’erreur de synchronisation.
Une autre source d’erreur est une priorisation défavorable des différentes taches (cf. ci-dessous)

4. Aprées I'« actualisation E/S », les données obtenues sont transmises au systeme E/S TwinCAT puis
envoyées par télégramme EtherCAT aux appareils connectés. Le télégramme EtherCAT passe par
chaque appareil connecté physiquement et ne délivre ou ne prend en charge que les données pour
I'appareil en question.
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5. La séquence de calcul de tache dépend entre autres de la priorisation des taches. Si une priorité plus
élevée est attribuée a une tache, cette tache est calculée également en premier et elle peut envoyer
ses données au systeme E/S TwinCAT qui transmet ensuite le télégramme. Des problemes
surviennent la plupart du temps lorsqu’une tache donnée présente différentes durées de cycle, cf. ci-
dessous.

TwinCAT-10.Syg

CPU-Timer Interrup
Tache_a

AX5000 AX5000

NC_donnees

Ttot.

Windows_Tache

Gestion de tache

Task_a
Tache_b
SPS_Tache
NC_Tache
Windows_Tache

Tache_y ‘
Tache_z Tache_z Y

Priorisation

Tache_y

Le graphique suivant décrit I'effet de la priorisation sur la synchronisation des données.
Hypothéses :

Sync1 =3 ms

Durée de cycle NC = 3 ms

Priorité NC =10

Durée de cycle PLC =2 ms

Priorité PLC =5

Les données NC doivent étre transmises cycliquement a la commande. La PLC a certes besoin d’'un temps
de calcul mais aucune donnée n’est transmise a la commande.

Parce que sa priorité est plus élevée, la tache PLC est toujours calculée avant la tache NC, ces taches
s’influencent au point de départ « 0 ms », puis toutes les « 6 ms », soit 2x Sync1. L'ESC attend cependant
tous les Sync1 (3 ms) un télégramme EtherCAT avec les données NC. Ceci n’est toutefois pas garanti car la
tache PLC de priorité plus élevée est toujours calculée avant la tache NC et retarde de ce fait le départ du
télégramme en cas de mappage synchrone. Par conséquent, le télégramme de la NC arrive toutes les 6 ms
un peu plus tard et peut alors générer I'erreur F415 sur les AX5000.

0 1 2 3 4 5 6
Eps Bs tms;
B <3ms >3ms e
Sync1
2 x Syncl
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Exemple 2

1. Le timer CPU envoie des interruptions a intervalles réguliers (par défaut : temps de référence = 1 ms)
2. Conformément aux régles de gestion de tache, les différentes tdches sont maintenant traitées.

3. Gestion de tache :
Etant donné que la tache exige un temps plus ou moins long en fonction du nombre d’opérations de
calcul nécessaires, le paramétrage de I'« actualisation E/S » devrait étre effectué directement apres le
point d’entrée (a) au début de la tache. Ceci permet d’éviter une source d’erreur de synchronisation.
Une autre source d’erreur est une priorisation défavorable des différentes taches (cf. ci-dessous)

4. Aprés I'« actualisation E/S », les données obtenues sont transmises au systeme E/S TwinCAT puis
envoyées par télégramme EtherCAT aux appareils connectés. Le télégramme EtherCAT passe par
chaque appareil connecté physiquement et ne délivre ou ne prend en charge que les données pour
I'appareil en question.

5. La séquence de calcul de tache dépend entre autres de la priorisation des taches. Si une priorité plus
élevée est attribuée a une tache, cette tache est calculée également en premier et elle peut envoyer
ses données au systeme E/S TwinCAT qui transmet ensuite le télégramme. Des problemes
surviennent la plupart du temps lorsqu’une tache donnée présente différentes durées de cycle, cf. ci-
dessous.

SyncUnit 1
— - [TwinCAT-10.Sy5 AX5000 AX5000 [
CPU-Timer Interrup! :u
Tache_a £
Rl
Lzt |
NC_donnees
a
AXS5000 AX5000
=
=
Windows_Téache
SyncUnit 2
Gestion de tache
Tache_a Tache_y
Tache_b =
NC_Tache
SPS_Tache
Windows_Tache
Tache_y x

Priorisation
Le graphique suivant décrit I'effet de la priorisation sur la synchronisation des données.
Hypothéses :

Sync1 =3 ms

Durée de cycle NC =2 ms

Priorité NC = 5

Durée de cycle PLC =3 ms

Priorité PLC = 25

La tache NC ne dessert que des appareils de la SyncUnit 1, mappage synchrone
La tache PLC ne dessert que des appareils de la SyncUnit 2, mappage synchrone
Les données NC et PLC doivent étre transmises cycliquement.

Parce que sa priorité est plus élevée, la tache NC est toujours calculée avant la tache PLC et par
conséquent I'envoi du télégramme a lieu en premier, ces taches s’influencent au point de départ « 0 ms »,
puis toutes les « 6 ms », soit 2x Sync1. L’ESC attend cependant pour chaque Sync1 (3 ms) un télégramme
EtherCAT. Dans la SyncUnit 1 qui est desservie par la NC, ceci ne pose pas de problémes puisque la NC
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dont la priorité est plus élevée envoie toujours le télégramme dans la méme grille de temps. Le télégramme
de la PLC arrive toutes les 6 ms un peu plus tard et peut de ce fait générer I'erreur F415 sur les AX5000 de
la SyncUnit 2.

0 1 2 3 5 6

4
- - t [ms]

<3ms >3 ms

Sync

2 x Syncl

10.7 Modes de fonctionnement

On distingue les modes de fonctionnement ci-dessous dans la technique d'entrainement :
* Régulation de courant / de couple
» Régulation de vitesse de rotation
» Régulation de position
Les entrainements électriques sont souvent régulés en vitesse de rotation ou en position. Dans les normes

SoE, tous les modes de fonctionnement sont définis par le paramétre standard S-0-0032 (mode de
fonctionnement principal).

10.7.1 Paramétrage des modes de fonctionnement selon SoE

S$-0-0032 (mode de fonctionnement principal)

Bits 0-8 mode de fonctionnement Bit 3

0 0000 0000 Pas de mode de fonctionnement
sélectionné

0 0000 0001 Régulation de couple

0 0000 0010 Régulation de la vitesse

0 0000 X011 Régulation de position avec capteur de 0 avec écart de poursuite /
position 1 1 sans écart de poursuite
(capteur moteur, MG)

0 0000 X100 Régulation de position avec capteur de 0 avec écart de poursuite /
position 2 1 sans écart de poursuite
(capteur externe, EG)

0 0000 X101 Régulation de position avec capteurs de 0 avec écart de poursuite /
position 1 + 2 1 sans écart de poursuite

La figure montre une structure typique de régulateur avec capteur de position parent et régulateur de vitesse
de rotation et de courant subordonné.
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Generateur d'interpolation

Reégulateur

de position
+ o e +
Iy L F

Requlateur vite
==& de rotation

2'n ps

o— A
—
O— =
HH
Regulateur —
de courant | =
M ys
A
J,.J\f""\
~\ ./
l
EG

Une structure de régulateur en cascade composée de régulateurs de courant, de vitesse de rotation et de

position imbriqués s’est avérée nécessaire pour atteindre une dynamique et une précision de

positionnement élevées. La figure montre les constantes de temps des différents circuits de régulation,
croissant de l'intérieur vers I'extérieur. 2 modes de fonctionnement conviennent pour le mode de
positionnement : l'introduction de la valeur de consigne de vitesse ou I'introduction de la valeur de consigne

de position.
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10.7.2 Présélection de la position

Le générateur d’interpolation est également représenté dans la figure 1. Il peut s’agir d’'une solution logicielle
ou matérielle externe ou encore d’'une option fournie par le servo-amplificateur. Dans le cas de I’AX5000, il
s’agit de TwinCAT PTP/NCI ou de TwinCAT CNC. Ce générateur de valeur de consigne divise I'instruction
de déplacement en petits segments de position. Ces segments présentent une résolution temporelle qui est
paramétrée par la cadence d’interpolation (temps de la tache SAF de la NC).

Ce mode de fonctionnement est configuré via le paramétre S-0-0032. Tous les modes différents sont
représentés dans le tableau 1. Il est possible d’activer un pilotage de vitesse en plus du régulateur de
position interne a I'entrainement. Si aucun pilotage n’est mis en ceuvre, la grandeur de consigne du
régulateur de vitesse de rotation se compose exclusivement du produit de la différence de régulation et du
gain du régulateur de position.
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in

Fd

2.00-

150~

0.00-

C1:Poslst
C2Velolst
C4:Possaoll
CoiVeloSoll
CB:AccSall
C7:PosDiff

S$-0-0032 (mode de fonctionnement principal)

0 0000 0011 0x03 Régulation de position avec capteur de position 1
(capteur moteur, MG) / avec écart de poursuite

0 0000 0100 0x04 Régulation de position avec capteur de position 2
(capteur externe, EG) / avec écart de poursuite

Un pilotage est en regle générale judicieux. Selon I'application, on peut influer sur la pondération de cette
grandeur entre 0 et 100 %. Le schéma de connexion ci-dessous propose deux variantes. D’une part, on peut
calculer le pilotage dans I'entrainement. La position de consigne au moment n Sn est simplement soustraite
de la position de consigne du cycle préalable puis divisée par le temps de cycle. D’autre part, on peut utiliser
la vitesse de consigne du générateur d’interpolation.
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Generateur d'Interpolation

“aleur de consigne de position

“aleur de consigne de vitasse

* Filotage
Régul ateur + Fégul ateur wite
b 4 e )
i de position s=se de rotation
4*n ps 2'n ps

Si on utilise le pilotage de la vitesse lors du positionnement, I'écart de poursuite reste relativement faible sur
'ensemble du positionnement (voir figure 5).
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3
in
T

2.00-

0.00—

C1:Poslst
C2:Velolst
C4:PosSall
ChVeloSoll
Ca:AccSoll
C7:PosDiff

S-0-0032 (mode de fonctionnement principal)

0 0000 1011 0x0B Régulation de position avec capteur de position 1
(capteur moteur, MG) / sans écart de poursuite

0 0000 1100 0x0C Régulation de position avec capteur de position 2
(capteur externe, EG) / sans écart de poursuite
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10.7.3 Vitesse prédéterminée

Si le servo-amplificateur ne posséde pas de régulateur de position ou si la vitesse de consigne doit étre
influencée avec des composants supplémentaires, le régulateur de position peut étre déplacé au sein du
générateur d’interpolation. Dans ce mode de fonctionnement, I'instruction de déplacement n’est plus divisée
uniguement en segments de position mais également en segments de vitesse. La vitesse de consigne
calculée par I'interpolateur est additionnée de la valeur calculée par le régulateur de position TwinCAT PTP

sur base d’un écart de poursuite.

Generateur d'Interpalation

177

“aleur de consigne de position |

“aleur de consigne
de vitesse

Régulzteur Régulsteur wits Reéqul steur Al
7 de position = zse de rotation de courart T
Y 4*n ps Cﬂj : 2*n ps n ps ' i

Comme pour l'introduction de position, les points d’appui des valeurs de consigne de vitesse présentent une
résolution temporelle paramétrée par la cadence d’interpolation (temps de la tache SAF de la NC).
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Ce mode de fonctionnement est configuré via le paramétre S-0-0032.

S$-0-0032 (mode de fonctionnement principal)
0 0000 0010 0x02 ‘Régulation de la vitesse

La régulation de couple constitue un autre mode de fonctionnement. Dans celui-ci, le couple de consigne est
prédéfini. Le couple réel est transmis en réponse. L’entrainement prend en charge la régulation de couple.
Si un point de mesure externe est envisagé comme grandeur réelle, il faut prévoir une régulation (génération
des valeurs de consigne) au sein de la commande.
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400
350

300+

&M e |

1504
100

S0+

C1:Poslst
C2:Velolst
Cd:PosSoll
CENelaSaoll
C8:Torgsoll
C9:Torglst

S-0-0032 (mode de fonctionnement principal)
0 0000 0001 0x01 Régulation de couple

10.8 Mouvement de référence

TwinCAT NC peut référencer I'axe sur ’AX5000 en utilisant I'unité de palpeur de ’AX5000.

La configuration de I'unité de palpeur doit avoir lieu dans la liste Startup mais elle peut également étre
effectuée pendant le fonctionnement d’'un axe (en cours d’exécution). Afin que TwinCAT NC puisse
commander l'unité de palpeur et réagir a son état, il est nécessaire de mapper les IDN S-0-0405 et S-0-0406
dans le bit 2 de commande temps réel et d’état. Ceci peut étre fait via des entrées appropriées dans les IDN
S-0-0303 et S-0-0307.

Configuration des bits de commande temps réel et d’état :
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IDMg already in Startup list Channel
Inde:x I Marne | Set Yalue | ik | I-"l"- j
S-0-0113  Max motor speed G000 rpm ;I
BY s-0-0136  Positive acceleration limit value 6253158 radfs. ..
H 5-0-0137  Megative acceleration limik value AZE3. 18 radfs. .. Er-/Disable |
H 5-0-0201  Motor warning temperature &0.0 C
H 5-0-0204  Mokor shub down temperature 140.0 C Delete |
H P-0-0051  Mumber of pole pairs/pole pair distance 4
B r-0-0052  Time limitation For peak current 3000 ms Add |
H P-0-0055  Motor EMF 4.0 W
H P-0-0056  Max mokor speed with max borgye Bao00 rpm
B r-0-0057  Electrical commutation offset 262144 inc Esport List |
H P-0-0060  Mator brake byvpe Makor brake: currentl, ..
H P-0-0061  Maokar temperature sensar bype Makar wire: Temperat. ., Irnpaort Lizt |
B r-0-0150  Feedback 1 type

B r-0-0152  Feedback 1 gear numerator 1

Wﬂm e ’ ”

< 5-0-0303  Allocation of real-time control bit 2 5-0-0405 )

B s-0-0307  allocation of real-time status bit 2 5-0-0409 = Cancel

IDM 2 madified by TeDnvetdanager

| Mame | Set Value | Init | Accept

5-0-0303  Allocation of real-time control bit 2 S-0-0405
B s-0-0307  Allocation of real-time status bit 2 5-0-0409 _ Accept Al

i

4

La position enregistrée par I'entrainement via l'unité de palpeur est déposée dans I'IDN S-0-0130 (Probe
value 1 positive edge) ou dans I'IDN S-0-0131 (Probe value 1 negative edge). Une de ces deux IDN doit étre
transmise de maniére cyclique vers le NC avec le télégramme AT, conformément au flanc configuré.
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Transmission cyclique de I'IDN S-0-0130 avec le télégramme AT :

=2 Box 2 (Ax5200)

=gt aT1

- gl Drive status word
-p] Pasition Feedback 1 value
—p] Probe value 1 positive edge
¢ gl Digital inputs
- &t atz
¢l Drive status word
-p] Pasition Feedback 1 value
¢l Praobe value 1 positive edge
-l Mot 1
~@l Motz
- wostate
-# InfoData

L’'unité de palpeur de 'AX5000 est activée avec l'instruction Probing cycle procedure command (S-0-0170)
(commande de processus de cycle de sondage). Les données de configuration de I'unité de palpeur sont
reprises a I'activation de cette instruction, elles présentent une protection d’écriture tant que cette instruction
est active.

L’activation de l'instruction Probing cycle procedure command (commande de processus de cycle de
sondage) est effectuée en écrivant un 3 (Set and enable (définir et activer)) sur la donnée de 'IDN.
L’activation de cette instruction peut également se faire via la liste Startup, lors de la transition de SafeOp a
Op.

Pour la configuration de I'« Unité de palpeur », voir AX5000_ProbeUnit.
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10.9 Probe Unit

La fonctionnalité Latch/Probe de ’'AX5000 est implémentée conformément a la fonctionnalité de palpeur
définie dans la spécification Sercos (v2.4).

10.9.1 IDN concernés

Description IDN

m Vous trouverez une description détaillé des différents IDN dans la documentation AX5000 -

Description IDN.

AVIS

IDN Nom

S-0-0130 Probe 1 value positive edge (valeur de flanc positif de palpeur 1)

S-0-0131 Probe 1 value negative edge (valeur de flanc négatif de palpeur 1)

S-0-0169 Probe control parameter (paramétre de commande de palpeur)

S-0-0170 Probing cycle procedure command (pc) (commande de procédure de cycle de
sondage (pc))

S-0-0179 Probe status (état de palpeur)

S-0-0405 Probe 1 enable (activer palpeur 1)

S-0-0409 Probe 1 positive latched (palpeur 1 bloqué positif)

S-0-0410 Probe 1 negative latched (palpeur 1 bloqué négatif)

P-0-0154 Feedback 1 reference signal (signal de référence Feedback 1)

P-0-0250 Probe 1 value source (source de valeur de palpeur 1)

P-0-0251 Probe 1 logic configuration (Configuration logique palpeur 1)

P-0-0252 Probe 1 logic state (état logique palpeur 1)

P-0-0253 Probe 1 time positive edge (temps de flanc positif de palpeur 1)

P-0-0254 Probe 1 time negative edge (temps de flanc négatif de palpeur 1)

P-0-0255* Probe 1 time difference (différence de temps palpeur 1) : reference switch to
index (commutateur de référence vers index)

P-0-0256* Probe 1 data (données palpeur 1)

*) en préparation
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10.9.2 Mode de fonctionnement

P-0-0251
(Probe 1logic)

Digln 0
Digin 1 |
Digln 2 |
Digln 3 | 5-0-0163.0
Dign 4 |

Digin 5 |
Digin & |
Digln 7 |
b 1

Digln 0
Digin 1 |
Digln 2 |
Digln 3 |
P-0-0154 (F eedhack 1 Digln 4 |
reference signal) Digln &
Digln & |
) Digln 7 |
SINUS ™, RSF front 5T BaoE
Cosinus RSF option | {Prohe 1 enahle)
UVt REVD |

il 2

Zero Index -

L’'IDN P-0-0251 permet de sélectionner la source de signal (retour signal de référence, RSF). On peut choisir
ici le signal de référence du systeme de transmetteurs ou une simple entrée digitale, ou encore un lien de 2
entrées.

Les signaux ci-dessous peuvent étre sélectionnés :

Tab. 1: Multiplexeur 1, voir la description des parametres d’entrainement (IDN)

P-0-0251.Mux1 Entrée
0 Digin 0
Digln 1
Digln 2
Digln3
Digln4
DigIn5
DigIln6
DigIn7

N O WIN I~

168 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BEGKHOFF Mise en service

Tab. 2: Multiplexeur 2

P-0-0251.Mux1 Entrée

0 Digin 0

Digln 1

Digln 2

DigIn3

Digln4

DigIn5

Digln6

DigIn7

Reference Signal Feedback Front (front de retour du signal de référence)

OO NOO| O WIN I~

Reference Signal Feedback Option Card (carte optionnelle de retour de signal
de référence)

réservé

Tab. 3: Reference Signal Feedback Front (front de retour du signal de référence)

P-0-0154 Entrée

0 Zero Index (index zéro)
1 Valeur du signal sinus

2 Valeur du signal cosinus
3 réservé

Le paramétre P-0-0154 ThresholdVoltage permet de modifier le seuil d’activation si 'index nul a été
sélectionné.

L’'IDN P-0-0154 ne peut étre modifiée que dans I'état EtherCAT PreOperational. Cette IDN présente une
protection d’écriture dans les états SafeOperational et Operational.

Les signaux sélectionnés sont liés selon la logique suivante :

Tab. 4: Logique

P-0-0251.Logic Logic output (sortie logique)

0 Output Mux 1 (sortie Mux 1)

Output Mux 2 (sortie Mux 1)

Ouptut Mux 1 AND Output Mux 2 (sortie Mux 1 AND sortie Mux 2)

Output Mux 1 OR Output Mux 2 (sortie Mux 1 OR sortie Mux 2)

QW IN| =

Output Mux 1 AND rising edge output Mux 2 (sortie Mux 1 AND front montant
sortie Mux 2)

Tab. 5: Probe Value-Source (source de valeur de palpeur)

P-0-0250 Source
0 Position feedback value 1 (S-0-0051) (valeur de retour de position 1)
1 réservé

L’'IDN P-0-0250 permet de sélectionner la valeur (p.ex. la position réelle) a laquelle I'événement Latch doit
étre enregistré.

L’instruction S-0-0170 permet d’'activer en interne le cycle de sondage et les paramétres des IDN P-0-0250
et P-0-0251 sont repris en interne. Ces deux IDN présentent une protection contre I'écriture tant que cette
instruction est active.

L’'IDN P-0-0252 indique I'état actuel de la logique en amont de 'unité de palpeur.
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L’'IDN S-0-0169 permet d’activer les flancs au cours desquels un événement Latch doit étre déclenché.

L’'IDN S-0-0405 permet d’activer l'unité de palpeur. Si S-0-0405 présente un flanc descendant, le registre
des événements est réinitialisé a 0.

L’IDN-S.0-0179 (S-0-0409 et S-0-0410) indique si un événement Latch a eu lieu.

Apres un événement Latch, les données de cet événement sont entrées dans les IDN S-0-0130, S-0-0131,
P-0-0253 et P-0-0254.

10.9.3 Ordre de configuration

1. Feedback 1 reference signal (P-0-0154) (signal de référence Feedback 1, possible uniquement a I'état
EtherCAT PreOperational)

2. Probe 1 value source (P-0-0250) (source de valeur palpeur 1)
Probe 1 logic configuration (P-0-0251) (configuration logique de palpeur 1)

4. Start des "Probing cycle procedure commands" (S-0-0170) (démarrage de la « commande de
procédure de cycle de sondage »)

5. Probe control parameter (S-0-0169) (paramétres de commande de palpeur)
6. Probe enable (S-0-0405) (activer palpeur)

w

10.10 Ecran et bascule de navigation

10.10.1 Bascule de navigation

o= |La bascule de navigation permet de naviguer dans I'écran. Elle dispose de 5 points de contact :
( ° ) « Droite », « Gauche », « Haut », « Bas » et « Milieu ». Pour activer le point de contact « Milieu »,
=" appuyer dessus pendant env. 3 secondes.

10.10.2 Ecran

10.10.2.1 Général

5

Depuis I'écran standard, vous accédez a I'écran de configuration et de commande en appuyant sur ¥ |
du c6té droit de la bascule de navigation. L’affichage revient automatiquement a I'écran standard lorsque
vous n’effectuez aucune modification pendant environ 25 secondes, sauf si vous vous trouvez déja dans
I'écran standard. Lorsque I'appareil fonctionne correctement, I'écran standard s’affiche en permanence.

ECatSt=0p ) M:CycValuesLine1

M:CycValuesLine2 ) M:Reset
UdcLnk+00306V ECatSt:

M:Set Device ID ) M:Save Device ID
UdcLnk: \' Activate Ch A

ID - ---X 00000 Device ID 00000

—

L
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Ecran Description
Cine 1 L’écran se compose de deux lignes. Ces deux lignes affichent, indépendamment
L!ne 2 l'une de l'autre, des contenus configurables.
Ine Les contenus peuvent étre répartis en quatre groupes.
ECaiSED Valeurs cycliques (écran par défaut) :
Ud aL L_+08306V 1 L’écran par défaut est affiché en permanence : Les deux lignes permettent
oL d’afficher les valeurs disponibles. En usine, les deux lignes sont configurées

comme suit :

Ligne 1 : état EtherCAT
Ligne 2 : tension du circuit intermédiaire

1d: OxF415(F)
Id: OxF415(F)

1d: OxF415(F)
B Id: 0xF415(F)

Messages d'erreur :

Lorsqu’une erreur survient, I'écran affiche en alternance le code de diagnostic
(hex.) et un résumé du message (2+3). Si I'erreur ne concerne que le

canal « A », cette indication s’affiche sur la ligne supérieure, tandis que la ligne
inférieure continue d’afficher le texte standard. Si I'erreur ne concerne que le
canal « B », cette indication s’affiche sur la ligne inférieure, tandis que la ligne
supérieure continue d’afficher le texte standard. Dans les deux cas, I'écran
clignote (2-5).

Lorsque l'erreur a été éliminée et acquittée au moyen de la commande Reset
(S-0-0099), I'écran par défaut apparait de nouveau avec les valeurs cycliques
(voir ci-dessus).

Voir messages d’erreur

Avertissements :
Lorsqu’'un message d’avertissement survient, I'écran réagit de la méme maniére
que pour un message d'erreur.

Voir messages d’erreur

Informations :
Lorsqu’'un message d’information survient, I'écran réagit de la méme maniere
que pour un message d'erreur, mais ne clignote pas.

10.10.2.2 Valeurs cycliques

Les deux lignes reprenant les valeurs cycliques reproduites sur I'écran standard sont configurables
librement. Vous pouvez choisir parmi 51 valeurs cycliques différentes. Les valeurs sont mémorisées dans
des IDN et sont appelées depuis ceux-ci. La procédure de configuration des lignes 1 et 2 est identique :

Apercu (exemple)

Addr  +1009 ECatSt=0Op
UdcLnk+00306V IdcLnk +0010I

e /(3 sec.) e )(3sec.)
M:CchaI{JesLine1 M:CycValuesLine2
Addr IdcLnk: |

o

—

M:CycValuesLine1

M:CycValuesLine2

ECatSt=0p — :
UdcLnk+00306V| ) ECatSt: ) UdcLnk: V
.a-o s
M:CycValuesLine1 M:CycValuesLine2
IdcLnk: I Umain: \Y
e (3 sec) s (3 sec.)

IdcLnk +0010I ECatSt=Op
UdcLnk+00306V Umain +00197V
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Modification de I’affichage

~

Lorsque vous étes dans I'écran standard, appuyez sur le c6té droit de la bascule —7 1x (pour la ligne 1)
M:CycValuesLine1 M:CycValuesLineZ

ou 2x (pour la ligne 2). L'affichage LECaSE ou LUdcLnk: V| apparait.
Ecran Description

1 2 1 = La lettre « M » indique que le « mode menu » est activé.

2 = Le menu « CycValuesLine1 » est actif. Cela entraine I'affichage des
M:CycValuesLineT valeurs cycliques sur la ligne 1.
ECatSt: 3 = Indication des valeurs cycliques affichées actuellement.
3

La valeur affichée actuellement détermine le point d'entrée dans la liste des valeurs cycliques. Les cotés

o

inférieurs «m’ et supérieur " de la bascule vous permettent de passer a la valeur cyclique suivante,

e
comme illustré ci-dessous. Lorsque la valeur désirée a été atteinte, appuyez au milieu “— de la bascule
pendant 3 secondes. La valeur est appliquée et I'écran standard modifié s’affiche.
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M:CycValuesLine,| M:CycValuesLine,
ACtSIP:  inc ActMuP:  r

M:CycValuesLine. M:CycValuesLine,

BActPos:  inc ActVel:  rpm
M:CycValuesLine, M:CycValuesLine,
Addr S ;Ac‘t‘rq:_ pm ’ﬂ

M:CycValuesLine,

_' e ActCur:  pm
M:CycValuesLine,|
IdcLnk: I Actld: pm
:CycValuesLine,| :CycValuesLine,|
Udclnk: V. letril: bit
M:CycValuesLine, M.CycValuesLine,|
Umain: v BAxixSt:
M:CycValuesLine. ‘CycValuesLine,
IGBT-T: dC OpTimH:
M:CycValuesLine,| M.CycValuesLine,|
OpTimL: 5 BOpTimL: ]

M:CycValuesLine,| |M:CycValuesLine,
OpTimH: s TemEnc: dC
M-CycvaluesLine. ST Tt L e M.CycvaluesLine.

BSetPos:  inc

SysTimH:
_ ® (3 sec) ® (3sec) =
M:CycValuesLine b
MaxCIT:  ps M:CycValuesLine M:Cyc\.l’amesLineﬁ ESetVel: rp
T I Addr_: IdeLnk: | e
——; - :CycValuesLine,
SetETg: pm
M:CycValuesLine M:CycValuesLine: M-CycValuesLine
S N e pSeliTq: pm |
—

s : luesLine,
M:CycValuesLineT M:CycValuesLine! !S_E_lCur: m
M:CycValuesLine, ldclok | Umsin.  V [M:CycValuesLine,
MinMLT: i5 ® (3sec) e (3sec) Setld: m
M:CycValuesLine, | 1 M:CycValuesLine
AGMLT: 38" ActPos: _inc
- M:CycValuesLine.
:CycValuesLine, P
ESetld:  pm SiP: inc

M CycValuesLine.
MuP: |

M:CycValuesLine,

SetiTq:  pm
oL e M:CycValuesLine,

M:Eyc\a‘alussl_inai ActTg:  pm
SetETq: pm
T :CycValuesLine,|

IM:CycValuesLine, tWCur:  pm

Setvel:
L M.CycValuesLine,|
M.CycValuesLine, EActid: pm

SetPos:  inc M:CycValuesLine.
CyeValuesIing L.
TemEnc:  d [M:CycValuesLi
M:CycVal ine,é M:CycValuesLine gMéci’svSl' meﬂ
OpTimL: s | EOpTimH: s =

10.10.2.3 Réinitialisation aprés erreur (commande S-0-0099)

Lorsqu’une erreur a été éliminée, il est nécessaire d'effectuer une réinitialisation d’erreur. La commande
correspondante est IDN S-0-0099. Cette commande peut aussi étre générée directement via I'écran. Dés
gu’une erreur survient, I'écran clignote en permanence. Ce n’est que lorsque la réinitialisation d’erreur est
réussie que I'écran standard s’affiche a nouveau et s’arréte de clignoter.

Apercu
ECatSt=0Op +~4[M:CycValuesLinei,
UdcLnk+00306V|" ¥ ECatSt:

“4IM:CycValuesLine2|
UdcLnk: V

Cmd Ready \
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Exécution de la commande

~

Appuyez 3x sur le coté droit de la bascule ~—* jusqu’a ce que I'écran suivant s’affiche :
M:Reset
Activate Ch A
Ecran Description
1 2 1 = La lettre « M » indique que le « mode menu » est activé.
2 = Le menu « Réinitialisation » est actif.
M-Reset 3 = Indication du canal de ’'AX5000 sur lequel se répercute la réinitialisation.
Activate Ch A
3

Vous avez a présent le choix entre deux possibilités :

5
Appuyez sur le milieu de la bascule “—" pendant environ 3 secondes et exécutez la commande de
réinitialisation pour le canal « A ».

ou

Appuyez sur le coté supérieur ou inférieur de la bascule "« et basculez vers le canal « B ». Appuyez

(e
alors sur le milieu de la bascule “— pendant environ 3 secondes et exécutez la commande de

M:Reset
réinitialisation pour le canal « B », l'affichage suivant montre [ Cmd Ready

L’écran standard devrait réapparaitre apres environ 25 secondes. Si I'écran d’erreur demeure visible aprés
ce délai, cela signifie que vous n'avez pas résolu la cause de I'erreur ou qu'il existe d’autres erreurs.
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10.10.2.4 Device-ID

L’ID de I'appareil permet d’identifier I'AX5000 dans I'environnement du systeme. Il est enregistré dans I'IDN
P-0-0020.

Apercgu (exemple)

ECatSt=0p —4/M:CycValuesLine — 4/M:CycValuesLine2, 4/ M:Reset M:Set Device ID| ) M:Save Device ID
UdcLnk+00306V ECatSt: UdcLnk: \% Activate Ch A ID - ---X 00009 Device ID 73469
P
e (3sec)
4

M:Save Device ID
® (3sec) |Cmd Ready

e (3sec.)

M:Set Device ID
ID - -X- - 00469

—

—
e (3sec.)
M:Set Device ID )

ID -X--- 03469
—

R4
e (3sec)

[M:Set Device ID
ID X---- 73469
o=

-

e (3sec.)

M:Set Device 1D )
Device ID 73469

Saisie de I'ID de I'appareil

L’ID de I'appareil a cinqg caractéres peut étre édité en saisissant les différents chiffres. Pour ce faire, le menu
« Set Device ID » doit étre actif. Comme mentionné ci-dessus, I'écran de 'AX5000 affiche par défaut des
données cycliques configurables librement dans les lignes supérieure et inférieure.

~

Appuyez 4x sur le cété droit de la bascule Ve jusqu’a ce que I'écran suivant s’affiche :

M:Set Device ID
ID ----X 00009
Ecran Description
1 2 1 = La lettre « M » indique que le « mode menu » est activé.

2 = Le menu « Set Device ID » est actif.

M:Set Device 1D 3 = Indication du chiffre « X » de I'ID de I'appareil actuellement éditable.
ID ----X 00009 Dans cet exemple, il s’agit du dernier chiffre, a savoir « neuf ».

= 4 = |D de l'appareil

3 4
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Vous pouvez a présent éditer immédiatement le dernier chiffre de I'ID de I'appareil en appuyant sur le coté

supérieur ou inférieur de la bascule «=’ . Le cOté supérieur " permet d’'augmenter la valeur chiffre et

le coté inférieur «m’ permet de la diminuer. Aprés avoir déterminé le chiffre, vous avez le choix entre deux
possibilités :

e
Appuyez sur le milieu de la bascule “—" pendant environ 3 secondes et vous pouvez ensuite éditer le
chiffre situé a gauche du chiffre actuel.

ou

~

Appuyez sur le coté droit de la bascule —% pendant environ 3 secondes et vous pouvez accéder au
menu « Save Device ID ».

Mémoire intermédiaire
Lorsque I'édition est terminée, I'ID de 'appareil modifié est enregistré dans une mémoire

temporaire qui est effacée a I'arrét de ’AX5000. Vous devez exécuter la commande « Save
AVIS Device ID » pour enregistrer définitivement I'ID de I'appareil dans ’AX5000.

Enregistrement de I'ID de I'appareil

L’enregistrement de I'ID de I'appareil inscrit ''DN P-0-0020 dans ’AX5000, ce qui permet de continuer de
l'utiliser.

3

Si vous venez de modifier I'ID de I'appareil, appuyez une fois sur le coté droit de la bascule et I'écran
M:Save Device ID

suivant s'affiche : Device ID 73469

Lorsque I'écran standard est affiché, appuyez cinq fois sur le cété droit de la bascule ’ jusqu’a ce que

M:Save Device ID
Iécran suivant s'affiche : [Device ID 73469

Ecran Description
1 2 1 = La lettre « M » indique que le « mode menu » est activé.
2 = Le menu « Save Device ID » est actif.
M:Save Device ID| 3 + 4 = Indication de I'ID de I'appareil enregistrée.
Device ID 73469
3 4

[®
Appuyez sur le milieu de la bascule “—" pendant environ 3 secondes pour enregistrer I'lID de I'appareil
affichée.

M:Save Device ID
Lorsque I'enregistrement a été effectué avec succes, I'écran [Cmd Ready s'affiche.

Aprés 25 secondes, I'écran pas défaut s’affiche de nouveau.
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10.11 Gestion des freins de moteur

10.11.1 IDN concernés

IDN Nom

S-0-0206 Drive on delay time (temporisation marche moteur)
S-0-0207 Drive off delay time (temporisation coupure moteur)
P-0-0058 Motor brake type (type de frein moteur)

P-0-0096 Motor control word (mot de commande moteur)
P-0-0097 Motor status word (mot d’état moteur)

10.11.2 Mode de fonctionnement

L’IDN S-0-0206 permet de définir la temporisation de mise en marche, entre la mise sous tension du moteur
et le desserrage du frein.

L’IDN-S-0-0207 permet de définir la retard de déclenchement, entre I'activation du frein moteur et la coupure
de la mise sous tension.

L’ IDN-P-0-0058 permet de configurer le frein de moteur.

L’IDN-P-0097 affiche I'état du frein de moteur.

L’'IDN-P-0096 permet de desserrer manuellement le frein de moteur ou de commander manuellement
I'activation du frein. Ces bits écrasent la commande interne de frein. Le frein est ainsi (des)serré
indépendamment de la mise sous tension du moteur et d’'une éventuelle instruction de déplacement.

Risque de blessures !
Ainsi, I'utilisation non conforme de I'IDN P-0-0096 peut causer la descente intempestive

d’'un axe Z hors tension ou encore le serrage du frein de moteur en plein déplacement !

AVERTISSE-
MENT

10.12 Procédé de commutation

Les principales caractéristiques d’'un servomoteur comme par exemple le bon synchronisme, le haut
rendement et la charge thermique optimale, sont fortement influencées par la commutation. La commutation
correspond au passage de courant d’un enroulement a I'autre. Le moment de la commutation doit étre
harmonisé avec le champ magnétique du rotor afin que le servomoteur tourne de maniére aussi efficace que
possible.

10.12.1 Servomoteurs rotatifs

10.12.1.1 Commutation mécanique

Ces moteurs comportant des balais générent le champ alternatif nécessaire a leur fonctionnement par des
contacts par frottement qui commutent le courant par leur disposition géométrique. Cette commutation
mécanique simple correspond cependant a la perte et 'usure des balais.

10.12.1.2 Commutation électronique

Ces moteurs modernes géneérent le champ alternatif nécessaire a leur fonctionnement par une commutation
électronique, sans usure ni frottement. Le type de moteur utilisé et le systéme de transmetteurs mis en
ceuvre déterminent le procédé de commutation.

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 177



Mise en service BEGKHOFF

Systéme de transmetteurs absolu (feedback moteur) au sein d’une rotation
Exemples pour ce type de systémes de transmetteurs : résolveur, EnDat, BiSS et HIPERFACE
Deux processus différents de commutation sont a cet égard utilisés :

Ajustage mécanique du transmetteur

Le systéme de transmetteurs du moteur est ajusté mécaniquement en usine (transmetteur et rotor sont
étalonnés entre eux) mais la position du rotor est inconnue.

L’angle de commutation est déterminé une seule fois via la commande P160 via 'IDN

« P0-0-165_Command mode_Static current vector » et 'IDN « P-0-057_Electrical commutation offset », c.-a-
d. que 'angle mécanique correspondant du systeme de transmetteurs est affiché et lu dans P-0-0058 et
enregistré dans I'IDN « P-0-0150 Parameter chanel_Adjustable commutation offset » (base de données
moteur). Pour que le paramétre puisse étre utilisé, I''DN « P-0-0150_Parameter chanel_Commutation

mode » (base de données moteur) doit étre réglée sur 3 : « Adjustable offset ». La valeur correspondante de
'IDN « P-0-057_Electrical commutation offset » est également enregistrée dans la base de données moteur.

Ajustage électronique du systéme de transmetteurs

Moteurs synchrones !

L’ajustage électronique n’est requis que pour des moteurs synchrones. Pour les moteurs

asynchrones, le champ magnétique du rotor est généré électroniquement et peut ainsi étre
AVIS réglé en fonction du champ électromagnétique de I'enroulement.

Selon le systéme de transmetteurs, on distingue a nouveau deux procédés de commutation :

1. Coté fabricant, le transmetteur est toujours aménagé dans la méme position rotative sur le rotor, mais
la position de celui-ci est inconnue.
L’angle de commutation est déterminé une seule fois via la commande P160 via I'IDN
« P0-0-165_Command mode_Static current vector » et 'IDN « P-0-057_Electrical commutation
offset », c.-a-d. que I'angle mécanique correspondant du systéeme de transmetteurs est affiché et lu
dans P-0-0058 et enregistré dans la mémoire de données du systéme de transmetteurs (exception)
ainsi que dans I'IDN « P-0-0150_Parameter chanel_Adjustable commutation offset » (base de
données moteur). Pour que le parameétre puisse étre utilisé, I'IDN « P-0-0150_Parameter
chanel_Commutation mode » (base de données moteur) doit étre réglée sur 3 : « Adjustable offset ».
La valeur correspondante de I'IlDN « P-0-057_Electrical commutation offset » est également
enregistrée dans la base de données moteur. Ce procédé nécessite un systéme de transmetteurs
avec mémoire de données et ligne de données.

2. Cobté fabricant du moteur, 'angle entre le systeme de transmetteurs et le rotor est déterminé par une
commande spécifique au transmetteur puis transmis au systéme de transmetteurs. Le systéme de
transmetteurs enregistre cet angle et le calcule en interne, mais la position du rotor est inconnue.
L’angle de commutation est déterminé une seule fois via la commande P160 via I'IDN
« P0-0-165_Command mode_Static current vector » et 'IDN « P-0-057_Electrical commutation
offset », c.-a-d. que I'angle mécanique correspondant du systéeme de transmetteurs est affiché et lu
dans P-0-0058 et enregistré dans la mémoire de données du systéme de transmetteurs (exception)
ainsi que dans I'IDN « P-0-0150_Parameter chanel_Adjustable commutation offset » (base de
données moteur). Pour que le paramétre puisse étre utilisé, I'IDN « P-0-0150_Parameter
chanel_Commutation mode » (base de données moteur) doit étre réglée sur 3 : « Adjustable offset ».
Lors des procédés internes de calcul, cet angle est toujours inclus dans les calculs. Ce procédé
nécessite un systéme de transmetteurs intelligent.

Systéme de transmetteurs non absolu (feedback) au sein d’une rotation

Exemples pour ce type de systémes de transmetteurs : SIN / COS 1Vss

Dans ce cas, un procédé spécial de commutation (wake&shake) doit étre lancé afin de déterminer I'angle de
commutation. Cet angle est enregistré en interne et pris en compte lors du fonctionnement. Si ’AX5000 est
coupé ou si la « machine d’état EtherCAT » est commutée en « Pre-op » ou plus bas, I'angle de
commutation est perdu en raison du systéme de transmetteurs non absolu. « wake&shake » ne peut

178 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BEGKHOFF Mise en service

fonctionner correctement que si le systéme d'entrainement tourne de maniére stable, c.-a-d. qu'il ne peut
pas y avoir d'oscillations qui agissent de I'extérieur sur le moteur. En outre, une analyse de stabilité est
requise a la premiere mise en service avec les valeurs par défaut de « IDN P-0-0165 ».

Systéme oscillant !

Pour cette analyse de stabilité, il faut au préalable analyser I'application et déterminer le

cas le plus défavorable d’oscillation. Ce cas peut se présenter tant sous charge que hors
AVIS charge.

Dans le procédé décrit ci-aprés, I'arbre moteur est amené immédiatement a une position
définie. Veillez a ce que votre application autorise ce mouvement et protégez les environs

AVERTISSE- | contre tout accés intempestif, veillez & ce qu’aucune personne ne se trouve dans la zone &
MENT risques.

. Attention, risque de blessures par des mouvements non contrélés !

Systéme oscillant

Avec un systéeme oscillant, vous devez analyser la forme des oscillations et prendre des mesures
appropriées d’amortissement. Les oscillations agissent toujours au niveau du « wake&shake » en phase 2,
les oscillations ne posent pas de probléme en phase 1.

Oscillation décroissante

Avec ce type d’oscillation, il faut évaluer
I'amplitude (k) et la durée de décroissance (l). Le
parameétre IDN-P-0-0165 « Commutation pos
control: Kp » permet d’influer tans sur 'amplitude
(k) que sur la durée de décroissance (l). Le
parameétre IDN-P-0-0165 « Second phase
duration » doit étre > la durée de décroissance

().

Oscillation constante

Ce type d’oscillation est inadmissible car il n’y a
aucun processus de régulation stable. Controler
et adapter si nécessaire le parameétre IDN-
P-0-0165 « Commutation pos control: Kp ». Si
cette mesure ne produit aucun effet, vous devez
amortir 'oscillation de maniére mécanique.

Oscillation croissante

Ce type d’oscillation est inadmissible car il n’y a
aucun processus de régulation stable. Contrdler
et adapter si nécessaire le paramétre IDN-
P-0-0165 « Commutation pos control: Kp ». Si
cette mesure ne produit aucun effet, vous devez
amortir 'oscillation de maniére mécanique.

Pendant cette analyse, I'arbre moteur est tourné en une position électrique au gré via application de courant.
Aprés la coupure de I'application du courant, le moteur doit rester dans la position qu’il a atteinte.
BECKHOFF recommande les positions 0°, 90°, 180° et 270°. Pour des applications critiques, il faut
sélectionner non pas quatre, mais bien huit positions (0°, 45°, 90°, 135° ...270°). Le paramétrage de
I'application de courant a lieu dans I'IDN P-0-0165 sous « Static current vector », la position électrique
sélectionnable au gré est réglée dans I'IDN P-0-0057. Pour chaque position, procéder a un « wake&shake »,
ce n'est qu’en cas de processus sans erreur que la stabilité du systéme est garantie.
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Wake&shake
Systéme oscillatoire !
Si l'application oscille, vous devez rechercher une solution c6té mécanique. Vous pouvez
procéder a la commutation via wake&shake sous réserve, mais il convient cependant de
AVIS

maintenir I'influence des oscillations aussi faible que possible par une sélection minutieuse
des paramétres au sein de I'IDN « P-0-0165 » ; en effet, des oscillations postérieures trop
fortes entrainent une erreur de commutation du fait qu’apres I'exécution de la commande,
I'angle mesuré est entré comme angle de commutation.

A

AVERTISSE-
MENT

Attention, risque de blessures par des mouvements non contrélés !

Dans le cadre du procédé décrit ci-dessous, I'arbre moteur est mu pas a pas. En phase 1,
le mouvement électrique max. est de 8 x (valeur de « P-0-0-0165_Fist phase position moni-
toring limit »). En phase 2, il est de 0,5 x (valeur de « P-0-0-0165_Fist phase step width »).
Cette formule ne vaut que si 'analyse de stabilité préalable a été terminée de maniére po-
sitive. Veillez a ce que votre application autorise ce mouvement et protégez les environs
contre tout accés intempestif, veillez a ce qu’aucune personne ne se trouve dans la zone a
risques.

La fonction de commutation wake&shake se compose de 2 phases. En phase 1, on procéde a une
estimation grossiére du positionnement du rotor puis ce positionnement est déterminé de maniére plus
précise en phase 2. L’objectif de la fonction de commutation est de déterminer de maniére précise le
positionnement du rotor par un mouvement minimum.

Avec les servomoteurs, les paires de pdles établissent un rapport direct entre une rotation électrique et une
rotation mécanique. Une rotation électrique correspond toujours a une rotation mécanique divisée par le
nombre de paires de pbles. L’exemple suivant représente un moteur avec une seule paire de péles pour la

facilité du calcul.

La paramétrage est effectué via I'IDN P-0-0165 « Commutation offset calibration parameter ». Les
indications relatives aux angles se rapportent toujours a des rotations électriques !
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IDN P-0-0165 - Commutation offset calibration parameter

Paramétres Par défaut Description

Mode commande 0 : Vecteur de courant |Choix entre deux procédés de commutation
statique

Activation 0 : manuel Choix du moment de lancement du procédé de

commutation

Vecteur de courant statique

Procédé de commutation

Niveau de courant

Courant d’arrét en %

Intensité de courant du vecteur de courant
(indication = 100 % x P0-0093 / P0-0092)

Durée

3000 ms

Durée pendant laquelle I'intensité de courant
paramétrée est maintenue afin que les
éventuelles oscillations présentes puissent se
stabiliser et permettre ainsi d’atteindre un
angle de commutation optimal.

Wake and shake

Procédé de commutation

First phase current vector
(premiére phase vecteur de
courant)

Courant d’arrét en %

@ Intensité de courant du vecteur de courant
(indication = 100 % x P0-0093 / P0-0092)

First phase ramp up time (premiére
phase durée montée en puissance)

100 ms

® Temps pendant lequel le vecteur de
courant « a » atteint son intensité paramétrée

Second phase current level
(seconde phase niveau de courant)

Courant d’arrét en %

@ Intensité de courant du vecteur de courant
(indication = 100 % x P0-0093 / P0-0092)

Second phase ramp up time 500 ms Temps pendant lequel le vecteur de courant
(seconde phase durée montée en « g » atteint son intensité paramétrée
puissance)
Commutation pos control : Kp 0,04 Facteur d’amplification. Attention : s’il est égal
a « 0 », la variante 2 est exécutée en phase 2.
Wake and shake expert Attention : seuls des utilisateurs expérimentés
peuvent modifier les paramétres suivants !
First phase pos monitoring limit 0,5 degré
@ Angle de rotation minimum du rotor pour
une détection du mouvement
First phase step width 22,5 degré
® Décalage du vecteur de courant et angle
de reconnaissance de segment
First phase waiting time after step 150 ms .
® Durée entre la détection de mouvement et
I’étape suivante en phase 1 ou entre la phase
1 et la phase 2 (le systéme présentant le cas
échéant des oscillations peut se stabiliser)
Second phase duration 3000 ms
® Duree pendant laquelle l'intensité de
courant paramétrée est maintenue afin que les
éventuelles oscillations présentes puissent se
stabiliser et permettent ainsi d’atteindre un
angle de commutation optimal.
Error monitoring (range of motion) |90 degré Mouvement maximal du rotor avant la

coupure, sous peine que le moteur n’exécute
un mouvement non controlé.

@06 dow

= caractéristique de référence pour la description ci-dessous
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Moteur avec 3 paires de péles Moteur avec une paire de péles

Paire de poles

(rotor) Direction du champ
électromagnétique

(vecteur de courant)

Direction du champ
électromagnétique
(vecteur de courant)

Direction du champ mag-
nétique statique du rotor
ecteur de flux)

Direction du champ mag-
nétique statique du rotor
(vecteur de flux)
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Phase 1 - Estimation grossiére du positionnement du rotor (arbre moteur)

Etape 1:

®@ ® @ =voirci-dessus description de paramétre de I'IDN
P-0-0165

© = vecteur de flux du rotor avec aimant permanent.

Déroulement :

un vecteur de courant « a » est appliqué pendant la durée « b ». Le
champ magnétique grandissant fait tourner le rotor « ¢ » dans le
sens du vecteur de courant « a ». Le sens de rotation « d » est
transmis a I’AX5000 par le systéme de feedback et y est
enregistré.

@ ® @ ® =voirci-dessus description de paramétre de
I'IDN P-0-0165

© = vecteur de flux du rotor avec aimant permanent.

Déroulement :

un vecteur de courant « a » est appliqué pendant la durée « b ». Le
champ magnétique grandissant fait tourner le rotor « ¢ » dans le
sens du vecteur de courant « a ». Le sens de rotation « d » est
transmis a I’AX5000 par le systéme de feedback puis y est
enregistré et analysé. Si I'analyse indique que le sens de rotation

« d » du rotor « ¢ » n’a pas changé par rapport a la mise sous
courant précédente, on continue.

@ ® @ ® =voirci-dessus description de paramétre de
I'IDN P-0-0165

© = vecteur de flux du rotor avec aimant permanent.

Déroulement :

le vecteur de courant « a » est a nouveau réglé de la valeur « e »
dans le sens du rotor « ¢ ».

Maintenant, le vecteur de courant « a » est a nouveau appliqué
pendant la durée « b ». Le champ magnétique grandissant fait
tourner le rotor « ¢ » dans le sens du vecteur de courant « a ». Le
@ sens de rotation « d » est transmis a ’AX5000 par le systéme de
feedback puis y est enregistré et analysé. Dans ce cas, I'analyse
indique que le sens de rotation « d » du rotor « ¢ » a changé par
rapport a la mise sous tension précédente. Ceci donne le secteur
dans lequel le rotor « ¢ » se trouve et la phase 1 est ainsi terminée.
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Exemple de représentation de 'ampleur de la phase 1 :

degré % A - @
0 Mouvement du rotor
60 — @
0,5
at)—
1,0 [
40 —
1,5
30— @
2,0
20 —
2.5
10 —
3.0 Vecteur de courgant
17 1 1T 17 ["7 17 [ [ ™
50 100|150 200 250 300 350 400 450 500 550
. ®

Phase 2 - Estimation précise du positionnement du rotor (arbre moteur)

Il existe en phase 2 deux variantes pour la détermination précise du positionnement. Dans le cas de la
premiére variante, le mouvement du rotor est minime, mais il faut cependant un systéme trés stable ne
présentant que peu d’oscillations. Pour la seconde variante, le rotor ne se déplace que de max. la moitié du

secteur © , cette seconde variante est nettement plus tolérante vis a vis des oscillations.

La valeur réglée du paramétre IDN-P-0-0165 « Commutation pos control: Kp » définit la variante appliquée :
IDN-P-0-0165 « Commutation pos control: Kp » > 0 --> variante 1
IDN-P-0-0165 « Commutation pos control: Kp » = 0 --> variante 2
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Variante 1 (IDN-P-0-0165 « Commutation pos control: Kp » > 0) :

@ ® ©@ ® =voirci-dessus description de
paramétre de I'IDN P-0-0165

@ = vecteur de flux du rotor avec aimant
permanent.

@ = mouvement du rotor

Déroulement :

A partir de la position finale du vecteur de courant
« a»enphase 1, le vecteur de courant « g » est
appliqué. Le champ magnétique grandissant fait
tourner le rotor « ¢ » dans le sens du vecteur de
courant « g ». Cette rotation est transmise a
I’AX5000 par le systéme de feedback puis converti
en un circuit de régulation. Ce circuit de régulation
corrige immédiatement le sens du vecteur de
courant. Cet algorithme est parcouru jusqu’a ce
que l'intensité de courant paramétrée soit atteinte
et le vecteur de courant correspond plus ou moins
au vecteur de flux. Le courant est alors maintenu
pendant la durée « h », veillant ainsi a ce qu'une
commutation optimale ait lieu. Avec cet algorithme
de régulation, le rotor ne se déplace que trés
faiblement « i ».

Variante 2 (IDN-P-0-0165 « Commutation pos control: Kp » = 0):

@ ©® @ ® =voirci-dessus description de
parameétre de I'IlDN P-0-0165

© = vecteur de flux du rotor avec aimant
permanent.

@ = mouvement du rotor

Déroulement :

Sur base de la détermination du secteur « € » en
phase 1, le vecteur de courant « g » est réglé
précisément au centre du secteur « € » ety est
appliqué. Le champ magnétique grandissant fait
tourner le rotor « ¢ » dans le sens du vecteur de
courant « g » jusqu’a ce qu’ils coincident. Lors de
cet alignement statique, le rotor peut se déplacer
au maximum d’une demi largeur du secteur « e ».
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Intervention sur wake&shake via I'IDN P-0-0165

Parameétres

Par défaut

Causes possibles qui exigent une modifi-
cation de la valeur par défaut

First phase current level

Courant d’'arrét en %

Systéme a marche dure,

amortissement élevé --> augmenter la valeur
Systéme a marche facile,

amortissement faible --> diminuer la valeur

First phase ramp up time (premiére |100 ms Systéme a marche dure,
phase durée montée en puissance) amortissement élevé --> augmenter la valeur
Systéme a marche facile,
amortissement faible --> diminuer la valeur
First phase pos monitoring limit 0,5 degré L’application n’autorise les modifications de
mouvements non contrélés que de maniéere
trés limitée
--> diminuer la valeur
Le systéme présente un amortissement faible
--> diminuer la valeur
Les conditions de charge exigent une
suroscillation plus élevée
--> augmenter la valeur
First phase step width 22,5 degré
First phase waiting time after step |150 ms Comportement d’amortissement du systéme :

Longue période transitoire --> augmenter la
valeur

Bréve période transitoire --> diminuer la
valeur

Second phase current level
(seconde phase niveau de courant)

Courant d’arrét en %

Second phase ramp up time 500 ms

(seconde phase durée montée en

puissance)

Second phase duration 3000 ms

Error monitoring (range of motion) |90 degré L’application n’autorise les modifications de
mouvements non controlés que de maniéere
trés limitée
--> diminuer la valeur
Le systéme présente un amortissement faible
--> diminuer la valeur
Les conditions de charge exigent une
suroscillation plus élevée
--> augmenter la valeur

Commutation pos control : Kp 0,04 Haute rigidité sous charge --> augmenter la

valeur
Faible rigidité sous charge --> diminuer la
valeur

Cas spécial « 0 » : la variante 2 est exécutée
en phase 2

10.12.2 Moteurs linéaires

La description ci-dessus du procédé de commutation s’applique tant aux moteurs rotatifs qu’aux moteurs
linéaires. Selon la construction, il n’y a que quelques différences dans la nomenclature (p.ex. arbre moteur
(rotor) = partie primaire; « degré » = « mm » (conversion nécessaire))
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Lors du « wake&shake », la partie primaire est déplacée pas a pas. En phase 1, le mouve-
ment électrique max. est de 8 x (valeur de « P-0-0-0165_Fist phase position monitoring li-
AVERTISSE- | mit »). En phase 2, il est de 0,5 x (valeur de « P-0-0-0165_Fist phase step width »). Cette

MENT formule ne vaut que si I'analyse de stabilité préalable a été terminée de maniére positive.
Veillez a ce que votre application autorise ce mouvement et protégez les environs contre
tout accés intempestif, veillez a ce qu’aucune personne ne se trouve dans la zone a
risques.

. Attention, risque de blessures par des mouvements non contrélés !

Les moteurs linéaires se composent d’'une partie secondaire fixe sur laquelle des aimants permanents a
polarité alternée et espacement identique sont aménagés. Une partie primaire peut étre déplacée de
maniére translatoire au dessus de ce champ magnétique. Ce mouvement est généré par la création d’'un
champ électromagnétique dans la partie primaire. Les moteurs linéaires possédent toujours une seule paire
de péles, ce qui fait que I'espacement entre les pdles correspond toujours a une rotation électrique.

Direction du champ Direction du champ
magnétique statique électromagnétique

(vecteur de flux)  (vecteur de courant) Partie primaire
mobile

Ecartement entre paires de péles
= | rotation électrigue

1 paire de péles

Partie secondaire Aimants permanents a
fixe polarité alternée

Le chapitre décrit ci-dessus « Commutation électrique » s’applique également aux moteurs linéaires.

10.12.3 Erreur de commutation « F2A0 »

Pendant le fonctionnement du moteur, la commutation est surveillée en permanence. Les conditions
suivantes doivent étre réunies pour que I'AX5000 détecte une erreur de commutation :

1. La vitesse actuelle doit étre supérieure a la vitesse limite paramétrée dans I''DN « P-0-0069
Commutation monitoring »

2. Les vecteurs courant et accélération ont des signes différents.

3. La valeur du courant actuel est supérieure a 90 % de la valeur indiquée dans I''DN « P-0-0092
Configured channel peak current ».

Si ces trois conditions sont réunies, la probabilité est grande qu’une erreur de commutation avec
accélération non contrélée du moteur est présente, 'AX5000 génére une erreur de commutation et coupe le
couple moteur, c'est-a-dire qu'il s'arréte de maniére incontrélée.

. Attention, risque de blessures par des mouvements non contrélés !

Entre la détection du défaut et I'arrét du moteur, une certaine distance sera encore parcou-

rue. Veillez a ce que votre application autorise ce mouvement et protégez les environs

AVERTISSE- | contre tout accés intempestif, veillez & ce qu’aucune personne ne se trouve dans la zone &
MENT risques. Cela s'applique en particulier aux axes verticaux.

Apparition de I’erreur de commutation
L’erreur de commutation se manifeste presque toujours lors de la mise en service de I'axe.

Si ce défaut apparait lors du fonctionnement normal de I'axe, des mesures spéciales s'im-
AVIS posent. Voir chapitre suivant.
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10.12.4 Erreur de commutation en régime normal (trés rare)

Dans certaines situations de fonctionnement particuliéres, un régime de fonctionnement normal de I'axe peut
néanmoins réunir les trois conditions susmentionnées et par conséquent, malgré une commutation correcte,
déclencher ce message d'erreur. Nous donnons ci-dessous quelques exemples, mais qui se produisent trés
rarement :

1. Lorsque le servo-amplificateur fonctionne a sa limite (Conditions 1 et 3 remplies) et que des forces
extérieures provoque un couple antagoniste, ce qui correspond a la condition 2, il génére une erreur
de commutation.

2. Le servo-amplificateur fonctionne a sa limite (Conditions 1 et 3 remplies) et un changement rapide de
sens ou de vitesse de rotation provoque des oscillations du courant. La condition 2 est ainsi elle-aussi
remplie et cela entraine cette erreur de commutation.

Si ces exemples ne s'appliquent pas a votre application, analysez cette derniére et essayez de détecter la
cause. Si vous n'arrivez pas a I'éliminer, mais que vous voulez continuer a utiliser I'axe, il n'existe qu'une
solution pour invalider I'erreur de commutation :

Paramétrez la valeur de I'IlDN P-0-0069 a la plus haute vitesse autorisée du moteur, ainsi le point 1 des
facteurs décrits ci-dessus ne peut plus s’appliquer et I'erreur de commutation ne se manifestera plus.

. Attention, risque de blessures par des mouvements non contrélés !

L’augmentation de la valeur de I''DN « P-0-0069 » jusqu'a la plus grande vitesse de rota-

tion a toujours pour conséquence que la surveillance de la commutation ne provoque plus

AVERTISSE- | aucune erreur, méme si cela est nécessaire en raison d'autres conditions. Cet état de
MENT choses est particuliérement critique en cas de changement de moteur. En effet, si vous NE

rétablissez PAS la valeur de I'IDN « P-0-0069 », le moteur peut avoir des mouvements in-

controlés. La société Beckhoff recommande de NE PAS augmenter la valeur de I''DN

« P-0-0069 » !

Conception de I'entrainement
De fagon générale, I'entrainement ne doit pas étre utilisé a sa limite, c'est-a-dire entre

autres que le courant actuel ne doit pas dépasser 90 % de la valeur paramétrée dans
AVIS P-0-0092 « Configured channel peak current ».

10.13 OCT

10.13.1 Conditions pour le fonctionnement

La condition pour le fonctionnement des moteurs OCT est un AX5000 compatible et un firmware de version
2.04 et plus.

AX5000 avec matériel de version 2

Les AX5000 avec matériel de version 2 sont

( BECKHUF gi-?‘:a%r:zr;\/erl ) reconnaissables au « 0200 » (1) dans le numéro
Automation GmbH  Phone: +49 5246 / 963-0 de catalogue. Le numero de catalogue est repris
sur les plaques signalétiques.
Cat. No.: AX5203-000 02UOJ 1

Serial #: 000100001 Customized #: 0000

Input rated voltage:
1 phase 100-240 VAC or 3 phase 100-480 VAC

Output rated current: Input frequency:

2x3A 50/60 Hz
www.beckhoff.com info@beckhoff.com
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AX5000 avec matériel de version 2 et « Featureflag 0 » activé

Les Feature Flags (3) sont documentés dans I'IDN « P-0-0322 » (2). Le « Feature Flag 0 » doit présenter la
valeur 1

| Allgemein | EtherCAT | DC | Prozessdaten | Startup | SoE - Onine | Oniline | Corfiguration |
Linked MC/CHEC a:-:es:ul_!Ehannel.ﬁ.<=>Nc: Achze 1 ChannelB<=>Mc: Achse 2
£ 2EE - %m0/ N 7 |G
Tree x| | ter>
D’ISP}E}" - ;
- Scope2 Download IF‘ammeter set [ LI Shaw in group
3}9“1' iﬂ ; L DN | Mame i
oh ? TA SR Device component hardware Ids -
=- : anne = 2 Caritral Peb
e B 2 PCE ID version 1
- Axis Managemen| - Hwld 1 3 o
i Controller Overviy G- Hwid 2 |-'—';
... Uff Control e Hwlid 3 /
i#- Motor and Feedb - reature flags |
- Scalings and NC I
... Process Data/Ope ;Z;;""" 2 E
: Lre
‘.. Parameter List R 0
- Operation Supported Mo of channels i
. Diannnstics o F 1] ¥
e . I : ; i &b
. | FuisState | Diag Code | [liag Msg I Urmain Ok | Dclink C =
Channel 4 Drive Ready (x0000D012 'R/ Auds state machine: Control and power sec... L @
Channel B Drive Ready (00000012 R | Auis state machine: Control and power sec... & e T
1 | spsisnessamin sz Wistesciupinag i ¢

AX5000 avec matériel de version 2 et firmware de version 2.04 et plus.

La « Watch Window » affiche sous (4) la version
actuelle de firmware de I'’'AX5000.

@ar& ver. [Fimware: vZ.MW- aotloader: v2.02

Int. brake resistar power (W) 'I]_ o Bd. brake resistor pow
continous | peak F].D continous | peak

Digital Input 0 Digital Input 1 Digtal Input 2 Digital Input 3
L ] & L L
Channel A

Auis state ﬁnﬁﬂeadyi

Actual operation mode  [11: pos cirl feedback 11ag less

Motor 12T () [0

Motor termperature (C) ﬁTheﬂ'nistor resistance {Ohm) W
Amplifier temperature ("C) E-ﬁ_ PCE temperature ('C) 410
Velocty command fpm) 0 Motor cument (%) HT
Actual velocity fpm) By

Moter otation anale %) 328 c"}
ate I Diag Code | Diag Msa -
eady 00000012 'R #ds state machine: Control an
cady bOODODO1Z R | #ds state machine: Cortrol an ™
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10.13.2 Diagnostic de fonctionnement d’un moteur avec feedback OCT

Le diagnostic de fonctionnement d’'un moteur avec feedback OCT est pris en charge par différents IDN et

des messages d’erreur spéciaux.

10.13.2.1 Nouveaux IDN pour le feedback mono-cable

P-0-0169, état Feedback

Voir :
AX5000 Description des paramétres IDN »
Téléchargement Beckhoff - Documentations sur la techniqgue d’entrainement

P-0-0151, Feedback 1 numérisé

Voir :
AX5000 Description des paramétres IDN »
Téléchargement Beckhoff - Documentations sur la technique d’entrainement
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10.13.2.2 Nouveaux messages de diagnostic pour le feedback mono-cable

F850 :

Feedback mono-cable

: connexion interrompue

La connexion entre le systéme de feedback et ’'AX5000 est interrompue

F851:

Feedback mono-cable

: échec de linitialisation

L’initialisation générale du feedback mono-cable a échoué.

F852 :

Feedback mono-cable

: erreur de positionnement, limite d’erreur atteinte

Erreur de positionnement : les limites internes d’erreur ont été dépassées

F853:

Feedback mono-cable

: Erreur de positionnement : dépassement du temps

Erreur de positionnement : un dépassement du temps est survenu lors de I'’évaluation de la position.

F854 :

Feedback mono-cable :

out of memory

Impossible d’affecter I'espace mémoire requis.

F855:

Feedback mono-cable :

F856 :

Feedback mono-cable :

F857 :

Feedback mono-cable :

F858 :

Feedback mono-cable :

F859 :

Feedback mono-cable :

F85A :

Feedback mono-cable :

erreur de paramétrage

échec de la configuration IP Core

échec de la lecture des données de parametre cycliques

erreur interne

échec de la lecture / écriture IP Core

échec de I'accés aux parameétres de codeur - dépassement du temps

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1
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F85B :

Feedback mono-cable :

F85C :

Feedback mono-cable :

F85D :

Feedback mono-cable :

F85E :

Feedback mono-cable :

F85F :

Feedback mono-cable :

échec de I'accés aux parameétres de codeur

erreur interne de transmission de données

le firmware du codeur n’est pas pris en charge.

réponse incorrecte a un long message.

échec de I'arrét du codeur

192
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10.14 Moteurs asynchrones - Fonctions spéciales

L’AX5000 integre de trés nombreuses fonctions complexes pour le fonctionnement d'un moteur asynchrone.
Celles-ci ne peuvent pas étre implémentées sur la plupart des convertisseurs de fréquence, en raison de
performances de calcul médiocres et de capteurs manquants. Les fonctions suivantes sont disponibles :

* Régulateur anti-décrochage
» Régulateur d'accélération
m Informations générales sur les moteurs asynchrones

Les informations générales sur les moteurs asynchrones et leur paramétrage se trouvent
au chapitre « Installation-->Installation électrique-->Moteur--> Moteur asynchrone ».

AVIS

10.14.1 Evolution du couple typique / régime d'un moteur asynchrone

Le diagramme ci-dessous montre |'évolution d'une courbe caractéristique en fonction d'une fréquence de
champ tournant.

Moment de décrochage

I, [A]
Moment de d 'marrage /
Moment nominal
7 _ l, [A]
e
O —
=
1
1 lllL
Vitesse / '\
n [min"] Vitesse nominale Vitesse jeu inutile

10.14.2 Fonctionnement commandé sans systeme de feed-back

10.14.2.1 Régulateur anti-décrochage P / |

Le couple maximal d'un moteur asynchrone est a la fois le couple de décrochage ou le point de décrochage.
Si ce couple est dépassé, un état incontrélé du moteur survient et aucun couple effectif n'est disponible au
niveau de l'arbre moteur malgré I'absorption de courant réactif élevée. En cas de fonctionnement avec un
régulateur anti-décrochage, on essaie toujours d’éviter la zone non autorisée, méme si cela empéche, le cas
échéant, de respecter une définition de valeur de consigne. Dans ce cas, la commande doit prendre des
mesures appropriées pour rétablir le fonctionnement autorisé.

Exemple 1 : dimensionnement optimal de I'application et du moteur

Comme pour I'évolution couple / régime décrite ci-dessus, une courbe semblable est générée pour une
fréquence de champ tournant si I'on représente le courant en fonction du régime. C’est surtout le cas pour la
zone linéaire qui s'étend du courant nominal jusqu'au courant de coupure. La zone située aprés le courant
de décrochage n'est pas pertinente, car inadmissible. Pour ’AX5000, on reprend entre autres les valeurs du
P-0-0093 (courant nominal) et du P-0-0092 (courant de créte) de la base de données du moteur, P-0-0092
étant calculé a partir de P-0-0093 et du facteur de surcharge (généralement 1,5 pour les moteurs
asynchrones). La valeur par défaut pour activer le régulateur anti-décrochage s'éléve a 100 % du courant de
créte. Lorsque l'application et le moteur sont dimensionnés conformément a la courbe ci-dessous, le
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régulateur anti-décrochage n'est pas activé pour les états de fonctionnements « normaux ». Si cette
application nécessite davantage de courants (couple), par exemple parce que la fraise est émoussée, la
valeur de courant passe le long de la courbe vers la gauche. Conformément au paramétrage de la valeur
limite de courant P-0-0115, le régulateur anti-décrochage est activé et empéche que I'augmentation de
courant n’atteigne le courant de rupture et que le régulateur ne mette le moteur hors couple, le laissant ainsi
s’arréter de facon incontrdlée. Le régulateur anti-décrochage limite donc la fréquence de champ tournant et
fait en sorte que la valeur de courant ne dépasse pas de maniére considérable la valeur limite de courant
paramétrée dans P-0-0115. En fonction des conditions limites, cela peut entrainer I'arrét controlé de
I'application.

Courant de décrochage

I, [A]
Courant de coupé  125%
- I [Al

Courant de d'marrage \ Courant de créte P-0-0092 = P-0-093 x 1,5 = 100%
I, [A] I, [A]

Activating of the P-0-0115 = 100% (von P-0-0092)

breakdown protection controller

Courant nominal P-0-0093 = 66,66%

I, [A]
/’//
Application - Courant crétel A

Application - Courant nominal \"\
h
Vitesse /

n [min’] Vitesse nominale

I'A]

Courant

Exemple 2 : fonctionnement dans I’affaiblissement du champ

Pendant le fonctionnement d'un moteur asynchrone, différentes caractéristiques de couple en découlent en
fonction de la fréquence de champ tournant (f). Jusqu'a l'atteinte de I'affaiblissement de champ, les couples
de décrochage (Mk1 a Mk3) sont identiques. Au début de I'affaiblissement de champ, les couples de
décrochage (Mk4 et Mk5) diminuent de fagon presque linéaire et lorsque I'affaiblissement de champ
augmente (Mk6 et suivants), le couple de décrochage est trés faible et presque constant. Dans
I'affaiblissement de champ, la « courbe enveloppe des couples de décrochage » suit la fonction M=1/n. Dans
la zone presque linéaire (Mk4 et Mk5), il en résulte qu’une faible reprise de la fréquence de champ tournant
provoque une nette augmentation du couple.

M

M Mk
/ o /kz /Mka Affaiblissement du champ

\ Mk4

Courbe enveloppe - Mk

Mn1 \ Mn2z \ Mn3 \ .

f4 f2 fa fa
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Exemple de broche

Le principal domaine d'application des broches est les machines-outils utilisées pour tourner, fraiser ou
poncer. Elles sont généralement congues en tant que moteur asynchrone sans transmission, c'est-a-dire en
tant qu’entrainement direct. Les broches se distinguent également par une interface d'outil intégrée et par
des régimes élevés (jusqu'a 60 000 tr/min). Les copies d’écran suivantes décrivent le type de broches de
moteur le plus fréquent, le moteur asynchrone.

Les représentations/calculs suivants se rapportent a une broche de fraisage répondant aux caractéristiques
suivantes :

Un 380V Tension nominale

In 24 A Courant nominal

Nn 11 730 tr/min Vitesse nominale

Nmax 24 000 tr/min Régime maximal

Ip/In 1,5 Facteur de surcharge

F 400 Hz Fréquence d’entrée

P 2 Nombre de paires de pbles
Cos ¥ 0,8 Facteur de puissance

Copie d’écran - régulateur anti-décrochage non activé

Dans la zone (8), le courant apparent dépasse la valeur limite de courant thermique, ce qui a pour
conséquence que I'AX5000 qui présente une erreur de surintensité met la broche hors couple, entrainant
ainsi un arrét incontrélé de celle-ci.

oo o]
20000 ‘::
10000 ‘:
£ o qm_
R
25000- ||| ||_
ikl |L| ] 7 5 : ; I I : I ; ]
1500 16D 1700 1ED0 1800 2000 2100 FIO0 300 2400 25
Légende :
N° Description N° |Description
1 |Validation de ’'AX5000 (pré-magnétisation) 5 |Vitesse finale atteinte
2 |Début de la phase d’accélération 6 |Plage de régime constante sans charge
3 |Le courant d'accélération a atteint sa valeur 7  |Variation brusque de charge
maximale (la limitation enregistrée n'a lieu que
lorsque le régulateur d'accélération est actif)
4 |Point d'entrée dans I'affaiblissement de champ 8 |Dépassement de la valeur limite de courant
thermique
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Copie d’écran - régulateur anti-décrochage activé

Les points représentés dans I'écran ci-dessus sont identiques jusqu'au point (8). Au point (8), la valeur limite
de courant thermique est certes atteinte, mais dans la zone (9), le régulateur anti-décrochage empéche que
le courant apparent ne dépasse la valeur limite de courant thermique autorisée. Toutefois, le régime réel ne
peut suivre correctement le régime de consigne (zone 10). Si cela débouche sur un fonctionnement non
autorisé, la commande doit prendre des mesures appropriées pour rétablir le fonctionnement autorisé.

pe

Scope Yiew 1
B wirkstrom 25000—
B Elindstrom

’ Stromgrenzwert

BH| 1stdrehzahl 20000—

15000—

10000—

5000—
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=

|

%
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-10000—

-15000—

-20000—

_25000— E i ; : ‘ , e e e s
|

I
23.00

|
24.00

| I | 1 I I I 1 ! - 1 I
7.00 8.00 4.00 1000 1100 1200 1300 1400 1500 1600 1700 TEUU 1400 2000 2100 2200
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10.14.2.2 Paramétrage du régulateur anti-décrochage dans TCDriveManager
m Fonctionnement commun du régulateur anti-décrochage et du régulateur

d'accélération

Si vous souhaitez utiliser ensemble le régulateur anti-décrochage et le régulateur d'accélé-
AVIS ration, I'IDN P-0-0115 et le P-0-0112 doivent tous les deux présenter des valeurs diffé-
rentes.

Choisissez I'entrainement pertinent (1) et ouvrez le TCDriveManager (2). Les paramétres correspondants du
régulateur anti-décrochage se trouvent dans la zone (3). La structure de régulation et le comportement de
régulation correspondent a ceux d’un régulateur P / |. Pour activer / désactiver le régulateur anti-décrochage,
tapez légérement sur le champ (4) (IDN P-0-0451 Bit 6).

Dans le champ (7) IDN P-0-0115, saisissez la valeur limite de courant en % a partir de laquelle le régulateur
anti-décrochage s'active. Le pourcentage introduit se rapporte au courant de créte maximal qui se trouve
dans I'IDN P-0-0092. La valeur par défaut pour 'IDN P-0-0115 s’éléve a 100 %. Si cela devait toutefois
déboucher sur la coupure de ’AX5000, cette valeur peut étre diminuée en premier lieu, étant donné que,
dans de nombreux cas, la dynamique de I'application est tellement grande que le seuil de coupure de 125 %
est tout de méme atteint.

Le champ (6) IDN P-0-0117 influence I'action intégrale du régulateur anti-décrochage. Jusqu'a présent, la
pratique a révélé qu'il peut étre parfaitement judicieux de désactiver I'action intégrale.

m Action intégrale du régulateur anti-décrochage

Si vous mettez la constante de temps du champ (6) sur 0.0, vous désactivez I'action inté-

grale du régulateur anti-décrochage.
AVIS

Le champ (5) IDN P-0-0116 influence I'action proportionnelle du régulateur anti-décrochage. Commencez
par un « Kp » faible et, au besoin, augmentez prudemment la valeur.
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11 Sécurité intégrée

11.1  Carte Safety AX5801

11.2 Utilisation conforme

La carte Safety AX5801 est congue exclusivement pour utilisation dans le logement optionnel Safety d’un
servo-amplificateur de la série AX5000. Avec le servo-amplificateur, elle constitue un composant
d’installations ou de machines électriques et elle ne peut étre exploitée que dans une telle installation ou
machine.

11.3 Livraison

La livraison comprend les éléments suivants :
Carte Safety AX5801, connecteur 4 pdles, connecteur 6 pbles, documentation technique et emballage

Si un des composants est endommagé, veuillez en informer immédiatement I'entreprise de logistique ainsi
que Beckhoff Automation GmbH.

11.4  Prescriptions de sécurité

Risque accru de blessures !
A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle méme apres la coupure du servo-
DANGER | amplificateur du réseau d'alimentation. Avant tout contact avec des bornes conductrices,
attendre la décharge des condensateurs du circuit intermédiaire. La tension mesurée entre
les bornes CC+ et CC- (X02) doit descendre en dessous de 50 V.

Attention, risque de blessures !
En principe, les appareils électroniques sont susceptibles de tomber en panne. En cas de

panne du systéme d’entrainement, le fabricant de machines doit veiller a ce que les mo-
AVERTISSE- | teurs raccordés et la machine soient placés dans un état de sécurité.
MENT

Attention, destruction de la carte Safety par charge électrostatique !

. La carte Safety est un composant sensible aux décharges électrostatiques. Veuillez res-
pecter les mesures de protection contre les décharges électrostatiques lors de la manipula-
tion de la carte (bracelets antistatiques, mise a la terre des composants concernés, etc.).
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11.5 Qualification du personnel

Cette description s’adresse exclusivement a un personnel formé aux techniques de commande,
d’automatisation et d’entrainement et familiarisé aux normes applicables. La connaissance des textes légaux
relatifs a la sécurité des machines est impérative.

11.6 Description du produit

La carte Safety AX5801 de Beckhoff permet de réaliser les fonctions de freinage en sécurité « STO ou SS1
conformément a la norme CEI 61800-5-2 », avec STO (SafeTorqueOff) = coupure slre du couple et SS1
(SafeStop1) = arrét sar 1.

La surveillance intégrée a 2 canaux de ’AX5000 vous permet de réaliser, moyennant des dépenses minimes
et I'installation d’autres modules TwinSAFE de Beckhoff, les catégories d’arrét 0 ou 1 conformément a la
norme CEIl 60204-1 et d’atteindre ainsi la catégorie 4, PL e selon la norme EN 13849-1:2006.

La surveillance intégrée a 2 canaux est obtenue via les relais certifiés (Rel1 et Rel2). Les relais sont équipés
de contacts a guidage forcé avec contacts de retour (K1 et K2). Ces contacts de retour sont connectés en
série et reliés sans potentiel aux bornes (5) et (6) du connecteur a 6 poles.

Les deux bobines (S1 et S2) doivent étre alimentées en 24 V DC via les bornes 1 et 2 ainsi que 3 et 4 du
connecteur 6 poles ou du connecteur 4 pbles. Les bornes 1-1, 2-2, 3-3 et 4-4 des deux connecteurs sont
pontées en interne. Si un relais déclenche, on a ainsi 'assurance que les moteurs raccordés aux servo-

amplificateurs de la série AX5000 ne sont plus soumis au couple d’entrailnement, cela grace au circuit de

coupure desdits servo-amplificateurs.

1 ov
2 24v+
3 ov
— | 4 24v+
5 K1
= 6 K2

a |

L/

[
REL 1 ’J REL 2

K1
K2 *

ST
S2

—|—

11.7  Caractéristiques techniques

Données Valeurs

Tension de service des relais (raccords 1-4) 24 V¢ -15% +20%
Tension de service des contacts de retour (5-6) 24 Ve -15% +20%
Courant max. de commutation des contacts de retour (5-6) |0,35 A

Section de conducteur des raccords 1-6 0,2 -1,5 mm?
Longueur dénudée des conducteurs des raccordements 10 mm

1-6

Courant absorbé 50 mA

Nous recommandons I'utilisation d’embouts !
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11.8 Installation de la carte Safety AX5801

Risque accru de blessures !
Avant de procéder a l'installation de la carte Safety, le servo-amplificateur doit étre isolé de

la tension de réseau et du systéme. A cause des condensateurs de circuit intermédiaire,
DANGER | |es contacts de circuit intermédiaire « X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle
méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation. Avant tout contact
avec des bornes conductrices, attendre la décharge des condensateurs du circuit intermé-
diaire. La tension mesurée entre les bornes CC+ et CC- (X02) doit descendre en dessous

de 50 V.

11.8.1 Installation mécanique

11.8.1.1 Montage des deux connecteurs sur la carte Safety AX5801
» Enfichez le connecteur 4 péles joint (1) dans la douille.
* Vissez les deux vis (2) a fond.
» Enfichez le connecteur 6 pdles joint (3) dans la douille (4).
» Vissez les deux vis (5) a fond.

11.8.1.2 Montage de la carte Safety AX5801

» Dévissez la vis (6) complétement.
» Enlevez le tiroir (7) dans le sens indiqué par la fleche (8).

 Insérez avec précaution la carte Safety (9) dans I'ouverture, dans le sens indiqué par la fleche (10). Le
logement présente sur ses petits cétés des glissieres pour la platine. Veillez a ce que la platine soit
engagée dans ces glissieres.

» Vissez la vis (11) a fond.
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11.8.2 Installation électrique

Configurez le servo-amplificateur en mode Safety au moyen de I'IDN P-0-2000. Au prochain démarrage du
systeme, le servo-amplificateur reconnaitra automatiquement si une carte Safety a été enfichée et si le
parameétrage de I'IDN P-0-2000 est correct. Le message d’erreur « OxFDD4 » signale une configuration
incorrecte. Si le servo-amplificateur ne fournit pas I'état de sécurité avec la carte Safety, le message d’erreur
« OxFDD5 » s’affiche sur I'écran du servo-amplificateur ; vous devez dans ce cas prendre immédiatement
contact avec Beckhoff.

Danger pour les personnes et les appareils !

Si un message d’erreur s’affiche sur I'’écran de ’AX5000, vous ne pouvez en aucun cas

mettre le servo-amplificateur en service si ce dernier constitue un composant relevant de la
ATTENTION | sécurité au sein de l'installation ou de la machine.

11.9 Exemple d’application (arrét d’urgence - catégorie
d’arrét 1)

Composants impliqués :
+ Dispositif d’arrét d’'urgence (bouton S1) selon ISO 13850 et bouton S2
* 1 borne d'entrée Safety (KL1904) et 1 borne d'entrée (KL 1404)
« 1 contréleur Safety (KL6904) avec bloc fonctionnel « ESTOP »
» Carte Safety AX5801 et servo-amplificateur de la série AX5000
* Automate programmable (PLC) et bus de terrain EtherCAT

L’activation du dispositif d’arrét d’'urgence (S1) commute les entrées EStopin1 et EStopIn2 du bloc
fonctionnel « ESTOP » a I'état « 0 », ce qui a son tour commute les sorties EStopOut et EStopDelOut du
bloc fonctionnel « ESTOP » a I'état « 0 ». Ainsi, le PLC et - via EtherCAT - ’AX5000 recgoivent l'instruction
d’arrét rapide. La sortie EStopDelOut du bloc fonctionnel « ESTOP » veille a ce que l'alimentation 24 V de la
carte Safety AX5801 soit interrompue dés que la durée de temporisation prédéfinie est écoulée ; du coup,
les relais (REL1 et REL2) se déclenchent et les deux canaux (moteurs) ne sont alors plus soumis au couple
d’entrainement, cela grace aux circuits internes de coupure des AX5000.

En cas d’erreur, il se peut que l'instruction d’arrét (arrét rapide) échoue. Lorsque la durée de temporisation
est écoulée, la carte Safety s’active et tous les moteurs raccordés a I'appareil s’arrétent en roue libre.
L’analyse des risques de la machine doit montrer que ce comportement fautif peut étre toléré. L utilisation
d’'une gachette peut s’avérer nécessaire.
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La durée de temporisation doit étre sélectionnée de maniere qu’elle soit plus longue que la durée maximale
de freinage de l'arrét rapide.

Le collage des contacts des relais de la carte Safety est détecté par I'entrée EDM1 du bloc fonctionnel
« ESTOP » et la remise en marche est ainsi empéchée.

Lorsque le dispositif d’arrét d’'urgence est a nouveau déverrouillé, il faut pousser sur le bouton (S2) (tout
d’abord flanc montant puis flanc descendant au niveau de I'entrée Restart du bloc fonctionnel « ESTOP »)
afin que ’AX5000 soit remis en service.
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11.10 Exemple d’application avec plusieurs AX5000
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12 Conception

12.1 Informations importantes sur I’étude

Plus un projet de machine ou d'installation fait I'objet d'une étude approfondie, moins il y a de risque de
devoir apporter des modifications onéreuses pendant et aprés la mise en service. Cela est valable tant sur le
plan mécanique que sur le plan électrique. Le présent chapitre se limite a un apergu sommaire de I'étude de
projet.

12.2 Conception de la ligne d'entrainement

Application, servo-amplificateurs, moteurs et engrenages doivent étre adaptés les uns aux autres de
maniére a obtenir une sécurité suffisante pour tous les composants, étant donné que, avec le temps, on
observe une certaine altération du fonctionnement mécanique due a des températures élevées ou a l'usure.
Veillez a ce que les composants concernés possédent encore des réserves suffisantes dans la plage
d'utilisation de l'installation, pour ne pas affecter leur durée de vie et pouvoir respecter la qualité de
régulation requise.

12.3 Gestion de I’énergie

Si la qualité du réseau d'alimentation est influencée défavorablement par des fluctuations importantes de
tension, il faut prendre en compte aussi bien les spécifications du servo-amplificateur que la plage de vitesse
du moteur. En cas de tolérance positive de la fluctuation de tension, il faut tenir compte de la valeur limite
supérieure de I'entrée de plage étendue de tension de I'AX5000 et, en cas de tolérance négative de la
fluctuation de tension, il faut vérifier si la baisse du couple due au manque de tension est admissible. Pour
ces moteurs, on peut éventuellement remédier a cette situation grace au mode dit « Fonctionnement a faible
champ » (vérifier sa disponibilité¢) du servo-amplificateur. Si le réseau d'alimentation ne répond pas aux
spécifications pour exploiter I'AX5000, il faudra le cas échéant prévoir des transformateurs de séparation,
des bobines de réseau, des filtres de réseau ou autres mesures.

Uniquement AX5101 — AX5140 !
Un systeme d'entrainement avec un rendement énergétique efficace fonctionne dans un

groupe d'entrainement avec un circuit intermédiaire exploité en commun et des résistances
AVIS de freinage ou des modules de freinage internes ou au besoin externes exploités en com-
mun. Si vous utilisez déja un tel systéme, I'AX5000 vous offre un systéme de diagnostic
convivial pour calculer la charge de travail des résistances de freinage et transférer les va-
leurs. Jusqu'a présent, lI'expérience avec des groupes d'entrainement a montré qu'avec ces
ensembles il suffisait de résistances / modules de freinage externes plus petits, voire qu’ils
ne sont pas nécessaires.
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12.4 CEM, mise a la terre, raccordement du blindage et
potentiel

Concernant les émissions perturbatrices par conduction, I'AX5000 correspond a la catégorie CEM

« C3 » (zone industrielle). Si vous voulez utiliser des composants d'une catégorie supérieure, vous pouvez,
a l'aide de filtres supplémentaires, limiter les perturbations par conduction de I'AX5000 de maniére a
respecter la catégorie CEM « C2 » (zone résidentielle et industrielle) ou « C1 » (zone résidentielle).
Assurez-vous que tous les composants concernés (y compris I'armoire électrique) sont correctement mis a
la terre (raccordement sur une grande surface, a basse impédance). L'AX5000 y compris la périphérie,
I'armoire électrique, le socle de la machine et les moteurs doivent étre au méme potentiel, parce que des
potentiels différents influent négativement sur la qualité de réglage de I'AX5000 et peuvent entrainer des
dysfonctionnements. Il est interdit d'utiliser le raccordement du blindage comme liaison équipotentielle. Si
vous n'arrivez pas a assurer un potentiel de référence uniforme, vous devez poser des conducteurs
d'équipotentialité correctement dimensionnés.

Seul un raccordement correct du blindage des lignes garantit un fonctionnement sans probleme. Les
blindages doivent reposer de chaque cbté sur une grande surface, et ne doivent en aucun cas étre
interrompus. Utilisez des cables de moteur et Feedback préconfectionnés de Beckhoff, car ils sont adaptés
de fagon optimale au systéme d'entrainement et réduisent les perturbations au minimum. Veillez a ce que
les connecteurs soient correctement vissés, en particulier les connecteurs des moteurs.

12.5 Armoire électrique

L'armoire électrique doit étre dimensionnée de maniere a pouvoir abriter tous les composants en respectant
les distances spécifiées. En cas de températures élevées, pensez le cas échéant a un refroidissement forcé.
Positionnez I'armoire le plus prés possible de la machine, pour que les cables de moteur soient aussi courts
que possible.

En outre, I'armoire électrique doit posséder une paroi postérieure métallique reliée a la terre, a laquelle sont
raccordés I'AX5000 et sa périphérie, de maniére a garantir une mise a la terre sire. Si vous ne pouvez pas
garantir ces conditions, vous devez mettre I'AX5000 et ses composants a la terre au moyen d'un cable
suffisamment dimensionné.
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13 Annexe

13.1 Gestion d’erreurs

13.1.1 Erreurs fatales

13.1.1.1 Généralités

Erreurs fatales décrivent les types d’erreur pour lesquelles une réinitialisation des systemes Feedback
associés de ’AX5000 doit s’effectuer. Pour ce faire, I'état de communication de la machine esclave
EtherCAT doit passer de I'état Operational (Op) a I'état Safe-Operational (Safe-Op), ce passage s’effectuant
automatiquement avec le paramétrage par défaut dés qu’une erreur fatale survient. Dans un tel cas,
I'entrainement se trouve dans I'état ErrSafe-Op vu qu’une erreur est en outre signalée. Comme les
périphériques a deux canaux ne possédent qu’une seule unité de communication et le fonctionnement des
axes n'est pas possible dans I'état SafeOp, les deux canaux sont ainsi immobilisés par défaut. De plus, le
basculement de Op vers ErrSafe-Op méne dans ce cas particulier a ce que le Working-Counter de la
SyncUnit soit invalidé, 'AX5000 ne pouvant plus délivrer de valeur réelle valide, ce qui mene a un arrét de
tous les servo-amplificateurs dans cette SyncUnit.

13.1.1.2 Condition

Les mesures décrites dans ce chapitre présupposent les versions de software suivantes.

« TwinCAT v2.10 b1329 ou des versions plus actuelles
» Firmware v2.x ou versions plus récentes

13.1.1.3 Paramétrage

Une erreur fatale arréte complétement un appareil a deux canaux par défaut, et donc également le canal
sans erreur et la SyncUnit correspondante. Au cas ou un tel comportement ne serait pas admissible dans
I'application, on peut exercer une influence sur le comportement standard par le paramétrage suivant de IDN
« PO-0350 ».

P-0-0350 : Changement du statut de communication en cas d’erreurs fatales
0 : Changement immédiat de statut (standard) (Immediate state change (Default))

Si le servo-amplificateur se trouvait dans I'état « Op » lorsque I'erreur fatale s’est produite, il passe
immédiatement de « Op » vers « ErrSafe-OP » et active le bit d’erreur dans I'état EtherCAT.

1 : Pas de changement d’état de communication tant que I'autre canal est validé (No state change while
enabled)

Dans ce cas, le AX5000 n’exécute le changement d’état de « Op » vers « ErrSafe-Op » en cas d’erreur
fatale sur un canal que lorsque le canal sans erreur est désactivé. Le canal sans erreur peut ainsi étre remis
en service jusqu’a une désactivation ciblée.

2 : changement d’état a 'appel de la commande de réinitialisation (S-0-0099)

En présence d’'une erreur fatale active, ’AX5000 ne passe a I'état « ErrSafeOp » que lorsque la commande
de reinitialisation est exécutée au niveau de I'entrainement, ce qui fait qu'il est possible de lancer le
changement d’état au moment opportun a partir de I'application, via une commande de Reset.

B P-0-0350 Emor reaction control word
: Emor reaction 1: 8} Ramp b} Torque off
HTH HC o =L CHiahnic o H o l' i SLdl i )
ravd I Immediate state change
P--0351 Ermor reaction delay time 1: Mo state change while enabled
2. Siate change 7 reset is called
P-0-0360 Paramster set preamanosment = = g =
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PLC

L’'IDN P-0-0040 est utilisée pour pouvoir diagnostiquer au niveau de la PLC si une erreur fatale s’est
produite, entrainant un changement d’état lors de la désactivation suivante d’'un canal ou de I'appel de la
commande de réinitialisation. Cette IDN doit étre lue de maniére acyclique avec le module

« FB_SoERead ». Une évaluation cyclique n’est pas judicieuse, du fait que 'AX5000 en état ErrSafe-Op
aprés une erreur fatale ne peut plus délivrer d’entrées valides et qu’ainsi plus aucune information valide ne
peut étre transmise de maniére cyclique.

Bit 0 : ce bit indique si I'autre canal présente une erreur qui, en cas de désactivation de ce dernier,
entrainerait un changement de communication de I'état « Op » a I'état « ErrSafe-Op ».

Bit 1 : ce bit indique si ce canal présente une erreur fatale qui, en cas de désactivation de I'autre canal,
entrainerait un changement de communication de I'état « Op » a I'état « ErrSafe-Op ». Une réinitialisation de
I'erreur est impossible tant que ce bit est activé.

Bit 2 : ce bit indique si ce canal présente une erreur fatale qui, en cas d’exécution de la commande de
réinitialisation, entrainerait un changement de communication de I'état « Op » a I'état « ErrSafe-Op ».

EfP-nnndn Additional drive status word

fann Pending fatal emor on other channel: Wait on disable
Fatal emor; Reset locked untll other channel disabled
Fatal emor; State change f rezet is called

rezerved

13.1.1.4 Diagnostic de la SyncUnit

Les servo-amplificateurs séparés doivent étre rassemblés en groupes judicieux en fonction de 'application.
Ces groupes sont chaque fois assignés a une SyncUnit. Chaque groupe possédant son propre Working-
Counter, les groupes isolés peuvent étre remis en service indépendamment les uns des autres en cas
d’apparition d’'une erreur fatale. Dans le cas d’applications particulierement critiques, il est également
possible d’affecter une Sync Unit séparée a chaque AX5000. Cette étape ne doit pas s’effectuer
arbitrairement, chaque Sync Unit supplémentaire signifiant un trafic de données supplémentaire sur le brin
EtherCAT.
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Affectation des servo-amplificateurs a une Sync Unit

Démarrez le TwinCAT System Manager et faites un clic gauche de la souris sur le brin EtherCAT
correspondant. Choisissez I'onglet « EtherCAT » (2) et faites un clic gauche de la souris sur « Sync Unit
Assignment » (3). Le sous-menu « Sync Unit Assignment » apparait. Vous voyez ici dans la zone (4) les
servo-amplificateurs et leur assignation aux Sync Units. Les servo-amplificateurs AX5203 et AX5118
appartiennent a la Sync Unit « Procédure de synchronisation » et le 5206 appartient a la Sync Unit

« Transport ».
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13.1.1.5 Réinitialisation, dépannage et reset

1. Analysez et supprimez I'erreur fatale.

2. Procédez a une réinitialisation de I'erreur via I'IDN S-0-0099. Le PLC propose pour ce faire les deux
modules « FB_SoEReset » ou « FB_SoEReset_ByDriveRef ».

3. Changement automatique d’'état de communication de « ErrSafe-Op » vers « Op ».
4. Réinitialisation de I'axe NC. Le PLC propose pour ce faire le module « NC_Reset ».

Concernant 3 :

Pour que I'état de communication revienne automatiquement vers « Op », il faut que le drapeau « Wait for
WcState is Ok » sur ’AX5000 correspondant soit activé. Ceci est automatiquement le cas pour les nouvelles
configurations, pour les configurations existantes il faut encore éventuellement le placer.

Démarrez le TwinCAT System Manager et faites un clic gauche de la souris sur le servo-amplificateur
correspondant (1). Choisissez I'onglet « EtherCAT » (2) et faites un clic gauche de la souris sur « Advanced
Settings....» (3). Le sous-menu « Advanced Settings » apparait. Marquez ici d’un clic gauche de la souris le
drapeau « Wait for WcState is Ok » (4).
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13.2 Mise a jour firmware

Le firmware de '’'AX5000 est un logiciel complexe qui est absolument nécessaire pour le fonctionnement du
servo-amplificateur. Les servo-amplificateurs sont soumis a un processus continu de développement et
d’amélioration, ce qui fait que le firmware est également développé en permanence et en profondeur afin de
pouvoir exploiter les toutes derniéres nouveautés technologiques.

13.2.1 Version de firmware sur ’AX5000

La version actuelle de firmware de ’AX5000 est reprise dans le « IDN S-0-0030 — Manufacturer Version » et
peut étre affichée comme suit avec le TCDriveManager : marquez au sein du TwinCAT System Manager le
servo-amplificateur (1) dont vous souhaitez connaitre la version firmware. Ouvrez le TCDriveManager (2) et
cliquez sur « Device Info » (3). Une fenétre s’affiche et la version actuelle du firmware s’affiche dans le « IDN
S-0-0030 » (4).
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13.2.2 Mise a jour a une nouvelle version firmware

Avant de procéder a la mise a jour, veuillez lire attentivement les Release Notes. Tous les ajouts et les
modifications importants pour les différentes versions de firmware des servo-amplificateurs sont repris dans
les fichiers correspondants dans la rubrique téléchargements de notre site internet.

Never touch a running system !

Cette ancienne devise IT est plus que jamais actuelle avec les systémes contemporains

toujours plus complexes caractérisés par des temps de cycle toujours plus brefs. Si votre
AVIS systeme fonctionne bien, ne procédez pas a une mise a jour sans motif valable, a moins

que vous n’y ayez été invité par Beckhoff Automation.

Mise a jour uniquement au sein d’'un méme numéro de version !

Nous recommandons de procéder a une mise a jour firmware uniquement au sein du
méme numéro de version (p.ex. : de V.1.05 (Build 0003) a V.1.05 (Build 0007). Si vous
AVIS souhaitez p.ex. faire une mise a jour de V.1.05 & V.1.06, vous devez procéder a d’autres
adaptations au sein de TwinCAT. De ce fait, nous ne recommandons pas d’effectuer un
« downgrade » vers un numéro de version inférieur.
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Ne pas travailler sous tension !

Pour pouvoir effectuer une mise a jour firmware, I'alimentation 24 V (connecteur « X03 »)
doit étre branchée sur le servo-amplificateur. Veillez a ce que I'alimentation en puissance
ATTENTION | (connecteur « X01 ») soit débranchée du servo-amplificateur afin qu'il n’y ait pas de mou-
vements non contrdlés de I'installation.

13.2.2.1 Préparation de la mise a jour

Pour pouvoir procéder a une mise a jour firmware, il faut établir une connexion via TwinCAT avec
I'ordinateur qui pilote ’AX5000. Il arrive fréquemment que vous ne vous trouviez pas a I'endroit dans lequel
l'installation est exploitée. Ce n’est par ailleurs pas obligatoire car il existe trois procédures différentes pour
établir une connexion.

1.) Acces direct a I'ordinateur de commande

Vous vous trouvez directement a I'endroit dans lequel 'installation est exploitée et vous pouvez travailler
directement sur I'ordinateur de commande, vous pouvez passer directement au chapitre suivant « Effectuer
la mise a jour ».

2.) Accés distant a I'ordinateur de commande

Vous vous trouvez en un autre endroit et vous n’avez pas d’accés direct a I'ordinateur de commande. Vous
pouvez effectuer une mise a jour firmware sur I'ordinateur pilote par le biais d’'une connexion distante usuelle
dans le domaine IT (tunnel VPN avec bureau distant, VNC, etc.). Avec la connexion distante, veillez a ce
que le pare-feu soit correctement configuré et a ce que vous disposiez des droits appropriés. Apres
I'établissement de la connexion distante, vous pouvez passer au chapitre suivant « Effectuer la mise a

jour ».

3.) Accés distant par ADS

Vous vous trouvez en un autre endroit et vous n’avez pas d’accés direct a I'ordinateur de commande, ou ce
dernier se trouve dans une salle blanche ou similaire. Vous pouvez également effectuer une mise a jour
firmware par un accés distant via ADS. Veuillez consulter les infos systéme en ligne afin de savoir comment
établir un acces distant via ADS. Ensuite, vous pouvez passer au chapitre « Effectuer la mise a jour ». Les
infos systeme en ligne sont disponibles dans plusieurs langues !
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13.2.2.2 Effectuer la mise a jour

Cliquez dans TwinCAT System Manager sur le bouton (1) afin d’accéder au mode de configuration.
Confirmez la demande avec OK (2). Vous accédez a une autre fenétre que vous devez également confirmer

avec Oui (Yes) (3). Désactivez le mode « Free Run » avec Non (No) (4).

Le systéme se trouve maintenant dans le « Mode de configuration ».

. Teststand_Doku.tsm - TwinCAT System Manager - 'CX_04212F" d .
Eile Edit Actions View Options Help TWIr‘ICAT S?Stem Man aHEr E
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0 hic - Configurstion enerl | Adapter | EtherCAT | Oniine | Cok - Onine |

- 8 PLC - Configuration e e Fr T heT00h w \tf) Load I}C Devices

R Cam - Configuration
= 10 - Configuration Typs [EtherCAT Adapter [Ditect Mode, v2.10 only)
- i 1O Devices | "_,.,.-r"

=% Device 2 (EtherCAT (v2.10 only}) Comment
i-=fm Device 2-Imags ] .
: a I Mein

+=¥a Device 2-Image-Info
7 Inputs TwinCAT System Manager [x]
$! outputs |
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Pour effectuer la mise a jour firmware, vous devez, pour I'« EtherCAT Device » (5), cliquer sur I'onglet

« Online » (6) . Si vous souhaitez mettre a jour plusieurs appareils, vous pouvez sélectionner les servo-
amplificateurs (7) concernés ; si la mise a jour ne concerne qu’un seul appareil, il ne faut sélectionner que le
servo-amplificateur en question. Cliquez ensuite du bouton droit de la souris au sein de la zone sélectionnée
puis sélectionnez la commande « Firmware Update » (8) dans 'apergu des commandes.

. Untitled - TwinCAT System Manager

File Edit Actions Yiew Options Help

2= B
[ SYSTEM - Configuration -
g M - Configuration Generali Adapteri EtherCa’|  Online |""-EE - Dnlinei
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[B1 NC-Task 1 SYE =L [ ) PREOP
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{77 Tables : PREOP
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- fiis 2 Request TMIT' stake
- fis 3 / Request PREOP' skate
- Axis 4 7 Request 'SAFEOP' state
-l fAxis 5 Request 'OF" state
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-l s Clear 'ERROR' state 8
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& Drive 1 (A¥5101-0000-0011) TrdRix Errors u /0
3]l Drive 2 (A¥5103-0000-0011)
s Drive 3 (A¥S106-0000-0011)

Bt Drive 4 (A¥S201-0000-0011)
Bt Drive 5 (A¥S203-0000-0011)

1 B P & fAVCAnT Annn And 1

Choisissez au sein de 'emplacement dans lequel vous avez enregistré la version firmware souhaitée, le
fichier firmware (9) puis cliquez sur « Ouvrir » (Open) (9). Confirmez la fenétre qui s’affiche avec « OK » et la
mise a jour firmware est alors exécutée. Dés que celle-ci est correctement terminée, cliquez sur « OK » (11)
dans la derniére fenétre « Function Succeeded ! ».
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Ensuite, il faut ramener TwinCAT du mode de

configuration au mode de fonctionnement. Cliquez pour ce

faire sur le bouton (12) et confirmez la demande qui s’affiche avec « OK » (13).

_, Teststand Doku.tsm - TWinCAT System Manager - 'CX_04212F"
File  Edit

Actions  View Options  Help

|DewHdH|Ea - BR5sdba (=

- SvSTEM - Configuratian
+|-§8 M - Configuration
PLC - Configuration

R Cam - Configuration

EI. I/ - Configuration

-8 1O Devices

=% Device 2 (EtherCAT (2,10 onhyl)

-I- Device Z-Image
=¥ Device 2-Image-Info
; %T Inputs
‘.I, Outputs
InfoData
[§ Term 1 {Cx1100-0004)
-B)| Drive & (A¥S203-0000-0011)
=-g8 Mappings
‘- NC-Task 1 SAF - Device 2 (EtherCAT (v2, 10 only?)

| »]

.l
di J@'@ Lk @ B2 Qe st @ R

General | adapter | EtherCAT | Oniine | CoE - Oniine |

Name: |Device 2 [EtherCAT [v2.10 onlyl) Id |2
Type: IEtherCﬁT Adapter [Direct Mode, v2.10 anly)
Comment: | ﬂ
TwinCAT System Manager x|
? J Restart TwinCAT System in Run Mode LI

| Create symbals [

@ Abbrechen
N

13

Echec de la mise a jour!
Si la mise a jour firmware est

AVIS

une nouvelle mise a jour. Si une telle interruption survient plusieurs fois, procédez a un
nouvel essai avec une autre copie du fichier firmware.

interrompue avec un message d’erreur, vous devez tenter
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13.3 Le systéme d'automatisation Beckhoff

13.3.1  Apercu

Pour 'automatisation de leur installation, de plus en plus de clients optent pour un systéme provenant d’'un
seul fabricant, cela pour :

» simplifier les interfaces entre les différents composants
 garantir une mise en service rapide et efficace
» bénéficier d’'un service et d’une assistance d’un seul fabricant, dans le monde entier.

- PC Industriel

en tant de plate-forme d’automatisation
en temps réel

- Paquet logiciel temps réel

TwinCAT NC PTP
pour des mouvements de point a point

TwinCAT NC |
pour des mouvements d’interpolation de
max. 3 axes

TwinCAT CNC
pour des mouvements d’interpolation de
max. 32 axes

- Servo-amplificateur haut de gamme

AX2000 : amplificateur a un axe avec
courant nominal
demax. 70 A

AX2500 : systéme multi-axes
a max. 8 axes

AX5000 : entrainement EtherCAT
- servomoteurs rotatifs et linéaires
AM2000 : Servomoteurs

AM3000 : servomoteurs a enroulement
d’excitation

AM3500 : servomoteurs a haut
moment d’inertie

AL2000 : Moteurs linéaires
AL3000 : moteurs linéaires sans fer
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Le servo-amplificateur AX5000 est un composant du systéme d’automatisation Beckhoff. Le fonctionnement
autonome de I'’'AX5000 n’est pas prévu. L’AX5000 est le premier entrainement qui a été développé de
maniére ciblée pour 'EtherCAT. Les propriétés extraordinaires de I'EtherCAT sont ainsi mises en ceuvre de
maniére optimale :

» Performances exceptionnelles
+ Faibles colts

+ Diagnostic aisé

» Safety over EtherCAT

13.3.2 Structure du systéme EtherCAT
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Le systéme de bornes EtherCAT est un systéeme E/S modulaire composé de blocs de jonction électroniques.
Une station E/S se compose d’'un coupleur EtherCAT et d’'un nombre illimité de bornes. Comme il est
possible de raccorder max. 65535 participants, 'extension de réseau est illimitée.

EtherCAT est congu pour une utilisation sans commutateur. On utilise ici le coupleur EK1100. Si un switch
s’avere nécessaire, Beckhoff propose alors 'EK1000. Ce dernier est en mesure de traiter le protocole
EtherCAT UDP en continu.

Les blocs de jonction électroniques sont enfichés sur le coupleur EtherCAT. L’établissement du contact
s’effectue par simple encliquetage. Ainsi, chaque bloc de jonction électronique peut étre remplacé
individuellement et peut étre fixé sur un rail DIN.

Des bornes EtherCAT appropriées sont disponibles pour toutes les formes usuelles de signaux analogiques
et digitaux. Des appareils de bus de terrain, p.ex. pour PROFIBUS, CANopen ou DeviceNet, sont intégrés
par le biais de bornes de bus de terrain décentralisés maitre / esclave. Le déplacement du maitre de bus de
terrain permet d’économiser les emplacements PCI sur le PC. Les appareils Ethernet sont raccordés au gré
de maniére décentralisée par des bornes switch.

Par ailleurs, la granularité tres fine des bornes EtherCAT autorise une combinaison au bit prés des canaux
d’E/S nécessaires. Les bornes EtherCAT digitales se présentent sous la forme de bornes a 2, 4 et 8 canaux.
Les signaux analogiques standard £ 10 V, de 0 a 10 V, de 0 a 20 mA et de 4 a 20 mA sont globalement
disponibles dans un boitier standard a 1, 2, 4 et 8 canaux. Avec plusieurs raccordements, le systéme de
bornes EtherCAT permet une adaptation optimale a une application donnée. Les bornes EtherCAT
d’exécution ELxxxx contiennent, dans un seul boitier, les éléments électroniques et le niveau de
raccordement. Par contre, les bornes EtherCAT de type ESxxxx sont équipées d’un niveau de raccordement
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enfichable. Sélection libre de la topologie | Flexibilité maximale lors du cablage : avec et sans commutateur,
sélection et combinaison libres des topologies de ligne et d’arborescence. L’attribution des adresses se fait
automatiquement, le réglage d’adresses IP est inutile.

13.3.3 Propriétés du systéeme EtherCAT

13.3.3.1 Protocole

Le protocole EtherCAT optimisé pour les données de processus est directement transporté dans la trame
Ethernet grace a un type Ether spécial. Il peut se composer de plusieurs sous-télégrammes qui commandent
a chaque fois une plage de mémoire d’images de processus logiques dont la taille peut atteindre 4
gigaoctets. La séquence d’adressage des données ne dépend pas de I'ordre physique des bornes Ethernet
présentes sur le réseau, elle peut étre déterminée librement. La diffusion générale, la multidiffusion et la
communication croisée entre esclaves sont possibles. Le transfert direct dans la trame Ethernet est
systématiquement utilisé lorsque les composants EtherCAT fonctionnent dans le méme sous-réseau que
I'ordinateur de commande.

Le domaine d’application d’EtherCAT ne se limite toutefois pas a un seul sous-réseau : EtherCAT UDP
emballe le protocole EtherCAT dans des paquets de données UDP/IP. Ainsi, chague commande dotée
d’une pile de protocoles Ethernet peut s’adresser aux systemes EtherCAT. La communication par routeur
avec d’autres sous-réseaux est également possible. Bien entendu, la capacité du systeme dans cette
variante dépend des caractéristiques temps réel de la commande et de I'implémentation de son protocole
Ethernet. Les temps de réponse du réseau EtherCAT en soi sont toutefois limités de fagon insignifiante : le
datagramme UDP ne doit étre décompressé que dans la premiére station.

Ethernet HOR [=/B24 HEORZ Data ? /= Ciata n CRC

Sub Telegram 1 S5ub Telegram n

logical process image: up to 4 GByte

Structure de protocole : L'affectation des images de processus peut étre configurée librement. Les données
sont copiées directement dans la borne E/S a I'endroit souhaité de 'image de processus : un mappage
supplémentaire est inutile. La plage logique d’adressage disponible de 4 gigaoctets est tres grande.
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13.3.3.2 Topologie

Ligne, arbre ou étoile : EtherCAT supporte quasi toutes les topologies. La structure en bus ou en ligne bien
connue des bus de terrain est ainsi également disponible pour Ethernet. La combinaison entre lignes et
dérivations ou lignes de dérivation s’avére particulierement pratique pour le cablage de l'installation. Les
interfaces requises pour cela sont présentes sur le coupleur ; des commutateurs supplémentaires ne sont
pas nécessaires. Bien entendu, la topologie Ethernet classique reposant sur des commutateurs peut étre
utilisée.
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Flexibilité maximale pour le cablage :
avec et sans commutateur, sélection et combinaison libres des topologies de ligne et d’arborescence.

Cette flexibilité maximale lors du cablage est complétée par le choix de différents cables. Flexibles et trés
avantageux, les cables de raccordement Ethernet standard transmettent les signaux selon le mode Ethernet
(100Base-TX). Toute la largeur de bande de la mise en réseau Ethernet — comme les différents cables de
fibre optique et en cuivre - peut étre utilisée en combinaison avec des commutateurs ou des convertisseurs
de support.
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13.3.3.3 Horloges distribuées

La synchronisation précise des équipements s’avéere trés importante lorsque plusieurs processus distants
doivent agir de fagon simultanée. Cela peut p.ex. étre le cas pour des applications dans lesquelles plusieurs
servoaxes exécutent dans le méme temps des mouvements coordonnés.

La méthode de synchronisation la plus performante connue a ce jour consiste en un alignement minutieux
des horloges distribuées, tel que décrit dans la nouvelle norme IEEE 1588. Contrairement a la
communication entierement synchrone, pour laquelle la qualité de la synchronisation des équipements
souffre en cas de défaut, les systémes synchronisés avec la méthode d’alignement des horloges présentent
une certaine tolérance vis-a-vis des délais engendrés par d’éventuelles erreurs de communication.

Avec EtherCAT, I'échange des données repose sur un mécanisme purement hardware. Etant donné que la
communication se base sur une structure logique (et également physique grace au Fast Ethernet a duplex
intégral) en anneau, I’horloge maitre peut déterminer les délais de propagation ainsi que le décalage des
horloges esclaves de fagon trés simple et précise - et vice versa. Les horloges distribuées sont ajustées en
fonction de ces valeurs et il est ainsi possible d’atteindre une précision de synchronisme sur tout le réseau,
avec une instabilité nettement inférieure a une microseconde.

Les horloges distribuées a haute résolution ne servent pas uniquement a la synchronisation, elles
permettent également d’obtenir des informations précises concernant les temps locaux des enregistrements
des données. Par exemple, les commandes calculent fréquemment une vitesse sur base d'une série de
mesures de position effectuées séquentiellement. Particulierement avec des temps d'analyse brefs la plus
petite instabilité dans I'enregistrement du chemin entraine des grands écarts de vitesse. Par conséquent,
EtherCAT introduit également des nouveaux types étendus de données (Timestamp et Oversampling Data
Type). L’heure locale est liée a la valeur de mesure avec une résolution maximale de 10 ns - la grande
largeur de bande d’Ethernet rend ceci possible. Ainsi, la précision d’un calcul de vitesse ne dépend plus de
l'instabilité du systéme de communication. Cette précision est nettement meilleure que celle des procédés
de mesure qui reposent sur une communication sans jitter.

13.3.3.4 Performances

Avec EtherCAT, on atteint des nouvelles dimensions dans les performances de réseau. Grace a la puce
FMMU au sein de la borne et a 'accés DMA a la carte réseau du maitre, le protocole est traité globalement
de maniere matérielle. Il ne dépend donc ni de la longueur des piles de protocoles, ni de la performance de
la CPU, ni de I'implémentation logicielle. Le temps de rafraichissement pour 1000 E/S s’éléeve a 30 ps, y
compris le temps de cycle des bornes. Avec une seule trame Ethernet, il est possible d’échanger des
données de processus jusqu’a 1486 octets, ce qui correspond a presque 12000 entrées et sorties digitales.
La transmission d’'une telle quantité de données ne nécessite que 300 ps.

Pour la communication avec 100 servoaxes, on n’a besoin que de 100 us. Durant cette période, tous les
axes regoivent leurs valeurs de consigne et données de commande et mentionnent leur position et état
actuels. Les horloges distribuées permettent de synchroniser les axes avec un écart nettement inférieur a
une microseconde.

La performance extréme de la technologie EtherCAT permet la réalisation de concepts de commande et de
régulation qui étaient encore inconcevables avec les systémes classiques de bus de terrain. Ainsi, le
systéme Ethernet permet non seulement de réguler la vitesse, mais nouvellement également la régulation
d’intensité d’entrainements distribués. La grande largeur de bande permet de transmettre en outre pour
chaque donnée des informations relatives a I'état. Avec EtherCAT, vous disposez d’une technologie de
communication qui répond aux capacités accrues des PC industriels modernes. Le systéme de bus ne
constitue plus I'étranglement au sein du concept de commande. Les E/S distribuées sont acquises plus
rapidement qu’avec la plupart des interfaces E/S locales. Le principe de la technologie EtherCAT est
modulable et n’est plus lié au taux de Baud de 100 MBaud - I'extension a GBit Ethernet est possible.
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13.3.3.5 Diagnostic

Les expériences accumulées avec les systemes de bus de terrain montrent que les temps d’utilisation et
délais de mise en service dépendent fortement des possibilités de diagnostic d’'un systeme. Seule une
localisation rapide et précise d’'une erreur permet d’y réagir rapidement. Voila pourquoi une attention toute
particuliére a été donnée a des possibilités de diagnostic exemplaires lors du développement du systéme
EtherCAT.

Durant la mise en service, il suffit simplement de contréler si la configuration réelle des bornes d’E/S
correspond a la configuration de consigne. La topologie doit également correspondre a la configuration
enregistrée. Grace a l'identification intégrée de la topologie jusqu’au niveau des bornes, non seulement ce
contrdle a lieu au démarrage du systéme, mais une lecture automatique du réseau est possible
(téléchargement en amont de la configuration).

Les erreurs de bits dans le transfert de données sont reconnues par I'évaluation de la somme de contréle du
CRC : le polyndbme CRC 32 bits présente une distance minimale de Hamming de 4. Outre la détection et la
localisation de ruptures, le protocole, la transmission et la topologie du systéeme EtherCAT permettent un
contréle individuel de chaque chemin de transmission. L’évaluation automatique des compteurs d’erreurs
correspondants permet également de localiser précisément les sections critiques de réseau. Les sources
d’erreur insidieuses ou instables comme p.ex. les perturbations CEM, les fausses connexions ou les cables
endommagés sont détectées et localisées, méme si elles ne surchargent pas la capacité de réparation
automatique du réseau.

13.3.3.6 Intégration des bornes d'E/S standard de Beckhoff

Outre les nouvelles borne d'E/S avec connexion E-Bus (Elxxxx), il est également possible de raccorder
toutes les bornes d’E/S du programme standard éprouvé avec connexion de bus K (KLxxxx), par
l'intermédiaire du coupleur de bus BK1120 ou BK1250. Ainsi, la compatibilité et la continuité par rapport aux
systéemes existants de bornes d’E/S de Beckhoff est assurée. Les investissements réalisés jusqu’alors sont
protégés.
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13.3.4 Cablage EtherCAT

Les longueurs admissibles de cables entre appareils EtherCAT sont de maximum 100 métres.

13.3.4.1 Cables et connecteurs

Utilisez exclusivement des cables Ethernet pour la connexion d’appareils EtherCAT, ces cables doivent au
moins correspondre a la catégorie 5 (CAtS) selon les normes EN 50173 et ISO/CEI 11801. EtherCAT utilise
4 conducteurs des cables pour la transmission des signaux.

EtherCAT utilise des connecteurs RJ45. L’affectation des contacts est compatible avec le standard Ethernet
(ISO/CEI 8802-3).

Broche Couleur du conducteur Signal Description

1 jaune TD+ Transmission Data +
(transmission de données +)

2 orange TD- Transmission Data -
(transmission de données -)

3 blanc RD+ Receiver Data + (récepteur
données +)

6 bleu RD- Receiver Data - (récepteur
données -)

Gréace a la reconnaissance automatique des cables (Auto-Crossing), vous pouvez utiliser entre les différents
appareils EtherCAT de Beckhoff tant des cébles a affectation symétrique (1:1) que des cables Cross Over.

Les cables et connecteurs Beckhoff ci-dessous conviennent pour une utilisation avec des systémes
EtherCAT :

« ZB9010 (cable industriel Ethernet/EtherCAT, pose fixe CAT 5e, 4 conducteurs)

» ZB9020 (cable industriel Ethernet/EtherCAT, compatible chaine porte-cable CAT 5e, 4 conducteurs)
« ZS1090-0003 (connecteur RJ45, 4 pdles, IP 20, confectionnable sur terrain)

» ZS1090-0005 (connecteur RJ45, 8 pbles (compatible GigaBit), IP 20, confectionnable sur terrain)

* ZK1090-9191-0001 (céble de raccordement EtherCAT 0,17 m)

« ZK1090-9191-0005 (céble de raccordement EtherCAT 0,5 m)

» ZK1090-9191-0010 (cable de raccordement EtherCAT 1,0 m)

+ ZK1090-9191-0020 (céble de raccordement EtherCAT 2,0 m)

* ZK1090-9191-0030 (cable de raccordement EtherCAT 3,0 m)

» ZK1090-9191-0050 (cable de raccordement EtherCAT 5,0 m)

13.3.4.2 Alimentation E-Bus
] Attention ! Possibilité de dysfonctionnement !

. L’alimentation E-Bus de toutes les bornes EtherCAT d’un bloc de connexion a bornes doit
étre générée du méme potentiel de masse !
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13.3.5 Machine d’état EtherCAT

La machine d’état EtherCAT (ESM) commande I'état de I'esclave EtherCAT. Selon I'état, plusieurs fonctions
sont accessibles et exécutables au sein de I'esclave EtherCAT. Lors du démarrage de I'esclave, des
commandes spécifiques du maitre EtherCAT doivent étre envoyées dans chaque état a I'appareil.
Il faut distinguer les principaux états ci-dessous :

+ Init

» Préopérationnel

» Safe-Operational et

* Opérationnel

* Boot

L’état normal de chaque esclave EtherCAT aprés le démarrage est I'état OP.

Init
t e {PI}[ ‘ [IB]% B1)?
Pre-Operational ‘ Ghl | Bﬁ:it;}ap E
ol ! iPSll {sml
(©P) Safe-Operational
{sn}l {GSII
Operational

Init

Apres la mise sous tension, I'esclave EtherCAT se trouve dans I'état Init . Aucune communication de
mailbox ni de données de processus n’y est possible. Le maitre EtherCAT initialise les canaux Sync-
Manager 0 et 1 pour la communication mailbox.

Pre-Operational (Pre-Op)
Lors de la transition de Init a Pre-Op, I'esclave EtherCAT vérifie si la mailbox a été correctement initialisée.

Dans I'état Pre-Op, les communications mailbox sont possibles, ce qui n’est pas le cas pour les
communications de données de processus. Le maitre EtherCAT initialise les canaux Sync-Manager pour les
données de processus (a partir du canal Sync-Manager 2), les canaux FMMU et si I'esclave supporte un
mappage configurable, le mappage PDO ou I'affectation Sync-Manager-PDO. En outre, les paramétres de
transfert des données de processus sont transmis lors de cet état, ainsi que les éventuels parameétres
spécifiques aux bornes qui s’écartent des parametres par défaut.
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Safe-Operational (Safe-Op)

Lors de la transition de Pre-Op a Safe-Op, I'esclave EtherCAT vérifie si les canaux Sync-Manager pour la
communication des données de processus sont corrects, ainsi que le cas échéant les réglages pour les
horloges distribuées. Avant qu’il ne quitte cet état, I'esclave EtherCAT copie les données actuelles d’entrée
dans les espaces mémoire correspondants DP RAM du contréleur esclave EtherCAT (ECSC).

La communication mailbox et de données de processus est possible a I'état Safe-Op , 'esclave maintient
ses sorties dans un état de sécurité et ne les émet pas encore. Les données d’entrée sont cependant déja
actualisées de maniére cyclique.

Sorties dans SAFEOP
En fonction des réglages au sein de SAFEOP et OP, le lien de chien de garde activé par

défaut <a href="Bt_Ec_Watchdog.htm">Chien de garde</a> commute les sorties au sein
AVIS du module dans un état sdr - en fonction de I'appareil et du paramétrage -, p.ex. sur OFF.
Si cela est rendu impossible par la désactivation du chien de garde, les sorties peuvent
étre commutées et rester activées méme si I'appareil est dans I'état SAFEOP.

Operational (Op)

Avant que le maitre EtherCAT ne commute 'esclave EtherCAT de I'état Safe-Op a I'état Op, il doit
transmettre les données de sortie déja valables.

Dans I'état Op, I'esclave copie les données de sortie du maitre sur ses propres sorties. La communication
des données de processus et mailbox est possible.

Boot

Il est possible de procéder a une mise a jour du microprogramme esclave dans I'état Boot. On ne parvient a
I'état Boot que par le biais de I'état Init.

Dans I'état Boot, les communications mailbox sont possibles via le protocole File Access over EtherCAT
(FoE), mais aucune autre communication mailbox ni communication de données de processus n’est
possible.
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13.3.6 EtherCAT comme bus d’entrainement

La technologie EtherCAT permet de transgresser les limitations propres aux autres solutions Ethernet : le
paquet Ethernet n’est désormais plus regu, interprété et les données de processus copiées au niveau de
chaque connexion. Les appareils EtherCAT enregistrent les données qui leur sont destinées lors du passage
du télégramme dans I'appareil. De méme, les données d’entrée sont insérées dans le télégramme en
continu. Ceci ne retarde les télégrammes que de quelques nanosecondes. Comme une trame Ethernet
contient des données en provenance et en direction de nombreux participants, le taux de données utiles
peut grimper a plus de 90 %. Les capacités Full Duplex du 100BaseTx peuvent étre ainsi pleinement
exploitées pour atteindre des débits effectifs de données > 100 Mbps (>90 % de 2 x 100 Mbps).

Lors du développement de EtherCAT, la possibilité d’'une utilisation combinée de la technique
d'entrainement et des signaux E/S rapides était d’emblée a I'avant plan. Des temps de cycle courts et une
synchronisation élevée tels que requis pour des circuits de régulation via le bus fermé ne pouvaient jusqu’a
présent étre réalisés qu’'avec des bus d’entrainement spéciaux. Afin que les fonctions de la technique
d’entrainement satisfassent aux normes applicables et que I'utilisateur puisse aisément mettre ’AX5000 en
service et I'exploiter de maniere optimale, le profil SERCOS pour servomoteurs a été implémenté selon CEl
61491.

13.3.6.1 Exigences spéciales de la technique d’entrainement

* Temps de cycle
» Synchronisation
* Simultanéité
Les valeurs typiques pour les temps de cycle requis se situent entre 1 et 4 ms pour définition de position

cyclique avec régulation de position au sein de I'entrainement. Pour la technique d'entrainement, la
milliseconde est fréquemment avancée comme exigence satisfaisante en terme de synchronisation.

Alors que la synchronisation souligne la durée d’instabilité de I'exécution des fonctions au sein des
participants concernés (entrainements et commande), la simultanéité définit 'ampleur du décalage temporel
de ces fonctions. La synchronisation est importante pour tous les participants afin que les circuits
subordonnés propres puissent se synchroniser précisément sur le signal cyclique. La simultanéité permet en
outre de faire travailler des participants éloignés a une tache commune, sur la méme base de temps.

Zykluszait
i

1
1
I
I
i
Teilnehmer 2 I I I->-

Synchronitat (Jitter) = | At —Atn |
Gleichzeitigkeit =| At

At At Atnya

I

n

Teilnehmer 1

I
0

13.3.6.2 Horloges distribuées - Propriétés du contréleur esclave EtherCAT

EtherCAT utilise un principe reposant sur les horloges distribuées pour la régulation de la synchronisation :
tous les participants possédent une horloge autonome sur base de laquelle les cycles et événements locaux
se déroulent. Il est essentiel que toutes les horloges fonctionnent de la méme maniére et possédent le
méme temps de base. Une régulation intégrée au contréleur esclave EtherCAT (ESC) garantit que toutes les
horloges s’orientent sur une horloge de référence et fonctionnent de maniére synchrone, indépendamment
de la température et des tolérances de fabrication.
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13.3.6.3 Possibilité de protocoles multiples

D’autres aspects importants d’un systéme de bus de terrain favorisant la technique d’entrainement sont le
protocole et le profil de communication utilisés, ils sont responsables de la compatibilité et de I'efficacité de
'échange de données entre la commande et I'entrainement. Au lieu de réinventer la roue, EtherCAT mise a
cet égard sur la technique éprouvée.

Les exigences de communication des bus de terrain modernes (données de processus, parametres, TCP/IP
paralléle, mises a jour de microprogrammes, routage vers les systémes de bus subordonnés, etc.) ne sont a
elles seules supportées par aucun protocole actuellement disponible. C’est ainsi qu’EtherCAT mise sur la
capacité de protocoles multiples et rassemble les différents protocoles au sein d’'une mailbox unique. Cela
facilite entre autres la conversion rapide et simple d’appareils existants a EtherCAT. Les protocoles
pertinents pour la technique d'entrainement sont CANopen over EtherCAT (CoE) et Servo Profile over
EtherCAT (SoE), ils permettent de combiner les avantages d’EtherCAT relatifs aux propriétés de
transmission avec les fonctions d’entrainement éprouvées spécifiques aux profils. En option, les protocoles
Ethernet over EtherCAT (EoE) et File Access over EtherCAT (FoE) permettent p.ex. d’intégrer un serveur
Web a un moteur ou de changer en toute efficacité le microprogramme et les tableaux de cames via le bus.

13.3.6.4 Servo Profile over EtherCAT

Le protocole Servo Profile over EtherCAT (SoE) permet I'utilisation du profil d’appareil éprouvé SERCOS,
développé spécialement pour une technique d'entrainement exigeante et normalisé selon CEI 61491. Le
canal de service SERCOS et par conséquent 'ensemble des parameétres et fonctions du systéme
d’entrainement sont mappés de la mailbox EtherCAT. Ici aussi, une attention particuliére a été portée tant
sur la compatibilité avec les protocoles existants (accés aux valeurs, attributs, noms, unités, etc. des
identificateurs SERCOS) que sur la possibilité d’extension relative a la limitation de la longueur des
données. Les données de processus sont transférées - sous forme de données AT et MDT aupres de
SERCOS - par le biais des mécanismes du contrdleur esclave EtherCAT ; le mappage est similaire a celui
de SERCOS via les identificateurs S-0-0015, S- 0-0016 et S-0-0024. Comme dans le cas du protocole CoE,
les propriétés de synchronisation du contréleur esclave EtherCAT - décrites précédemment - sont utilisées
pour la synchronisation. Ces propriétés contiennent également le standard SERCOS - amélioré au niveau
de la qualité -, facilitant ainsi considérablement une conversion. La machine d’état esclave EtherCAT décrite
précédemment peut également étre mappée sur les phases du protocole Sercos. « Pre-Operational »
correspond a la phase SERCOS 2 et permet la communication du canal de service sans I'échange de
données de processus. « Safe-Operational » est comparable a la phase 3. La synchronisation requise a lieu,
il faut cependant que les entrées déja valides soient transmises a EtherCAT. « Operational » correspond a la
phase 4 au cours de laquelle I'échange normal et cyclique de données a lieu. La machine d’état esclave

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 225



Annexe BEGKHOFF

EtherCAT est comme son nom I'indique rapportée a un esclave et permet ainsi - a I'inverse de SERCOS - de
paramétrer a nouveau et mettre en service des entrainements individuels, indépendamment des autres
participants.

Conclusion

EtherCAT n’est certes pas un bus de terrain en soi, mais il satisfait aux exigences correspondantes, cela
d’au moins un cran mieux que certains systémes spécialisés bien connus. Il n’est donc plus nécessaire de
seéparer les bus d’entrainement, d’E/S et de communication. Méme des taches plus complexes comme p.ex.
celles de la technique de mesure peuvent étre intégrées et permettent d’utiliser des nouvelles fonctionnalités
avec une technique de commande classique. La mise en ceuvre de protocoles de communication éprouvés
facilite considérablement la conversion d’appareils et d’applications. C’est en particulier dans la technique
d’entrainement que quelques profils se sont développés et amélioré au fil des années. En outre, toute la
chaine d’outils et les expériences accumulées sur le paramétrage des entrainements correspondants sont
conserves.

13.3.6.5 IDN utilisés

Ceci est un exemple de la structure et de la description d’'un IDN. Vous trouverez une liste et une description
de tous les IDN pertinents dans la description séparée IDN (chm).

S$-0-0001, Control unit cycle time (TNcyc)

Description :

Le temps de cycle d’'unité de commande définit les intervalles cycliques durant
lesquels I'unité de commande fournit des nouvelles valeurs de commande. Le
temps de cycle d'unité de commande est transféré du maitre a I'esclave lors
de la CP2 et devient actif dans I'esclave lors de la CP3. Le temps de cycle
d’unité de commande doit étre un multiple entier du temps de cycle de
communication. tNcyc = tScyc * n [n =1,2,3,4...]

Structure de paramétre :

Attributs :

Unité : us
Valeur par défaut : 500
Valeur min. : 62
Valeur max. : 20000
Longueur des données : 16
Format : binaire
Transfert cyclique : non
Protection en écriture : SafeOp, Op
Point décimal : 0
Parameétre appareil : oui
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14 Acessoires

141 Systéme de connexion rapide AX Bridge

14.1.1 Module d’alimentation pour systéme a plusieurs axes

Lorsque plusieurs AX5000 doivent étre reliés en un systéme a plusieurs axes, il faut disposer d’'un module
d’alimentation pour le branchement de la tension réseau et de la tension de commande (24 V) pour
I'électronique de commande et les freins moteurs.

N° d'art. Description
AX5901 Module d'alimentation (AX5000 avec courant nominal 1 A a 25 A)
AX5902 Module d'alimentation (AX5000 avec courant nominal 40 A)

Pour le montage du module d’alimentation, il faut enlever les connecteurs X01, X02 et X03 et enficher le
module d’alimentation a la place.
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14.1.2 Module de connexion AX Bridge pour systéme a plusieurs
axes

La connexion entre les deux amplificateurs AX est réalisée en déplacant vers la gauche les 3 cavaliers de
barre conductrice a bornes du premier module de connexion de I'entrainement suivant.

N° d'art. Description
AX5911 Module d’alimentation pour boitier de taille 1 (AX5000 avec courant nominal de 1 Aa 12 A)
AX5912 Module d’alimentation pour boitier de taille 2 (AX5000 avec courant nominal de 18 A a 25 A)
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Avec un module de freinage, il est possible d’absorber une puissance de freinage supplémentaire au sein
d’un groupe d'entrainement : en effet, le raccordement d’une résistance de freinage externe sans module de
freinage au sein d’'un groupe d'entrainement avec des appareils d’'un courant nominal de max. 25 A est
interdit. L’installation simple est un autre avantage, de méme que le faible encombrement du module de
freinage. Le module de freinage est équipé d’un circuit intermédiaire complet et d’'une résistance de freinage
interne, le frein hacheur intégré permet en outre le raccordement d’'une résistance de freinage externe.
Plusieurs modules de freinage peuvent étre intégrés a un seul groupe d'entrainement.

Environnements d’exploitation
Le module de freinage ne peut étre exploité qu’avec des servo-amplificateurs des séries
AX51xx-xxxx-02xx et AX52xx-xxxx-02xx, ces appareils présentant un numéro de série

AVIS >100.000. Outre '’AX5021, le groupe d'entrainement doit aussi abriter au minimum 2 autres
servo-amplificateurs de la série AX5000 !
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14.2.1 Description du produit

14.2.1.1 Caractéristiques électriques

Résistance |Résistance |Résistance |Résistance |Résistance |Puissance Courant ab-
interne” interne? externe min. |externe® externe? dissipée sorbé a

W] (W] [Q] W] W] P [W] 24vicc

150 14 000 22 6 000 32 000 max. |max. 250

YPuissance de freinage continue P,
?Puissance de freinage de créte P
9Puissance de freinage continue P,
“Puissance de freinage de créte P,

14.2.1.2 Caractéristiques mécaniques

Les dimensions extérieures du module de freinage sont identiques aux dimensions des servo-amplificateurs
de la série AX5000 jusqu’a 12 A.

Caractéristiques mécaniques AX5021
Poids env. 4 kg
Largeur 92 mm
Hauteur sans connecteur 274 mm
Profondeur sans connecteur / accessoires 232 mm
Caniveau a cable 25
N N ﬂ ‘%
2 93 ‘g = >277,6 N
AX5021 Ax=206 : .
{f i{B ‘ & = Porte d'armoire  Plaque de montage
électrique conductrice (galvanisée)
(@
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(@ (Incl. Fiche et Cables pour Feedback) —
® o =
<l
Q| O =y
o] o (o] 1] O
| i
o~ o~ ) —_ = =) —
N~ o ) 0
s & o o
T{j ] o] )
o [I‘; [
Ge® §e® AX5021
He e N AN
iy [
3 B
Lo | Lo |
\
o) flj Lﬂ ﬂj S
wf M <
92 =
N Caniveau a cable N
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14.2.1.3 Apercu général

N° Désignation
1 Bascule de navigation
2 Etiquette pour libellé
3 X05 — Connecteur pour sortie EtherCAT
4 X03 — Alimentation en tension 24 V CC
Entrée
5 X52 — Raccordement de la surveillance
de température et du ventilateur de la
résistance de freinage externe
6 X51 — Raccordement de la résistance de
freinage externe
7 X01 — Alimentation tension de réseau
100 — 480V
8 X02 — Sortie circuit intermédiaire
(tension 890 V CC)
9 Tension max. 890 V CC sur les
A bornes de circuit intermédiaire
X02. Aprés la coupure de
I'appareil, il subsiste encore une
DANGER |tension dangereuse pendant 5
minutes. Lorsque la tension est
descendue en dessous de 50 V,
vous pouvez entamer le travail
en toute slreté.
10 X04 — Connecteur pour entrée EtherCAT
11 Ecran

14.2.1.4 Affectation des connecteur males de X51 et X52

N° Désignation
1 T- = Entrée du capteur pour mesure de la
température
sur résistance de freinage externe
2 T+ = Entrée du capteur pour mesure de la T1
température
sur résistance de freinage externe
3 PE = Conducteur de protection
4 F- = Sortie pour commande du ventilateur de
résistance de freinage externe
5 F+ = Sortie pour commande du ventilateur de )
résistance de freinage externe i 2
6 PE = Conducteur de protection -
7 B- = Sortie pour commande de résistance
de freinage externe
8 B+ = Sortie pour commande de résistance

de freinage externe

Voir les instructions de démarrage « Startup » du servo pour I'affectation des autres entrées et sorties.

[i]

AVIS

des contacts thermiques (1) et (2).

Echauffement de la résistance de freinage externe

Surveillez en permanence I'échauffement de la résistance de freinage externe par le biais

Servo amplificateurs AX5000

Version: 1.1




Acessoires BEGKHOFF

14.2.2 Raccordement électrique (exemple)

' Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle méme aprés la coupure du servo-
DANGER | amplificateur du réseau d'alimentation. Attendre 5 minutes aprés la coupure et mesurer la
tension sur les contacts de circuit intermédiaire CC+ et CC-. Lorsque la tension est descen-
due en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute sdreté.

L’exemple ci-dessous illustre le module de freinage et plusieurs servo-amplificateurs qui sont reliés a un
groupe d'entrainement par le biais de modules AX Bridge. Nous recommandons de placer le module de
freinage en premier lieu avec le module d’alimentation AX Bridge (AX5901) puis ensuite les servo-
amplificateurs avec courant nominal décroissant ; nous supposons a cet égard que la plus grande énergie
de freinage est aussi émise par le servo-amplificateur le plus puissant.

' Risque de dommages aux appareils
[ ]

Veuillez analyser votre application. Le module de freinage doit toujours étre placé directe-
ment a cété du servo-amplificateur qui émet la plus grande énergie de freinage. Cette regle
s’applique également lorsque plusieurs modules de freinage sont mis en ceuvre au sein
d’un groupe d'entrainement.
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Pos. |Désignation Pos. |Désignation
1 |PC avec TwinCAT et PLC 6 |Cable de raccordement
2 |Borne de sortie 7 |Ligne de commande de la borne de sortie
2A  |Sortie « 8 » des E/S digitales du servo- 7A |Ligne de commande de la sortie « 8 » des
amplificateur E/S digitales du servo-amplificateur
3 |Module de freinage 8 |Fusibles réseau
4  |Servo-amplificateur (avec la plus grande 9 |Contacteur de secteur
énergie de freinage)
5 |Servo-amplificateur

Une panne de secteur est immédiatement détectée sur base de la courbe caractéristique du module de
freinage, c’est pourquoi il est absolument nécessaire de surveiller I'aptitude au fonctionnement du module de
freinage afin d’isoler le cas échéant le groupe d'entrainement complet du réseau. Contrélez au sein de la
commande de maniére cyclique dans le « mot d’état Power Management » (IDN P-0-0205) le bit 4 « relais
ext. Umain ». S’il présente la valeur « 0 », il faut veiller a ce que le contacteur de secteur (9) déclenche et
isole ainsi le groupe d'entrainement complet du réseau. Vous pouvez pour ce faire utiliser une borne de
sortie séparée (2) ou encore une sortie libre « 8 » des E/S digitales (2A) d’'un servo-amplificateur.

ATTENTION

Risque de mouvements non controlés !

Lorsque le groupe d'entrainement est isolé du réseau en raison d’'une panne de secteur,
tous les axes du groupe d'entrainement effectuent des mouvements non-contrélés. Prenez
les mesures adéquates pour qu’aucune personne ne soit mise en danger pendant ce laps
de temps. Les axes verticaux sont particulierement dangereux.

14.2.3

Intégration dans TwinCAT

Le module de freinage peut étre intégré au TwinCAT System Manager en tant que périphérique d’E/S (1)
tout a fait normal et il est paramétré (3) au sein du TCDriveManager (2).

~» AX5021-Doku.tsm
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Channel A B . [
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14.2.3.1 Configuration dans le TCDriveManager
Power Management (gestion de la puissance)

Genelall EtherC.-’-‘n.Tl (0] I Process Datal Startupl SoE -Dnlinel Online  Configuration |

":;leiIEH el | | = | ‘q Eﬂ ||-EhangeF’hase-;|

Tree ﬁ ) 2 bl anagement
1 T able Wiew Diavnload
| I

&= Dewce
Tz the power supply settings:

i Digvice TrfFm 1"
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'/";\ X2 x®02 fr———t
- Display

' ' D=2
" Scopez - 400% | 3 phase | 50 Hz [Europe] - lde ’— e -
E| Parameter Details —

400.0 Umaln phase giroi |
Lnias - detechon

EI 0 --:aa:;r:eter - Sedu Ny 10.0 Long filker tirme for Umas ‘ |
T i U-ng B phase enor detection 4
[#- Diagnostics U1 | ‘

METE g,

i
=

><
. {u)
|
W Udo ld A | / Enable external fan
/ 6 C\D M Pact ’_W D Switch on Level

—

= ’— Switch on Temp. [ °C
,_‘——___——q_\l
(] 0x0001: Extemal brak s — &
Pos. |Désignation Pos. |Désignation

1 |Gestion de la puissance 6 |Activer / désactiver la résistance de

freinage interne

2 |Sélection de la tension de réseau électrique 7 |Liste des paramétres de la résistance de

freinage externe

3 |Contrble de phase (désactiver si réseau 8 |0 = Désactiver la résistance de freinage
monophasé) externe (pas recommandé)

1 = gestion standard de I'énergie avec
résistance de freinage externe

2 = Gestion de I'énergie avec résistance
de freinage externe (autonome)

4 |Temporisation jusqu’au déclenchement du 9 |Activer / désactiver le ventilateur de la
contrble de phase (activer en cas de réseau résistance de freinage externe et régler les
instable). seuils de commutation. Switch on Level :

indication en pour cent de la puissance
nominale de la résistance de freinage
externe. Switch on Temp. : indication de la
température maximale de la résistance de
freinage externe en « °C ».

5 |Liste des paramétres de la résistance de
freinage interne

14.2.4 Gestion de I’énergie

Une gestion intelligente de I'énergie veille a ce qu’en cas d’utilisation commune des appareils au sein d’un
groupe d'entrainement, I'énergie soit répartie de maniere uniforme sur les différents circuits intermédiaires et
les résistances de freinage internes. Ceci exclut de maniére sire la charge permanente intempestive d’'un
seul appareil.
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14.2.4.1 Le circuit intermédiaire

Le circuit intermédiaire permet d’alimenter en énergie les servomoteurs raccordés. Il sert de réservoir
d’énergie et aprés I'enclenchement de I'appareil, il doit tout d’abord étre chargé avant de pouvoir alimenter
les servomoteurs. Le circuit intermédiaire est congu de maniére a pouvoir absorber et accumuler une
certaine dose de I'énergie excédentaire du moteur (énergie de freinage) pour ensuite réalimenter le moteur
avec cette énergie accumulée. Lorsque la limite supérieure du réservoir d’énergie est atteinte, le frein
hacheur veille a ce que I'énergie de freinage supplémentaire soit dirigée vers la résistance de freinage
interne et externe pour y étre convertie en chaleur, elle n’est alors plus disponible pour le fonctionnement
ultérieur du moteur. Pour indiquer le niveau actuel d’énergie du circuit intermédiaire, la tension est mesurée
et évaluée. Dés que les résistances de freinage ont également atteint leur limite d’énergie, 'erreur

« Surtension de circuit intermédiaire FD4C » s’affiche et le flux énergétique vers et a partir du moteur est
interrompu, ce qui signifie que le moteur effectue des mouvements non-contrélés.

Les circuits intermédiaires des différents appareils sont reliés au sein d’un groupe d'entrainement, de
maniére que le niveau d’énergie soit identique pour tous les appareils, cela quel que soit moteur a partir
duquel I'énergie de freinage est actuellement récupérée. Dans de nombreux cas, ces retours ne se
produisent pas simultanément et sans liaison entre les circuits intermédiaires, un appareil pourrait p.ex.
buter contre sa limite et « gaspiller » de I'’énergie en résistance de freinage alors que d’autres appareils
pourraient encore accumuler de I'énergie dans leur circuit intermédiaire. Cette énergie pourrait étre stockée
dans un regroupement de circuits intermédiaires car il faudrait tout d’abord que les circuits intermédiaires de
tous les appareils reliés soient chargés avant que I'énergie des résistances de freinage soit transformée en
chaleur.

14.2.4.2 Modes de fonctionnement de ’AX5021

On peut supposer qu’un module de freinage n’est mis en ceuvre que lorsque I'énergie de freinage ne peut
pas étre évacuée malgré le regroupement des circuits intermédiaires et les résistances de freinage internes.
Le module de freinage peut étre exploité selon deux modes de fonctionnement différents qui influent
directement sur la gestion de I'énergie. Les modes de fonctionnement peuvent étre sélectionnés lors de
I'utilisation de la résistance de freinage externe. Les croquis ci-dessous montrent la capacité des circuits
intermédiaires des différents appareils, cela selon le mode de fonctionnement.

Mode de fonctionnement par défaut 1 - Résistance de freinage ext. activée (systéme / standard)

AX5021 AX5203 AX5103 AX5201 AX5101  ‘\Vec ce mode de fonctionnement, la capacité du
100% circuit intermédiaire du module de freinage est

90% abaissée d’env. 10 % et lorsque la charge de circuit
intermédiaire atteint 90 %, le frein hacheur dévie
I'énergie de freinage qui est alors générée dans la
résistance de freinage externe et lorsque cette
derniére a atteint sa capacité limite, dans la
résistance de freinage interne. Dans ce cas,
I'énergie de freinage est tout d’abord guidée dans
le module de freinage vu que dans les autres
servo-amplificateurs, le frein hacheur ne s’active
que si la charge de circuit intermédiaire est de 100
%. Ce mode de fonctionnement est celui paramétré
« par défaut » car outre la configuration de base du
module de freinage, aucune autre configuration
n’est requise pour les appareils appartenant au
regroupement de circuits intermédiaires. Si la
résistance de freinage externe du module de
freinage est aménagée en dehors de I'armoire
électrique, la charge thermique est aussi plus faible
a l'intérieur de I'armoire électrique.

50%

Mode de fonctionnement 2 - Résistance de freinage ext. activée (frein hacheur autonome)
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AX5021 AX5203 AX5103 AX5201 AX5101 Dans ce cas, la capaqit’é des circuits intermédiaires
100% - - est entierement exploitée. Ce mode de

90% fonctionnement doit étre sélectionné et outre la
configuration de base du module de freinage, il faut
désactiver la résistance de freinage interne des
appareils au sein du regroupement de circuits
intermédiaires, sous peine d’augmenter la charge
thermique au sein de I'armoire électrique. Pour
réduire davantage la charge thermique, il est
judicieux d’aménager une résistance de freinage
externe sur le module de freinage en dehors de
I'armoire électrique.

50%

14.2.4.3 Diagnostic de la puissance de freinage

Les IDN P-0-0209 (résistance de freinage int.) et P-0-0210 (résistance de freinage ext.) permettent de
consulter la puissance continue actuelle de la résistance de freinage, elle est indiquée en Watt. Il convient
d’éviter les charges au dela de 90 % de la puissance continue de la résistance de freinage. Ces IDN peuvent
étre consultées par cycles en tant que données de processus.

Les IDN P-0-0218 (résistance de freinage int.) et P-0-0219 (résistance de freinage ext.) permettent de
consulter la charge d’énergie d'impulsion actuelle de la résistance de freinage, elle est indiquée en % avec
une position apres la virgule. Il convient d’éviter les charges au dela de 90 %. Ces IDN peuvent étre
consultées par cycles en tant que données de processus.

Les IDN P-0-0220 (résistance de freinage int.) et P-0-0221 (résistance de freinage ext.) permettent
d’enregistrer les valeurs maximales d’énergie survenues depuis la derniére réinitialisation. L’écriture avec un
zéro permet de réinitialiser les valeurs. Le cycle de service (« duty cycle ») correspond a 100 s. Les
quantités d’énergie sont surveillées selon les plages de temps indiquées (100 ms, 1s, 10 s, 20 s, 40 s et
100 s). Les valeurs pour 100 s correspondent a la puissance continue. Les valeurs max. doivent se situer
env. 10 % en decga des valeurs limites de la résistance (P-0-0207 ou P-0-0208). Lorsqu’une quantité
effective d’énergie dépasse la valeur limite de la résistance de freinage, cette derniére n’est pas enclenchée.
Dans un regroupement de systémes et avec le frein hacheur interne activé, les autres résistances de
freinage doivent alors absorber I'énergie. Si cela n’est pas possible, la tension de circuit intermédiaire
continue a augmenter, le cas échéant jusqu’a une erreur de surtension, avant la coupure des axes via

« Torque off ». Il est dés lors essentiel de disposer de suffisamment de puissance de freinage au sein du
regroupement de systémes que pour éviter les mouvements non-controlés des axes. Il faut effectuer un
diagnostic pour I'ensemble du regroupement de systémes. S’il n’y a pas suffisamment de réserves, il faut
sélectionner une résistance de freinage ext. a puissance plus élevée. Et si on atteint dans ce cas également
la limite de puissance, il est possible de mettre en ceuvre plusieurs AX5021.

Bilan de puissance

Le bilan de puissance est toujours influencé de maniére positive lorsqu’un axe a besoin

d’énergie et un autre axe génére de I'énergie (énergie de freinage). Il convient de tenir
AVIS compte de cette régle pour toutes les applications.
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14.3 Résistance de freinage externe - AX2090-BW5x-xxxx

14.3.1 Utilisation conforme

Les résistances de freinage de la série AX2090-BW5x-xxxx sont congues exclusivement pour application
directe avec un servo-amplificateur de la série AX5000 ou le module de freinage AX5021. Avec le servo-
amplificateur ou le module de freinage, ces composants sont intégrés dans des installations ou des
machines électriques et ils ne peut étre exploités que comme tels.

14.3.2 Prescriptions de sécurité

Le personnel qualifié doit s’assurer que la mise en ceuvre et I'utilisation des produits décrits répondent a
toutes les exigences en matiére de sécurité, y compris toutes les lois, prescriptions et dispositions
applicables.

Risque accru de blessure par électrocution!
Méme si I AX5000 est isolé de la tension réseau, les bornes « X02 » du circuit intermé-

diaire présentent toujours pendant 5 minutes encore une tension pouvant étre mortelle.
DANGER | Avant tout contact avec des bornes conductrices, attendre la décharge des condensateurs
de circuit intermédiaire. La tension mesurée entre les bornes DC+ et DC- (X02) doit des-
cendre en dessous de 50 V.

Attention, risque de blessures dii aux surfaces brilantes !

La surface du boftier de la résistance de freinage peut dépasser les 200 °C. Veiller a ce

que le boitier présente une température inférieure a 40 °C avant de le toucher.
AVERTISSE-

MENT

Homologation UL !

Si vous voulez faire fonctionner nécessite un AX5000 dans une zone commerciale, la certi-
fication UL, s'il vous plait respecter les normes et directives applicables.
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14.3.3 Description du produit

' Attention, destruction des appareils !

° La résistance de freinage ne peut étre raccordée qu’a un seul AX5000 ou au module de
freinage AX5021, elle ne peut en aucun cas étre exploitée dans un groupe d’entrainement
sans le module de freinage AX5021, sous peine de destruction par surcharge.

Les résistances de freinage externes de la série AX2090-BW5x-xxxx sont congues pour transformer en
chaleur I'énergie produite par le fonctionnement en génératrice lors du freinage d’'un servomoteur. Les
puissances continues et de créte caractéristiques de la série couvrent une large gamme d’applications. Le
thermostat intégré permet de réagir immédiatement a une surcharge de la résistance de freinage, par le
biais d’'une évaluation au sein de I' AX5000 ou du PLC. Toutes les résistances de freinage de la série
AX2090-BW5x-xxxx disposent d’'une homologation UL et CSA.

Attention, destruction de la résistance de freinage et dommages consécutifs

. [l faut surveiller le thermostat intégré afin de pouvoir arréter et couper la machine de ma-
niére appropriée lors d’'une surcharge éventuelle de la résistance de freinage.

14.3.3.1 Livraison

La livraison comprend les éléments suivants :
+ Reésistance de freinage de la classe de puissance appropriée
» documentation technique
* emballage

Si un des composants est endommagé, veuillez en informer immédiatement la firme logistique ainsi que
Beckhoff Automation GmbH.

14.3.3.2 Code de modeéle
AX2090-BWbSx-yyyy

Puissance nominale en Watt

‘Accessoires technique d'entrainement }— 0 = AX5000 jusque courant
nominal du canal max. 12 A

| BW = résistance de freinage }—— 1=AX5118 jusqu'a AX5193
2 = AX5160 - AX5172

3 =AX5190 - AX5191

4 = AX5192 - AX5193
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14.3.4 Installation mécanique

14.3.4.1 Positions de montage et espacements

(A) = montage vertical autorisé uniquement si conforme a la figure (boite a bornes dirigée vers le bas).
(B) = montage horizontal

Spécifications des équipements
GO ) ‘ (o] o
(@)
B
f 3]
A
AX2090-BW51-3000 et AX2090-BW51-6000
AX2090-BW50-xxxx AX2090-BW52-3000 et AX2090-BW52-6000
AX2090-BW51-1600 AX2090-BW53-3000 et AX2090-BW53-6000
AX2090-BW54-3000 et AX2090-BW54-6000

Quelle que soit la position de montage choisie, il faut respecter les espacements ci-dessous :

200 mm par rapport aux composants voisins, aux murs etc. et 300 mm par rapport aux composants situés
au dessus, au plafond etc. En cas de montage vertical (A), respecter un espacement min. de 200 mm par
rapport aux composants situés en dessous, au sol etc., ceci afin d'assurer la ventilation sans entraves de la
résistance de freinage.

14.3.5 Installation électrique

14.3.5.1 Remarques importantes

Risque accru de blessure par électrocution!

Isoler I' AX5000 du réseau avant d’installer la résistance de freinage ! Méme si I' AX5000

est isolé de la tension réseau, les bornes « X02 » du circuit intermédiaire présentent tou-
DANGER | jours pendant 5 minutes encore une tension pouvant étre mortelle. Avant tout contact avec
des bornes conductrices, attendre la décharge des condensateurs de circuit intermédiaire.
La tension mesurée entre les bornes DC+ et DC- (X02) doit descendre en dessous de 50

V.
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14.3.5.2 Raccordement de la résistance de freinage

Enlever les deux vis (1) puis retirer le couvercle (2) dans le sens indiqué par la fleche. Branchez un cable
aux dimensions suffisantes (voir chapitre « Cables ») sur les raccords (3) de la résistance ainsi que sur le
boulon de mise a la terre (5), puis faites sortir le cable de la boite a bornes via le dispositif de décharge de
traction (9). Réglez une décharge de traction suffisante du cable a I'aide des deux vis (8). Branchez I'autre
extrémité du cable sur le connecteur du circuit intermédiaire « X2 » (10) de ’'AX5000, le connecteur est
compris dans la livraison de ’AX5000. Branchez le cable de mise a la terre sur la barrette de terre de
I'armoire électrique.

Branchez un cable aux dimensions suffisantes sur le contact NF sans potentiel (4) du thermostat et faites
sortir ce cable de la boite a bornes via le dispositif de décharge de traction (7) (voir chapitre « Thermostat »).
Réglez une décharge de traction suffisante du céble a I'aide de I'écrou (6).

Mettez le couvercle (2) en place, dans l'ordre inverse du démontage.

240 Version: 1.1 Servo amplificateurs AX5000



BECKHUFF Acessoires

14.3.5.3 Cables

Pour une installation plus rapide et aisée, Beckhoff propose des cables de résistance de freinage externe
préconfectionnés. Les cables Beckhoff sont des composants testés quant aux matériaux utilisés, au
blindage et a la technique de raccordement, ils garantissent un fonctionnement impeccable et le respect des
dispositions légales, notamment en matiére de CEM, UL, etc. L utilisation d"autres cébles peut causer des
dysfonctionnements intempestifs et annuler tout recours a la garantie.

Attention, risque d’incendie !
A Les résistances de freinage développent des températures trés élevées, veiller a ce que
les cables présentent une résistance suffisante a la chaleur.
AVERTISSE-
MENT
' Sécurité CEM
. Utilisez exclusivement des cables blindés.
Modéle Résistance de freinage Thermostat
[mm?] [AWG] [mm?] [AWG]
AX2090-BW50-0300 1,5 16 0,75 18
AX2090-BW50-0600 1,5 16 0,75 18
AX2090-BW50-1600 1,5 16 0,75 18
AX2090-BW51-1000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW51-3000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW51-6000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW52-3000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW52-6000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW53-3000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW53-6000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW54-3000 2,5 12 0,75 18
AX2090-BW54-6000 2,5 12 0,75 18

Nous recommandons d’utiliser des embouts !
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14.3.5.4 Thermostat

' Destruction de la résistance de freinage
° Le thermostat ne sert qu’a surveiller la température, il ne coupe pas la résistance de frei-
nage.

Le thermostat dispose d’un contact NF sans potentiel, ce qui permet de réagir immédiatement a une
surcharge de la résistance de freinage par le biais d’'une évaluation au sein de I AX5000 ou du PLC.
Branchez directement le cable sur une entrée libre du connecteur « X06 ». Paramétrez ce dernier de sorte
que I AX5000 coupe le ou les moteurs par le biais d’'une rampe d’urgence, ou que e PLC lise et traite cette
entrée.

Modeéle Température de commutation Courant de commutation
24 VDC oder 230 VAC
[°C] [A]
AX2090-BW50-0300 180 2
AX2090-BW50-0600 180 2
AX2090-BW50-1600 180 2
AX2090-BW51-1000 180 2
AX2090-BW51-3000 85 2
AX2090-BW51-6000 85 2
AX2090-BW52-3000 85 2
AX2090-BW52-6000 85 2
AX2090-BW53-3000 85 2
AX2090-BW53-6000 85 2
AX2090-BW54-3000 85 2
AX2090-BW54-6000 85 2

14.3.5.5 Puissance temporaire

Les résistances de freinage ne sont normalement pas sollicitées en fonctionnement continu mais bien en
fonctionnement temporaire. Dans la suite, la puissance temporaire est calculée sur base de la puissance
continue, du facteur de surcharge et de la durée d’enclenchement.

14.3.5.5.1 Durée d’enclenchement (DE)

La durée d’enclenchement est une valeur relative qui dépend du temps d’enclenchement (ton) et du temps
de cycle. Un temps de cycle de maximum 120 sec. est directement pris en compte dans le calcul. Si le
temps de cycle dépasse les 120 sec., le calcul est réalisé avec le temps de cycle maximum pertinent de 120
sec.

— Exemple 1 Exemple 2
i‘ t;‘ t,,=60s t,,=40s
T.de cycle =280 s T.decycle=180s
T. de cycle DE =50 % DE =40 %
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14.3.5.5.2 Facteur de surcharge

AX2090-BW51-3000 et AX2090-BW51-6000
AX2090-BW52-3000 et AX2090-BW52-6000
AX2090-BW53-3000 et AX2090-BW53-6000
AX2090-BW54-3000 et AX2090-BW54-6000

Facteur de surcharge par rapport a la DE

30
20

10

Facteur de surcharge

DE [%]
1 3 6 10 20 40

60 80100

Formule de calcul :

Puissance temporaire = puissance continue x facteur de surcharge

14.3.5.6 Surtempérature et puissance continue a 100% DE

Si votre application nécessite une puissance continue supérieure a la puissance indiquée pour le modele,
cet état n'est possible que si une température accrue de la résistance de freinage est admissible. Le tableau
ci-dessous montre I'évolution de la surtempérature par rapport a la puissance continue.

Plage de fonctionnement admissible
Plage de fonctionnement normale Plage de fonctionnement inadmissible

500

400 i i
< sur l'element de résistance
e
2 300 - —= =i
g o
= e
(3 /_,,'—/’ sur la surface du boitier

-~
100 i
0
0 50 100 130 150 160 200 250

Puissance continue en % de la puissance du modéle

Plage normale de fonctionnement,
max. 130%

Plage admissible de fonctionnement,
max. 160%

Plage inadmissible de fonctionnement,
plus de 160%

Cette plage de fonctionnement est recom-
mandée pour une durée de vie maximale
sans dysfonctionnement

Cette plage de fonctionnement est certes
admissible mais elle entraine une durée de
vie plus courte et une probabilité plus éle-
vée de dysfonctionnements.

Cette plage de fonctionnement entraine un
risque de destruction de la résistance de
freinage par surchauffe. Les composants
voisins sont également mis en danger en
raison du développement de températures
élevées.

Destruction de la résistance de freinage et des composants voisins

Veillez toujours a une ventilation suffisante de la résistance de freinage, des températures
supérieures a 200 °C peuvent se développer a la surface du bottier.
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14.3.6 Spécifications

Type Type d alimentation |Résistance |O R H M u Poids |AX5000
[W]a4o°C w] [mm] |[mm] [mm] |[mm] [mm] [kg]

AX2090-BW50-0300 {300 47 349 92 120 230 64 2 AX5x01 — AX5112

AX2090-BW50-0600 |600 47 549 92 120 430 64 3 AX5x01 — AX5112

AX2090-BW50-1600

1600

47

649

185

120

530

150

AX5x01 — AX5112

AX2090-BW51-1000

1000

23

749

92

120

630

64

AX5118 — AX5140

AX2090-BW51-3000

3000

23,4

490

355

255

380

270

AX5118 — AX5140

AX2090-BW51-6000

6000

23,2

490

455

255

380

370

AX5118 — AX5140

AX2090-BW52-3000

3000

13,2

490

355

255

380

270

AX5160 — AX5172

AX2090-BW52-6000

6000

13,0

490

455

255

380

370

AX5160 — AX5172

AX2090-BW53-3000

3000

10,2

490

355

255

380

270

AX5190 — AX5191

AX2090-BW53-6000

6000

10

490

455

255

380

370

AX5190 — AX5191

AX2090-BW54-3000

3000

6,6

490

355

255

380

270

AX5192 - AX5193

AX2090-BW54-6000

6000

6,5

490

455

255

380

370

AX5190 — AX5193

*) 4% Diminution de la performance par 10K différence de température
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14.4

Selfs moteurs AX2090-MD50

A partir d’une certaine longueur de cable de moteur, vous devez installer une self-moteur entre I’ AX5000 et
le moteur. La self-moteur raméne a une valeur admissible le courant de commutation qui retourne a I

AX5000 par le blindage, elle peut également constituer une solution possible lors de problémes de CEM.

14.4.1

» Self moteur

Livraison

« Entretoise, vis comprise (exigé uniquement pour I AX5000 a 2 voies)

¢ Documentation

14.4.2 Caractéristiques techniques

Courant nominal du mo- |Longueur de cable de |Servo-amplificateur Self moteur
teur moteur
max. 400 V >225ma 100 m AX5101, AX5103, AX2090-MD50-0012
AX5106, AX5112,
max. 480 V >20 m a 100 m AX5201, AX5203,
AX5206
max. 400 V 225mas50m AX5118 et AX5125 AX2090-MD50-0025
max. 480 V >20mas0m
Données AX2090-MD50-0012 AX2090-MD50-0025
Tension assignée 480V CA 480 V CA
Fréquence assignée 0-60Hz 0-60Hz
Tension de contrble cable / cable (1770 V CC 1770V CC
pour2s
Tension de contréle cables / boitier |2700 V CC 2700V CC
pour 2 s
Température assignée 50 °C 50 °C
Inductance 0,2mH 0,12 mH
Fonctionnement sous charge 12 A 25A
continu (S1)
Catégorie climatique (CEI 60068-1)|25/100/21 25/100/21
Certification UL 1283 UL 1283
Résistance [type] 25 mQ 15 mQ
Puissance dissipée 5-25W» 10 -35 W?¥
Poids 2,9 kg 8,5 kg

" Courant nominal 1-12 A
2 Courant nominal 18 - 25 A

% Mesuré pour une longueur de cable max. de 100 m
4 Mesuré pour une longueur de cable max. de 50 m

Servo amplificateurs AX5000

Version: 1.1
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14.4.3 Montage de la self-moteur AX2090-MD50-0012

Destruction de la self-moteur !
» Monter la self moteur toujours a la verticale sur une plaque de montage métallique mise

a la terre. En I'absence de plaque de montage métallique, mettre la self moteur a la
ATTENTION terre ; un boulon de mise a la terre est prévu a cet effet sur la self moteur.

« Veiller a une ventilation suffisante de la self moteur. Des informations sur les conditions
ambiantes admissibles se trouvent au chapitre « Caractéristiques techniques ».

» Impérativement respecter les distances nécessaires (cf. croquis suivants) par rapport a
I’AX5000.

Les selfs moteurs pour les AX5000 (a) avec un courant nominal du canal de 12 A max. sont vissées sous
I'appareil sur la plaque de montage (d).

La « figure 1 » représente une self moteur (b) pour une voie.

Dans le cas d’appareils a 2 voies, les selfs moteurs sont vissées 'une sur l'autre, cf. « figures 2 et 3 ».
L’entretoise (e) est inclue dans le volume de livraison de la self moteur.
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14.4.4 Raccordement électrique

Le branchement électrique des selfs moteurs est réalisé par « plug & play ». Tirez les deux connecteurs du
cable de moteur présent hors de 'AX5000 et branchez-les dans les connecteurs femelles de la self moteur.
Branchez ensuite les deux fiches du cable intégré de self moteur dans les connecteurs femelles de

I’AX5000.
. Attention, risque de blessures par choc électrique !

Avant d’entamer le (dé)montage de la self moteur, commuter I'environnement électrique

(servo-amplificateur, armoire électrique, etc.) dans un état sdr et hors tension.

AVERTISSE-
MENT

Cables de raccordement
Utiliser exclusivement des cables moteur Beckhoff et serrer correctement les connecteurs

adaptateurs. Couple de serrage max. - filet M4 = 1,5 Nm 0,1 ; couple de serrage max. - fi-
AVIS let M3 (connecteur du moteur) = 0,6 Nm #0,1.
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imensions

1445 D
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14.4.5.2 AX2090-MD50-0025
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14.5 Filtre de réseau - AX2090-NF50

14.5.1 Caractéristiques techniques

AX2090-NF-50-
Données 0014 | 0032 0063 | 0100 | 0150 | 0180
Tension nominale [V¢,] 480
Fréquence nominale [Hz] 50/60
Courant nominal [A] 14,6 ‘ 32,8 63 100 | 150 | 180
Tension céable/cable pour 2 s 2236 -- -- -- --
Vel
Tension cable/boitier pour 2 s 2720 - -- -- --
[Ved
Température nominale [°C] 50 40
Catégorie climatique (CEI 25/100/21 -- - - --
60068-1)
Résistance [mQ)] 9 | 4 - - - -
Courant de fuite [mA] 15 6,8 9,8
Poids [kg] 0,9 ‘ 1,75 5,0 6,0 6,8 | 7,0
Certifications EN 133200,UL 1283, CSA C22.2 No.8 - - - -

14.5.2 Montage du filtre de réseau
. Attention, risque de blessures par choc électrique !

Avant d’entamer le (dé)montage du filtre de réseau, commuter I'environnement électrique

(servo-amplificateur, armoire électrique, etc.) dans un état sdr et hors tension.
AVERTISSE-

MENT

Les filtres de réseau contiennent des composants capables de stocker une charge élec-

trique. Attendez 5 minutes apres la séparation des filires et mesurez la tension aux conduc-

AVERTISSE- |teurs L1 & L3. Lorsque la tension est descendue en dessous de 50 V, vous pouvez enta-
MENT mer le travail en toute sdreté.

Risque de dommages corporels !
Lors de l'installation du filtre de réseau, les conducteurs de protection doivent en principe

étre raccordés en premier. Lors de la désinstallation, ils doivent étre retirés en dernier. Il
ATTENTION | convient de respecter les directives spécifiques a la réalisation du raccordement des
conducteurs de protection en fonction de I'importance des courants de fuite. L’exigence mi-
nimale pour le conducteur de protection est une valeur KU ") = 4,5 pour les courants de
fuite I, < 10 mA et KU = 6 pour les courants de fuite I, > 10 mA.

. Attention, risque de blessures par choc électrique !

") La valeur KU permet de classifier les types de défaillances liées a la sécurité en vue de protéger contre les
courants corporels dangereux et les échauffements trop importants. En matiére de coupure, une valeur KU =
4,5 est atteinte dans les cas ci-dessous :

« raccordement fixe des conducteurs de protection = 1.5 mm?

- raccordement des conducteurs de protection = 2.5 mm? via des connecteurs pour installations
industrielles (CEIl 60309-2).

En matiére de coupure, une valeur KU = 6 est atteinte lorsque le raccordement fixe des conducteurs =
10 mm?, le type de connexion et le placement devant répondre aux exigences des normes en vigueur pour
les conducteurs PEN.
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' Destruction du filtre de réseau
° Les filtres de réseau doivent étre protégés contre tout dépassement non autorisé du cou-
rant nominal au moyen d’un dispositif de protection contre les surintensités approprié.
14.5.2.1 Schéma de connexions
L1o ® . * +—o L1
]
L2 o—; . _— oL2g
o
- L oa2
L3o—! T . { + oLy

@O—h_
|
.

Cables de raccordement

La longueur du cable de raccordement qui relie le filtre de réseau a I’AX5000 ne peut pas dépasser 0,4 m.
Seuls des cables de raccordement blindés doivent étre utilisés.

14.5.2.2 Dimensions et plans cotés

AX2090-NF50-
Dimensions 0014 0032 0063 0100 0150 0180
B1 [mm] 38,43 35,43 40 45 60 180
B2 [mm] 46,4 58 62 75 20 200
B3 [mm] 34,5 a7 8,5
H1 [mm] 70 90 180 200 220 120
H2 [mm] 1,5 -- -- -- --
K [mm?] 4 10 0,6-16 16-50 35-95 Rails de contact
K1 [mm] -- -- -- -- -- 45
K2 [mm] -- - -- -- - 86
K3 [mm] -- -- - -- -- 9
L1 [mm] 200 240 250 280 160
L2 [mm] 231 265 280 290 320 310
L3 [mm] 221,45 2555 270 300 180
L4 [mm] -- - 305 336 380 410
PE1 [mm] 60 70 -- -- -- 30
PE2 [mm] 9 8 -- -- -- --
PE [mm?] M5 M6 M8 M10
T [Nm] 0,5-0,6 1,2-15 -- -- -- --
Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 251
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Illustration Filtre de réseau

- AX2090-NF50-0014
L1 - i AX2090-NF50-0032
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14.6

14.6.1

Bobine de réseau - AX2090-ND50

Caractéristiques techniques

Conditions ambiantes

Bobines de réseau triphasées - AX2090-ND50

Tension nominale

3 x 460V, -25% +10%, 50/60 Hz"

Facteur de surcharge

2,0 x Iy pour 30 s

Température ambiante

-25 °C a +45 °C, avec réduction de puissance 1,3 % (/°C) jusque
+60 °C

Altitude de montage

1000 m, avec réduction de puissance 6 % (/1000 m) jusque 4000 m

Humidité relative de I'air

15 %...95 %, condensation pas admissible

Température de stockage

-25°Ca+70°C

Degré de protection

IPOO

Tension de court-circuit

UK4 % a400V =924V
UK2% a400V =46V

Facteur d’encrassement admissible

P2 selon la norme EN 61558-1

Concept thermique los < Iy
Matériau Les AX2090-ND50 sont homologués UL pour les marchés des USA et
du Canada

" Avec une fréquence de réseau = 60 Hz, la puissance dissipée est d’env. 10 & plus !

Bobines de réseau triphasées

AX2090-ND50-
Données 0060 0072 0090 0110 0143 0170
Courant nominal [A] 60 72 90 110 143 170
Puissance dissipée [W] 70 80 120 140 160 170
Inductance [mH] 0,25 0,20 0,16 0,13 0,10 0,09
Poids [kg] 7 10 13 15 25 25
Raccordement [mm?] 16 16 35 35 70 70
Tension de court-circuit 4 % Uy
Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 253
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14.6.2 Montage des bobines de réseau
' Attention, risque de blessures par choc électrique !

Avant d’entamer le (dé)montage des bobines de réseau, commuter I'environnement élec-
trique (servo-amplificateur, armoire électrique, etc.) dans un état sir et hors tension.

AVERTISSE-
MENT

. Attention, risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

Les bobines de réseau contiennent des composants susceptibles de stocker une charge

électrique. Attendez 10 minutes aprés la coupure des bobines de réseau et mesurez la ten-

AVERTISSE- | sion aux conducteurs L1 a L3. Lorsque la tension est descendue en dessous de 50 V, vous
MENT pouvez travailler en toute sireté.

Attention en cas de mise a la terre incorrecte !

Lors du montage des bobines de réseau, veiller a leur mise a la terre correcte. Le montage

s’effectue sur une plague de montage (chromée / zinguée) adéquate pour la mise a la
ATTENTION terre.

Etapes de montage
» Placez la bobine de réseau sur la surface de montage.
» Tracez les positions des trous taraudés sur la surface de montage.
» Centrez et percez les trous taraudés. Réalisez ensuite le filetage dans les trous ainsi percés.
» Fixez la bobine de réseau sur la surface de montage avec des vis ad hoc.

14.6.2.1 Plan de raccordement

L1L2 L3 PE
Q00 [e]

[ ,@

K1

=Je
I I IAXZOQO-NDSO

alsalls

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« ZK+ et ZK- » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter une tension mortelle de
DANGER | plus de 890 V.. méme aprés la coupure du servo-amplificateur du réseau d'alimentation.
Aprés la coupure, attendre 15 minutes pour les modéles AX5160/AX5172 ; 30 minutes
pour les modeles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/AX5193 ; mesu-
rer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires ZK+ et ZK-. Lorsque la tension est des-
cendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer le travail en toute slreté.

. Risque accru de blessures dii aux hautes tensions électriques !
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Etapes de raccordement :

» Raccordez le conducteur de protection de la bobine de réseau avec le rail PE.

* Branchez le cable de raccordement de la bobine de réseau sur les bornes correspondantes de l'unité
d’entrainement.

» Raccordez la bobine de réseau sur le réseau d'alimentation.

14.6.2.2 Dimensions et plans cotés

AX2090-ND50-
Dimensions 0060 0072 0090 0110 0143 0170
[mm]
B (largeur) 190 190 230 230 240 240
H (hauteur) 200 240 300 300 330 330
T (profondeur) 120 110 160 180 200 200
A 170 170 180 180 190 190
c 68 78 98 122 125 125
D 8 8 8 8 11 11
0|0|0|0|0{o|o)|o;
° %) ) -|HHH ]—
H
. , D
: o] I

w (>
v
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14.7.1 Utilisation conforme

Les cartes optionnelles codeur sont congues exclusivement pour utilisation dans le logement optionnel
arriére d’un servo-amplificateur de la série AX5000. Avec le servo-amplificateur, elle constitue un composant
d’installations ou de machines électriques et elle ne peut étre exploitée que dans une telle installation ou
machine.

14.7.2 Livraison

La livraison comprend les éléments suivants :
» Carte optionnelle de codeur AX570x
» Documentation technique
« Emballage

Si un des composants est endommage, veuillez en informer immédiatement I'entreprise de logistique ainsi
que Beckhoff Automation GmbH.

14.7.3 Prescriptions de sécurité

Le personnel qualifié doit s’assurer que la mise en ceuvre et I'utilisation des produits décrits répondent a
toutes les exigences en matiére de sécurité, y compris toutes les lois, prescriptions et dispositions
applicables.

Attention, danger de mort !
A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle méme aprés la coupure du servo-
DANGER | amplificateur du réseau d'alimentation. Avant tout contact avec des bornes conductrices,
attendre la décharge des condensateurs du circuit intermédiaire. La tension mesurée entre
les bornes CC+ et CC- (X02) doit descendre en dessous de 50 V.

Attention, risque de blessures !
En principe, les appareils électroniques sont susceptibles de tomber en panne. En cas de

panne du systéme d’entrainement, le fabricant de machines doit veiller a ce que les mo-

AVERTISSE- | teurs raccordés et la machine soient placés dans un état de sécurité.
MENT
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Attention, destruction de la carte optionnelle codeur par décharges électro-
statiques !

La carte optionnelle de codeur est un composant sensible aux décharges électrostatiques.

Veuillez respecter les mesures de protection contre les décharges électrostatiques lors de

la manipulation de la carte (bracelets antistatiques, mise a la terre des composants concer-
nés, etc.).

Homologation UL !

Si vous souhaitez exploiter un AX5000 dans un local commercial qui exige une homologa-
tion UL, veuillez respecter le chapitre « Directives et normes ».

14.7.4 Description du produit

La carte optionnelle de codeur permet le raccordement supplémentaire d’un systéme de feedback par canal.
Les parameétres de systeme correspondent a celles qui sont exploitées par défaut via les entrées X11 ou
X21. Grace a une simple configuration par cavaliers, on peut exploiter jusqu’a 6 entrées numériques
supplémentaires (In « A » a In « F ») disposant de systémes de feedback spéciaux au travers de canaux de
parametres. Les prises X41 ou X42 sont compatibles avec les connecteurs des prises frontales X11 ou X21
de '’AX5000, permettant ainsi I'utilisation des cables éprouvés de la série ZK4510. Pour exploiter les entrées
numeériques supplémentaires, il vous faut seulement installer un adaptateur ou réaliser le cablage correct.
Cette carte optionnelle ne peut pas étre utilisée comme systéme (primaire) de feedback pour commutation.

14.7.4.1 Version de firmware

Pour utiliser la carte optionnelle de codeur, la version de firmware 2.03 b0009 ou plus doit étre implémentée
dans I’AX5000.

14.7.4.2 Code de modele
m Exploitation de la carte optionnelle de codeur

L’AX5701 ne peut étre exploitée que dans des servo-amplificateurs a un canal et 'AX5702
ne peut étre exploitée que dans des servo-amplificateurs a deux canaux.

AVIS

AX5701 — Carte optionnelle codeur pour servo-amplificateur a un canal
AX5702 — Carte optionnelle codeur pour servo-amplificateur a deux canaux

14.7.4.3 Description des entrées numériques

Sécurité de fonctionnement
Veillez a ce que les potentiels de masse des entrées numériques « A » & « D » soient re-

liés au potentiel de masse de 'AX5000.

AVIS

Les entrées « A » a « D » sont des entrées « a un fil » (single ended). Elles disposent d’'un potentiel
déterminé par rapport a la masse, lequel sera évalué.

Les entrées « E » et « F » sont des « entrées a deux fils » (différentielles). Elles ont besoin de (+) et (-) et
évaluent la différence de tension entre les conducteurs.
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14.7.4.4 Apercu des prises X41 (canal A) et X 42 (canal B)

©
S
5
54
<L
™ U x42
(=]
T
¥
(3]
w
o0
X41

|
Broche |[EnDAT/ Hiperface Sin/Cos |TTL" In In In In In In

BiSS 1V, «A» | «B» | «C» | «D» | «xE» | «F»
1 SIN + SIN + SIN + n.c. X X (+)
2 GND 5V |GND 9V |GND 5V |GND 5V
3 COS + COS + COS + n.c. X X (+)
4 U, 5V n.c. U, 5V U, 5V
5 DX + (Data) |DX + n.c. B+ Y

(Data)

6 n.c. U, 9V n.c. n.c.
7 n.c. n.c. REF Z REF Z
8 CLK + n.c. n.c. A+ Y

(Clock)
9 REF SIN REF SIN |REF SIN n.c. X X (-)
10 GND_Sense|n.c. n.c. GND_Sense
11 REF COS |REF COS |[REF COS |n.c. X X (-)
12 U, 5V n.c. U, 5V U, 5V

Sense Sense Sense
13 DX - (Data) DX - n.c. n.c. Y

(Data)

14 n.c. n.c. Z+ Z+
15 CLK - n.c. n.c. n.c. Y

(Clock)

) Attention : la détection de rupture de fil n’est pas prise en charge pour le codeur TTL !

Les entrées numériques « A » a « D » peuvent étre disposées sur X ou sur'Y.

Les entrées numériques « E » et « F » doivent étre disposées sur X (+) et X (-).
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14.7.5 Configuration du cavalier J-« A » pour le canal « A » et J-« B »

pour le canal « B »

Les cavaliers J-« A » et J-« B » (1) se trouvent au milieu de la carte a circuits imprimés a coté de la téle
frontale de la carte. Il existe pour chaque canal 2 séries de cavaliers avec chacune 20 broches. Le réglage

par défaut sans évaluation des entrées supplémentaires est représenté dans la figure ci-aprés.

1 14
1 16
17] 18
1 20

Dans la figure ci-contre, le principe de configuration
des cavaliers est représenté, il est identique pour le
canal A et le canal B. Les broches correspondantes
des prises d’entrée X41 et X42 sont cablées aux
broches correspondantes des séries de cavaliers.
Les broches non-configurables ne sont pas
représentées. Pour pouvoir utiliser les entrées
supplémentaires, il faut exécuter les étapes
suivantes :

* Insérez les cavaliers adéquats et paramétrez
I'IDN P-0-0180-->Feedback options-->Digital
Inputs « Input A » a « Input D » sur « used »
ou paramétrez le IDN P-0-0180-->Feedback
options-->Digital Inputs « Input E » ou

« Input F » sur « used » sans déplacer de

cavalier.

Branchez le cable du codeur conformément a
I'utilisation des entrées concernées ou
fabriquez un adaptateur.

Le tableau suivant représente un choix de possibilités de combinaison.

Systeme de Input«A» | Input«B» | Input«C» | Input«D» | Input«E» | Input«F »
réponse

EnDat pas disponible

BiSS pas disponible

Hiperface X X

Sin/ Cos X X X X

1V,

TTLY X? X2 X¥ X3 X X3

" Attention : la détection de rupture de fil n’est pas prise en charge pour le codeur TTL !

2 On peut utiliser soit les entrées « A » et « B », soit I'entrée « E ».

3 On peut utiliser soit les entrées « C » et « D », soit I'entrée « F ».
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14.7.5.1 Caractéristiques techniques

Entrées numériques « A »-« D » (single ended) Open collector
max. 1 mA
Entrées numériques « E »-« F » (différentielles) 0-5V
Résistance d’entrée 120 W

14.7.6 Installation de la carte optionnelle codeur

Attention, danger de mort !
A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermédiaire

« X02 » peuvent encore présenter une tension mortelle méme aprés la coupure du servo-
DANGER | amplificateur du réseau d'alimentation. Avant tout contact avec des bornes conductrices,
attendre la décharge des condensateurs du circuit intermédiaire. La tension mesurée entre
les bornes CC+ et CC- (X02) doit descendre en dessous de 50 V.

Attention, destruction de la carte optionnelle codeur par décharges électro-
statiques !

La carte optionnelle de codeur est un composant sensible aux décharges électrostatiques.
Veuillez respecter les mesures de protection contre les décharges électrostatiques lors de
la manipulation de la carte (bracelets antistatiques, mise a la terre des composants concer-
nés, etc.).

1. Dévissez la vis (1)
complétement.

2. Enlevez I'écran (2).

3. Insérez avec précaution la
carte optionnelle (3) dans
I'ouverture, dans le sens
indiqué par la fleche. Le
logement présente sur ses
petits cétés des glissiéres
pour la platine. Veillez a ce
que la platine soit engagée
dans ces glissiéres.

4. Vissez la vis (4) a fond.
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14.7.7 Exemple : Renishaw RGH 22Z30D00 (capteur TTL avec 2
canaux de parametres)

14.7.71

Capteur et entrées

Configuration dans TCDriveManager (IDN-P-0-0180)

= P-0-0120 Feedback 2 type
M arufacturer 13 Renizhaw 12 Renizghaw
Feedback type 1: Linear feedback 1: Linear feedback
Feedback type sting FenfRGHZEZ-TTL-S... RendRGHZZZ-TTLA..
Feedback use 1: Additional zecond m... 1: Additional zecond m...
Feedback direction [ Pozitive direction [ Pozitive direction
I+ ravd
[+ Power zettings
I+ Procesz channel
I+ Farameter channel
# b anufacturer limits settings
=l Feedback options
=l Digital Inputs
[nput & [zingle ended)] I Mot uzed 0 Mot used
[nput B [zingle ended)] I Mot uzed 0 Mot used
[nput C [zingle ended)] 1: uzed 1: uzed
[nput O [zingle ended] I Mot uzed 0 Mot used
Input E [differential] 1: uzed 1: uzed
[nput F [differential] I Mot uzed 0 Mot used
reserved n 1]
ravd n 1]
I+ revd
Echelle
= P-0-0180 Feedback 2 twpe
M anufacturer 13: Renishaw 13: Renishawm
Feedback type 1: Linear feedback 1: Linear feedback.
Feedback tupe sting RendRGHZZE-TTL-G.. RenBRGHZZE-TTL-G...
Feedback uze 1: Additional second m... 1; Additional second m...
Feedback direction 0: Fositive direction 0: Positive direction
) ravd
] Power zettings
= Processz channel
Process interface 2 Incremental 5 TTL 2 Incremental B TTL
Connectar 41: %471 [Ophion Slot, E. 47: %47 [Option Slat, E ..
[+ ravd
= Data
- Sin / Cos
-l TTL
£Besolution per rotation 48000 48000
Length per zsignal period A00 500

ravd

Rezolver

MES

Farameter channel

b anufacturer limitz settings
Feedback options

Servo amplificateurs AX5000
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14.7.7.2 Apercgu de la prise X41 (canal A) et de la configuration des cavaliers

Prise X41 Broche Renishaw In«C» In « E»
1 Alarme + X+
l@ 2 GND 5V
_ 3 Limit switch X
4 U, 5V
N 5 B+
"Q‘ 6 n.c.
< 7 REF Z
g 8 A+
E 9 Alarme - X-
o 10 GND_Sense
)
11 n.c.
12 U, 5V Sense
13 B -
14 Z+
S|
15 A-
Configuration des cavaliers
Broches Signal Cavalier Cavalier (Canal A)
X41 Canal A
é—— Dig_In “A”
. 1 2
.—Dig_In“E”
MO—+Alarme + g9
©®——Alarme - Interruptuer logiciel
(IDN P-0-0180) 3 4
L— Dig_In“B”
—_ Dig_In“C" 5() (s
.—Dig In“F”
(®—Limit switch & 9- 7 8
Interruptuer logiciel
@ (IDN P-0-0180)
Dig_ln l‘D” 9 10
D' I HAH
[ 9N 1 12
A+—:X}
B———A- 13 14
D' I KEBH
'9-in 15 ()16
é—— Dig_In“C”
17 18
®&— B+
@—— B-
® 19() 20
Dig_In“D”
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14.8 Cables

14.8.1 Spécifications générales

Pour une installation plus rapide et aisée, Beckhoff propose des cables de moteur et Feedback
confectionnés. La construction, le dimensionnement et la pose ont une grande influence sur le
fonctionnement optimal d’'un systéme servo. Les cables servo Beckhoff sont des composants testés quant
aux matériaux utilisés, au blindage et a la technique de raccordement, ils garantissent un fonctionnement
impeccable et le respect des dispositions Iégales, notamment en matiére de compatibilité
électromagnétique. L'utilisation d’autres cables peut rendre la garantie caduque.

Section des conducteurs en fonction de la longueur de cable (selon EN 60402)

| [m]
150

70

50 i S

an '
o 10 20 o 40 50 B0 ] BO a0 100

—_— A

Section minimale de conducteur en fonction de la longueur de cable et du courant
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14.8.1.1 Charge de ligne selon le type de pose
Risque d’incendie !
Si plusieurs servo-amplificateurs sont exploités ensemble, il faut impérativement tenir
compte lors de la conception de lignes, du courant total résultant. Les indications sont don-
AVERTISSE- | nées 3 titre indicatif et ne remplacent en rien la planification par du personnel qualifié, en
MENT fonction de I'application concréte.
Section de cable Cable a trois conduc- Cable a trois conduc- Cable a trois conduc-
teurs sous gaine légére | teurs sous gaine légére | teurs sous gaine légére
en PVC, dans tuyau ou | en PVC, superposé au en PVC, juxtaposé a
cable mur I’horizontale
[mm?] [AWG] [A] [A] [A]
1,5 16 12,2 15,2 16,1
2,5 12 16,5 21,0 22
4 10 23 28,0 30
6 10 29 36,0 37
10 8 40 50,0 52
16 53 66,0 70
25 67 84,0 88
35 83 104,0 114

Charge de conducteur selon la norme EN 60204-1, tableau 5, a une température ambiante de 40 °C

Vous trouverez une description des cables sur notre page web http://www.beckhoff.de/Motion/

Dokumentation.
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14.9 Code de commande des lignes de moteur et Feedback

ZK4tuv-wwxy-zzzz

t Série d’amplificateurs
5 AX5000
u Fonction
0 Cable de moteur
1 Cable de codeur EnDat, Hiperface, BiSS
2 Cable de codeur Sin/Cos a impulsion nulle
3 Cable de résolveur
4 Cable capteur de température AL2000
5 Cable de capteur hall pour AL2000
v Fonction
0 Amplificateur de moteur
1 Cable de rallonge
2 Self moteur (uniguement avec cébles AM3000)
4 Avec connecteur de moteur - I'extrémité libre est
munie d’embouts
5 Avec connecteur AX5000 - I'extrémité libre est munie
d’embouts
9 Matériau en vrac
ww Série de moteur
00 AL2000/AM2000/AM3000/AM3500
01a19 Beckhoff
80 a 89 Beckhoff
20a29 Alpha EnDat / Alpha Resolver
30439 Lenze
40 a49 SEW
50 a4 59 Siemens
60a79 Autres
90 a 99 Autres
X Qualité
0 Pose fixe / pas de déplacement
1 Dynamique / chaine guide-cable
2 Hautement dynamique / chaine High Speed
6 Cable High Torsion
y Section [mm?]
0 Feedback
128 0,75=1/1,0=2/1,5=3/2,5=4 /4,0=5/6,0=6/ 10=7/
16=8
9 Spécial
90 25
91 35
92 50
zzzz Longueur en dm
uniquement siY # 9 0001 a 9999 121000 m
uniquementsiY > 9 _001a 999 142100 m
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14.10 Raccordement spécial de moteurs

14.10.1 Boitiers Connector-Box de la série AL225x

14.10.1.1 Utilisation conforme

Les connector box de la série AL225x servent exclusivement au raccordement des moteurs linéaires des
séries AL2000 aux servo-amplificateurs des séries AX5000, AX2500 et AX2000. Les connector box de la
série AL225x sont (dé)montés dans des installations électriques dont ils font partie intégrante. Par
conséquent, ils ne peuvent étre mis en service qu’en tant que composants intégrés a l'installation.

. Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

* Les connector box s’installent sur les extrémités ouvertes des cables. Lors des travaux
sur les connector box et lors de leur montage, il faut veiller a ce que tous les compo-
DANGER sants et éléments se trouvant sur l'installation soient mis hors tension.

Le cablage et la mise en service des connector box ne peuvent étre effectués que dans le respect de la
présente documentation.

14.10.1.2 Consignes de sécurité spéciales pour la connector box

Les consignes de sécurité ont pour but de prévenir les dangers et doivent étre impérativement respectées
lors de l'installation, de la mise en service, de I'exploitation, des réparations, de la maintenance ainsi que
lors de la mise en place d’essais et de tests.

. Risque accru de blessures di a la haute tension électrique !

* Lors des travaux sur les connector box et lors de leur montage, il faut veiller a ce que
tous les composants et éléments se trouvant sur la machine soient mis hors tension et
AVERTISSE- protégés contre toute remise en marche intempestive.

MENT . . s .
Le fabricant de machines est tenu de réaliser une analyse des risques pour les ma-

chines concernés et de prendre des mesures appropriées pour éviter que des mouve-

ments intempestifs de ces machines nentrainent des dommages physiques matériels.

Les cables d’alimentation peuvent encore étre sous tension méme si les composants
se trouvant sur la machine sont immobiles. Ne jamais desserrer les raccordements
électriques des moteurs lorsque ceux-ci sont sous tension. Des arcs électriques pour-
raient se former dans certaines circonstances défavorables et porter préjudice aux per-
sonnes et aux matériels.

» Pour les travaux sur des composants électriques alimentés par une tension > 50 V, le
moteur linéaire doit étre coupé du servo-amplificateur et protégé contre toute remise en
marche intempestive.

A cause des condensateurs de circuit intermédiaire, les contacts de circuit intermé-
diaire « ZK+ et ZK- (DC+ et DC-) » ainsi que « RB+ et RB- » peuvent encore présenter
une tension mortelle de plus de 890 V.. méme apreés la coupure du servo-amplificateur
du réseau d'alimentation. Apres la coupure, attendre 5 minutes pour les modéles
AX5101 - AX5125 et AX520x ; 15 minutes pour les modeles AX5140/AX5160/AX5172 ;
30 minutes pour les modéles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les modéles AX5192/
AX5193 ; mesurer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires « ZK+ et ZK- (DC+
et DC-) ». Lorsque la tension est descendue en dessous de 50 V, vous pouvez entamer
le travail sans danger.
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A

Risque de blessures di a la panne du systéme d'entrainement !

En principe, les appareils électroniques ne sont pas a I'abri des pannes. En cas de panne
du systéeme d’entrainement, le fabricant de machines doit veiller a ce que les moteurs rac-

AVERTISSE- | cordés et la machine soient placés dans un état de sécurité.
MENT
Attention, danger de mort par électrocution !
Retirez toujours les cables Feedback et de moteur de la connector box vers le servo-ampli-
ficateur lorsque vous ouvrez la connector box.
AVERTISSE-
MENT
Sélection des cables de moteur et Feedback !
Pour le raccordement d‘entrainements linéaires, nous recommandons d’utiliser des cables
de moteur et Feedback hautement dynamiques, compatibles avec les chaines guide-cable.
AVIS

Danger pour les personnes, I’environnement ou les appareils

* Lisez attentivement ce manuel avant d’utiliser les connector box. Veillez en particulier a
toutes les consignes de sécurité. Si certains passages restent obscurs, contactez im-
médiatement le bureau de vente compétent et cessez tous les travaux sur les connec-
tor box.

» Seul des électriciens formés et qualifiés peuvent travailler sur cet appareil, ils doivent
posséder de trés bonnes connaissances sur la technique d'entrainement.

14.10.1.3 Apercu des produits

14.10.1.3.1 Livraison des connector box AL225x

La livraison comprend la connector box conforme aux produits de la série AL225x, ainsi que la garniture du

boftier.

Avant la mise en service du produit, contrdlez si la livraison est compléte.

Si des composants de la livraison sont endommageés, veuillez en informer immédiatement la firme logistique
ainsi que Beckhoff Automation GmbH & Co. KG.

» Connector box de la série AL225x

e Garniture du boftier

14.10.1.3.2 Plaque signalétique des connector box AL225x

Beckhoff
AL2250

Connector-Boxen type
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14.10.1.3.3 Code de modéle des connector box AL225x

AL2250-0001

Box description Cablage sur servo

0 0 - AX2000
5 1- Ax5000
6

14.10.1.4 Description technique

14.10.1.4.1 Structure de la connector box

Les connector box AL225x sont des boitiers en aluminium présentant des raccordements pour les cables
vers le moteur et vers I'amplificateur.

Avec les connector box AL225x de Beckhoff, il est possible de relier facilement les cables des moteurs, des
codeurs et des contacts de protection thermique des moteurs linéaires AL2xxx avec les cables moteur/
codeur compatibles chaines guide-cable des servo-amplificateurs des séries AX5000, AX2500 et AX2000.
Pour ce faire, chaque connector box présente c6té entrée des raccordements pour les cables de moteur et
Feedback de Beckhoff. Coté sortie, la connector box présente des vissages au travers desquels les cables
non-confectionnés du moteur et du systéeme de Feedback peuvent étre insérés.

La mise en ceuvre de la connector box permet de cabler les conducteurs du capteur de température sur le
cable de moteur. Ceci permet de se passer d’'un cable. Au départ de la connector box, seuls deux cables
sont nécessaires.

La réglette a bornes au sein de la connector box est congue pour les signaux de différents protocoles
Feedback, ce qui permet d'utiliser les systemes Feedback de différents fabricants.

La pose directe des différents conducteurs dans la connector box permet de contourner le probleme de la
confection du connecteur Feedback.
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14.10.1.4.2 Technique de connexion

T | Thermo contact avec la protection
sur le c6té du moteur.

A | Protection de cable pour le cable de

moteur du servomoteur linéaire.
Il
T
oo %Q B

Protection de cable pour le cable de
I'encodeur du servomoteur linéaire.

~Jumper* C | Protection de cable pour le contact
(dessus) de protection thermique du moteur
“ d'asservissement linéaire.
. [9]2]ef]s X2 )

2345678910M112131415 D | Prise pour le cable de rétroaction du

U vweere | | EERCSOSEEEO0S
D000 || EERempaEg || |F e,

nla

X1 | Bande de serrage pour le cable de
raccordement du servomoteur

linéaire. (Le c6té pour la connexion
’a“ 3“ d1> (23_ sur "E" est Céb|é).
”»
N o CIC] X2 | Bande de serrage pour le cable de

raccordement du codeur. (Le coté
pour la connexion sur "D" est cablé).

X3 | Thermo contact avec la protection
sur le coté de I'actionneur. (Le coté

pour la connexion sur "E" est cablé).

* Le passe-cables B & C sont en harmonie avec l'autre.

Borne Pin Signal description MES AL2200 | LIKA SMS-V1 | SIKO LE100 | N J*LIA1Vss |SONY PL101
X1-PE PE / GND bouclier bouclier bouclier blanc/vert bouclier
X2-1 COS - rouge orange vert rouge gris
X2-2 GND blanc noir noir blanc blanc
X2-3 SIN - jaune bleu orange jaune jaune
X2-4 +5VDC brun rouge brun brun rouge
X2-5 DATA+ / Z+ - blanc bleu gris rose
X2-6 n.c. -- - - -- --
X2-7 PTC - - - - -
X2-8 Clock+ - - - - -
X2-9 COS+ bleu vert jaune bleu orange
X2-10 GND sense gris -- - - --
X2-11 SIN+ vert jaune rouge vert bleu
X2-12 +5V sense rose - - - --
X2-13 DATA-/ Z- -- - rose rose vert
X2-14 PTC - - - - -
X2-15 Clock- - - - - -
Cavalier

Les cavaliers permettent de définir le cablage du contact thermique.

Connector Box Positionnement du cavalier
AL225x-0001 standard

AL225x-0000 standard

Connexion du contact thermique
contact thermique (T) connecté au cable de moteur (X3)
contact thermique (T) connecté au cable de codeur (X2)

cavalier en haut

cavalier en bas

Servo amplificateurs AX5000 Version: 1.1 269



BECKHOFF

Acessoires

14.10.1.4.3 Critéres de sélection

Les connector box sont congues pour fonctionner avec les moteurs linéaires Beckhoff et les servo-
amplificateurs Beckhoff. La sélection de la connector box dépend du concept de moteur avec servo-
amplificateur et est détaillée dans le tableau ci-dessous.

Références de com- |vers servo-amplificateur types de moteur compatibles

mande

AL2250-0000 AX2xxX AL2003 — AL2830-0001 et AL2830-1000
AL2250-0001 AX5xxx AL2003 — AL2830-0001 et AL2830-1000
AL2255-0001 AX5xxx AL2830-1001-0000 et AL2845-1000-0000
AL2256-0001 AX5xxx AL2845-1001-0000

AL2xxx avec codeur Beckhoff (MES) et connector box AL225x

F'-.'__.'+'.

1

AL 2o Moteur lingaire kel .

. s

- - - -z ‘l--!l-] H_ - 7 = -mE‘ -
w 2 y g —I—C: i ] . "

- " - - e | Ili ﬂ - ._F-J
Reaction Eﬂﬂf Exem;ﬂe MES) AL2250 Connector-Box AXS000 —— ’

AL2250-000x

Cable AX2000

AX2500

AX5000

Céable de moteur* ZK4000-2111

ZK4000-2711

ZK4500-0023

Cable de codeur pour ZK4000-2610
MES ou capteur absolu

ZK4000-2610

ZK4510-0020

ou

Cable de codeur pour ZK4000-2610

capteur a impulsion zéro

ZK4000-2610

ZK4520-0020

AL2255-0001

Cable

AX5000

Cable de moteur*

ZK4500-0023

Cable de codeur pour MES ou capteur absolu

ZK4510-0020

ou

Cable de codeur pour capteur a impulsion zéro

ZK4520-0020

AL2256-0001

Cable

AX5000

Cable de moteur*

ZK4500-0017

Cable de codeur pour MES ou capteur absolu

ZK4510-0020

ou

Cable de codeur pour capteur a impulsion zéro

ZK4520-0020
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AL2xxx avec codeur Beckhoff (MES) sans connector box

Y N—
(T
'

ALZooe Moteur lingaire
-

’ — Sy ey T
- - - s '-H' .
. " - e _ i"‘ — _J_-‘ 1 p F
Réaction (par exemple MES) AX5000 '
Cable AX2000 AX2500 AX5000

Cable de moteur*

ZK4000-2111

ZK4000-2711

ZK4500-0023

Cable de protection thermique

ZK4000-2510

ZK4000-2510

ZK4540-0020

Cable de codeur pour MES ou

ZK4000-2610

ZK4000-2610

ZK4510-0020

capteur absolu

* Section d'un conducteur en fonction du courant du moteur / de I'application
14.10.1.5 Installation mécanique

14.10.1.5.1 Fixation de la connector box sur le chariot

[i]

AVIS

Fixation de la connector box sur le chariot !

Les cables moteur des moteurs linéaires ne sont pas compatibles avec des chaines guide-
cable, la connector box doit donc étre fixée sur la partie mobile de I'axe linéaire.

Connector box AL2250-0000 et AL2250-0001

Les connector box sont fixées a I'aide de 2 vis (p.ex. M3/ DIN13).
Enlevez le couvercle (2) de la connector box puis faites passer les vis a travers les guidages ad hoc (1).
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Connecto

r box AL2255-0001 et AL2256-0001

Les connector box sont fixées a I'aide de 4 vis (p.ex. M5/ DIN13).
Faites passer les vis a travers les pattes de fixation (1) de la connector box.
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14.10.1.6 Installation électrique

14.10.1.6.1 Remarques importantes

[i]

AVIS

Confection du cable de moteur (sur moteur linéaire) !

Isolez le conducteur du cable moteur et installez des embouts aux extrémités !

Torsadez le blindage du cable de moteur et soudez un cable d’'une section minimale de 1,5
mm?. Guidez les conducteurs au travers du connecteur « A » dans la box puis vissez
I’écrou sur le connecteur « A ». Cablez le blindage et le cable PE avec un raccord PE et
I'ame du cable sur le raccordement « X1 ».

[i]

AVIS

Confection du cable de moteur (sur codeur) !

Isolez les fils du cable du codeur et équipez les extrémités avec des embouts !

Torsadez le blindage du cable de codeur et soudez un cable d’une section minimale de
0,75 mm?2. Garnissez I'extrémité libre d'un embout ou d’une cosse de cable. Insérez I'écrou
du connecteur « B » sur le cable du codeur et guidez 'embout au travers du connecteur

« B» dans la Box et vissez I'écrou sur le connecteur « B». Cablez le blindage avec un rac-
cord « PE ». Céblez le conducteur de signal au raccordement « X2 » selon le tableau.

A

DANGER

Risque accru de blessures dii aux hautes tensions électriques !
Pour la confection des cables ci-dessus, il faut ouvrir la connector box.

* Veillez a ce que tous les composants et modules de l'installation ou de la machine
soient hors tension et protégés contre toute remise en marche intempestive.

Controlez la mise a la terre correcte de l'installation ou de la machine, ainsi que de tous
les modules et composants correspondants.

* Enlevez les cables de moteur et de Feedback qui vont de la connector box vers le ser-
vo-amplificateur. Lors du retrait des cables du servo-amplificateur, faites attention aux
charges résiduelles des circuits intermédiaires du servo-amplificateur toujours pré-
sentes méme apreés la coupure du courant. Aprés la coupure, attendre 5 minutes pour
les modeles AX5101 - AX5125 et AX520x ; 15 minutes pour les modeles AX5140/
AX5160/AX5172 ; 30 minutes pour les modeles AX5190/AX5191 ; 45 minutes pour les
modeéles AX5192/AX5193 ; mesurer ensuite la tension sur les circuits intermédiaires
« ZK+ et ZK- (DC+ et DC-) ». Lorsque la tension est descendue en dessous de 50 V,
vous pouvez entamer le travail sans danger.
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14.10.1.7 Caractéristiques techniques

14.10.1.7.1 Plan coté de la connector box AL2250

Toutes les dimensions sont en mm
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14.10.1.7.2 Plan coté de la connector box AL2255

Toutes les dimensions sont en mm
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14.10.1.7.3 Plan coté de la connector box AL2256

Toutes les dimensions sont en mm
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Support et Service

Beckhoff et ses partenaires dans le monde entier sont en mesure de vous offrir un service et un support
technique globaux, mettant ainsi a votre disposition une aide rapide et compétente dans toutes les questions
relatives aux produits Beckhoff et a ses solutions de systémes.

Filiales et représentants Beckhoff

N’hésitez pas a contacter la filiale ou le représentant Beckhoff le plus proche pour le support technique et le
service relatifs aux produits Beckhoff !

Consultez notre site internet pour obtenir les coordonnées des filiales et représentants de Beckhoff dans le
monde entier :
http://www.beckhoff.com

Vous y trouverez également une documentation détaillée sur les produits Beckhoff.

Siege central Beckhoff
Beckhoff Automation GmbH

Eiserstr. 5
33415 Verl
Allemagne

Téléphone : +49(0)5246/963-0
Télécopie : +49(0)5246/963-198
e-mail: info@beckhoff.com

Beckhoff Support
Beckhoff vous propose son support technique global dont vous pouvez profiter non seulement pour les
produits Beckhoff, mais également pour une large gamme de prestations :

e support

« planification, programmation et mise en service de systémes complexes d’automation

« programme de formation complet pour les composants du systéeme Beckhoff

Ligne : +49(0)5246/963-157
Télécopie : +49(0)5246/963-9157
e-mail: support@beckhoff.com

Beckhoff Service

Le centre de service Beckhoff vous propose son service aprés-vente global :
* service sur site
 service de réparations
* service des piéces de rechange
 service d’assistance en ligne

Ligne : +49(0)5246/963-157
Télécopie : +49(0)5246/963-9157
e-mail: support@beckhoff.com
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