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> L'unité est totalement securiseé, car il dispose de 4 systémes de sécurité \5>2.- ELECTRONIQUE
(mécaniques, électriques, électroniques et logiciels). 6.- MECATRONIQUE,
AUTOMATISATION ET
> Congu et fabriqué avec plusieurs standards de qualité. COMPUMECATRONIQUE

> Logiciel ICAI optionnel pour créer, modifier et effectuer des exercices pratiques,
tests, examens, calculs, etc. En plus de suivre les progrés et les connaissances

acquises par l'vtilisateur.
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INTRODUCTION

De nos jours, les systémes servo sont utilisés dans les machines CNC, I"automatisation industrielle, la robotique et d’autres applications.
Le principal avantage de ces systémes par rapport aux simples moteurs & CC ou CA est I'ajout d’une rétroaction d’une certaine variable
telle que la vitesse, la position ou le couple, pour garantir la précision du mouvement dans une application particuliére.

Le contréle de position permet de déplacer la charge d’un endroit & un autre. Le retour de position est important pour un positionnement
précis. Le contréle de vitesse déplace la charge & une vitesse définie. Le contréle de couple mesure le courant d’entrée du moteur avec un
coefficient de couple connu pour développer un couple donné.

'Unité de Servosystémes Industriels (moteurs CC) Avancée, Contrélée par Ordinateur (PC), “SERIN/CC”, est une unité de test SERVO DC
concue par EDIBON, qui permet aux étudiants d’apprendre les concepts les plus importants des servomécanismes de maniére simple et
rapide. L'unité est fournie avec un ensemble de pratiques gréce auxquelles I’étudiant comprendra le fonctionnement d’un servomoteur et

comment configurer différentes méthodes de contrdle.

DESCRIPTION GENERALE

L'Unité de Servosystémes Industriels (moteurs CC) Avancée, Contrélée par Ordinateur (PC), “SERIN/CC”, a été concue par EDIBON
pour permet de réaliser différentes pratiques liées aux servomoteurs. L'unité dispose de différents modules pour développer différentes
expériences. Les modules inclus dans 'unité “SERIN/CC” sont :

- Entrées et sorties numériques : 'unité contient six entrées numériques et quatre sorties numériques. Les enfrées numériques peuvent
étre utilisées pour déclencher différentes fonctions standard définies ainsi que des profils de mouvement définis. Les sorties numériques
donnent toutes les informations nécessaires sur I'état du mouvement.

- Entrées analogiques : I'appareil dispose de deux entrées analogiques qui peuvent étre activées ou désactivées a |'aide du commutateur.
Elles ont une plage de tension de O — 5 VCC et une résolution de 10 bits.

- Moteur & CC : le moteur est relié & un frein de tension qui peut étre utilisé pour charger le moteur.

L'interface est équipée d’un contréleur de servomécanisme pour moteurs & CC qui contréle la vitesse, la position et le courant du moteur.
Un codeur d'impulsions est utilisé pour ce contréle de rétroaction.

La communication RS-232 entre l'interface et |'ordinateur donne & l'unité “SERIN/CC” la possibilité de contréler le moteur depuis
I'ordinateur et d’afficher les signaux les plus importants du moteur.

Le servo-contrdleur & 4 quadrants contréle le fonctionnement du moteur et le freinage dans le sens de rotation horaire et antihoraire pour
un positionnement correct.

Le régulateur est un modulateur de largeur d’impulsion (PWM) dans lequel le régulateur allume et éteint le moteur plusieurs fois par
seconde (plusieurs dizaines de milliers de fois). Si I'intervalle d’allumage est plus long, le moteur gagne en vitesse, mais si 'intervalle
d’allumage est plus court, le moteur perd en vitesse. La valeur moyenne décisive de la tension change en fonction du temps d’allumage/
d’extinction dans un cycle du signal PWM. Ce type de régulation a une efficacité plus élevée et seule une quantité minimale d’énergie est
convertie en chaleur.

Il existe trois types de contréles effectués par le contréleur :

Contréle de vitesse : La fonction de vitesse du servoamplificateur est de maintenir une vitesse de rotation du moteur constante,
indépendamment des variations de charge. Pour cela, la valeur de consigne (vitesse de rotation souhaitée) est comparée en permanence
& la valeur réelle (vitesse de rotation réelle) dans la commande électronique du servomécanisme de I'amplificateur. La différence de
régulation ainsi déterminée est utilisée par le régulateur pour réguler la largeur d'impulsion du servoamplificateur de maniére & ce que
le moteur réduise la différence de régulation. Il s’agit d’un circuit de régulation de vitesse en boucle fermée.

Contréle de position : Le contrble de position garantit que la position obtenue & partir de la mesure du courant correspond & la
position cible en fournissant au moteur les valeurs de correction correspondantes, tout comme le fait le régulateur de vitesse. Cette
position est généralement obtenue & partir d’un codeur numérique.

Contréle du courant ou du couple : Le contréle du courant fournit au moteur un courant proportionnel & la valeur de consigne. Le
couple moteur change donc proportionnellement & la valeur de consigne. Le contréle du courant améliore également la dynamique
d’un circuit de positionnement ou de contréle de vitesse prioritaire.

Le moteur est équipé d’un codeur numérique fournissant 500 impulsions par tour. Le sens de rotation est détecté & I'aide des impulsions
carrées des canaux A et B gréce & un décalage électrique de 90 degrés.

Le codeur numérique est utilisé dans le controle de position pour dériver et mesurer le déplacement ou I'angle.

Le codeur fournit un signal carré simple pour le traitement ultérieur du systétme de commande. Ses impulsions peuvent étre comptées pour
un positionnement exact ou une détermination de la vitesse. Les canaux A et B générent des signaux déphasés, qui sont comparés pour
déterminer le sens de rotation.

L'impulsion dite “home” (canal 1) fournit un passage & zéro et sert de point de référence pour déterminer précisément I'angle de rotation.

Le codeur de I'unité “SERIN/CC” évalue les fronts montants et descendants du signal. Compte tenu du nombre d’impulsions du codeur,
ce résultat permet un positionnement quatre fois plus précis.
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DIAGRAMME DE PROCESSUS ET AFFECTATION D'ELEMENTS UNITAIRES
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SPECIFICATIONS TECHNIQUES COMPLETES (pour les articles principaux)

Avec cet unité, il y a plusieurs options possibles :

- Eléments principaux : 1, 2, 3, et 4.

- Eléments facultatifs : 5.

Décrivons d'abord les éléments principaux (1 & 5) :
@ Unité SERIN/CC :

L'unité “SERIN/CC” se compose d’'un boitier d’interface de commande et d’'un module moteur et

codeur & CC.

Le boftier d’interface de commande est équipé d’un servoamplificateur & quatre quadrants
pour moteurs & CC qui contréle la vitesse, la position et le courant du moteur. Pour
effectuer ce contréle, la rétroaction est effectuée gréice & un encodeur.

La communication RS-232 entre le boitier d'interface de commande et I'ordinateur (PC)
offre la possibilité de commander le moteur depuis I'ordinateur (PC) et de visualiser les
signaux les plus importants du moteur.

L'amplificateur servo & quatre quadrants contréle le fonctionnement du moteur et le
fonctionnement du freinage dans les deux sens de rotation horaire et antihoraire.

Contréle de la vitesse, de la position et du couple.

Il permet des mouvements prédéfinis et une programmation.
Bottier d’Interface de Contréle : Unité : SERIN/CC

Panneau avant :

Six entrées numériques programmables par I'utilisateur avec les fonctions suivantes :
Interrupteur de fin de course négatif.
Interrupteur de fin de course positif.
Interrupteur d’accueil.
Marqueur de position.
Activation du lecteur.
Arrét rapide.
Général A —H.
Chaque entrée est contrélée par un interrupteur.
Quatre sorties numériques programmables par I utilisateur avec les fonctions suivantes :
Pret/Défaut.
Comparaison de position.
Frein de maintien.
Général A—H.
Chaque sortie est connectée a une LED.
Deux enfrées analogiques avec des tensions dans une plage de 0 — 5 V.

Deux potentiométres pour régler les valeurs des entrées analogiques (0 — 5 VCC). Ces
potentiométres sont activés par un interrupteur placé a c6té d’eux.

Deux entrées analogiques avec des tensions dans la plage de 0 a 5 V.

Deux potentiométres pour sélectionner la valeur des entrées analogiques (0 — 5 VCC), ces
potentiomeétres sont activés par un interrupteur de commutation placé & cété d’eux.

Interrupteur d’allumage. Lorsque I"appareil est allumé, la LED rouge est active et s’allume.
Panneau arriére :

Alimentation en tension. Il y a une alimentation en tension qui alimente I'appareil avec 220 V de
courant alternatif.

Alimentation moteur. Il s’agit d’une alimentation moteur 24 VCC (c’est une connexion & frois fils
moteur +, moteur - et un fil reliant & la terre).

Port de connexion en série. Il s’agit d'une prise de connexion permettant de connecter I'interface
de contréle au PC par le port RS-232, afin de permettre au logiciel de gérer le moteur.

Connexion avec le Feedback. C’est une connexion avec le Feedback du moteur. Il permet &
I"encodeur de gérer le moteur.

Module Moteur et Codeur & CC :

Moteura CC, 90 W. La position, la vitesse et le courant sont contrélés par I'interface de commande.

Codeur numérique, 500 impulsions par tour, avec port de communication RS-232.
Deux fils d’alimentation (un pour le moteur et |'autre pour I'interface de contréle).

Deux fils de communication RS-232 (un de l'interface de contréle a I"ordinateur et I'autre de
I'interface de contréle & I'encodeur).
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Spécifications Techniques Complétes (pour les articles principaux)

L'unité compléte comprend également :

Contréle ouvert + Multicontréle + Contréle en Temps Réel.

Compatibilité des unités avec un projecteur et/ou d'un tableau blanc électronique, pour
expliquer et démontrer le fonctionnement de l'unité a la classe en méme temps.

Préparé pour la recherche appliquée, véritable simulation industrielle, des cours de
formation, etc.

L'unité est totalement securiseé, car il dispose de 4 systémes de sécurité (mécaniques,
électriques, électroniques et logiciels).

Congu et fabriqué avec plusieurs standards de qualité.
Logiciel ICAl optionnel pour créer, modifier et effectuer des exercices pratiques, tests,

examens, calculs, etc. En plus de suivre les progrés et les connaissances acquises par
l'utilisateur.

@ SERIN/CC/CCSOF. Logiciel de Contréle + Acquisition de Données + Gestion des
Données :
Compatible avec les systémes d’exploitation Windows actuels. Simulation graphique et intuitive
du processus & I'écran. Compatible avec les normes de I'industrie.
Enregistrement et visualisation de toutes les variables de processus de maniére automatique et ﬂ
simultanée. .
Logiciel flexible, ouvert et multicontrale, développé avec les systémes graphiques Windows
actuels, agissant simultanément sur tous les parameétres de processus.
Gestion, traitement, comparaison et stockage de données.
Il permet |'enregistrement de |'état des alarmes et de la représentation graphique en
temps réel.
Analyse comparative des données obtenues, apres le processus et la modification des conditions
au cours du processus.
Logiciel ouvert, permettant a I'enseignant de modifier les textes, les instructions. Mots SERIN/CC/CCSOF
de passe de I'enseignant et de I'éléve pour faciliter le contréle de I'enseignant sur I'éléve et
permettre |'acces & différents niveaux de travail.
Cette unité permet aux 30 éléves de la salle de classe de visualiser simultanément les résultats
et la manipulation de I'unité, au cours du processus, en utilisant un projecteur ou un systéme
électronique tableau blanc.

@ Cables et Accessoires, pour un fonctionnement normal.

@ Manuvels :
Cette unité est fournie avec 8 manuels : Services requis, Assemblage et Installation, Logiciel d'interface
et de contréle, de Démarrage, de Sécurité, d'Entretien et Pratiques manuels.

%k Références 1 & 4 sont les principaux éléments : SERIN/CC + SERIN/CC/CCSOF + Cables et Accessoires + Manuels sont inclus dans
['offre minimum pour permettre un fonctionnement complet.
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EXERCICES ET POSSIBILITES PRATIQUES A FAIRE AVEC LES POINTS PRINCIPAUX

1.- Autoréglage. Autres possibilités & réaliser avec cette unité :
2.- Réglage manuel du régulateur de position. 13.- De nombreux étudiants voient les résultats simultanément.
3.- Commandes de mouvement en mode MPBUS RS-232. Pour voir tous les résultats en temps réel dans la classe au

moyen d’un projecteur ou d’un tableau blanc électronique.

4 .- Graphique de signaux, analyse transitoire. ) i
P9 9 Y 14.- Contréle ouvert, multicontréle et contréle en temps réel.

5.- Commandes par lots. Cette unité permet intrinséquement et/ou extrinséquement

6.- Paramétres utilisateur, valeur de position, valeur de vitesse, de changer la durée, les gains; paramétres proportionnels,
valeur d’accélération. intégraux, dérivés, etc. en temps réel.
7.- Entrées et sorties numériques en mode E/S. 15.- Cette unité est totalement sire car elle utilise des dispositifs de

8.- Simulation de charge et de freinage sécurité mécaniques, électriques et électroniques.

16.- Cefte unité peut étre utilisée pour faire de la recherche
9.- Recherche de référence. P P

appliquée.
10.- Foncfions d’entrée/sortie. 17.- Cette unité peut étre utilisée pour donner des cours de formation
11.- Commandes d’Etat et exception. aux industries méme & d’autres institutions d’enseignement
technique.

12.- Contréle de la vitesse, de la position et du couple. ) ) R ) .
- Plusieurs autres exercices peuvent étre faits et concus par I utilisateur.

SERVICES REQUIS DIMENSIONS ET POIDS

- Alimentation électrique : monophasé, 200 VAC — 240 VAC/50 SERIN/CC :
Hz ou 110 VAC — 127 VAC/60 Hz.

- Ordinateur (PC).

Boftier d'Interface de Contréle :
- Dimensions : 490 x 330 x 310 mm environ.
- Poids: 40 Kg environ.

Module Moteur & CC + Codeur :
- Dimensions : 300 x 300 x 120 mm environ.
- Poids: 5 Kg environ.

UNITES SIMILAIRES DISPONIBLES

Offert dans ce catalogue :
- SERIN/CC. Unité de Servosystémes Industriels (moteurs CC) Avancée, Contrélée par Ordinateur (PC).

Offert dans un autre catalogue :
- AEL-SERIN/CA-TKW. Application de Servomoteur Industriel 1 kW CA.
- SERIN/CCB. Unité Basique de Servo-systémes pour Moteurs & Courant Continu.
- SERIN/CA. Unité de Servosystémes Industriels (moteurs CA) Avancée, Contrélée par Ordinateur (PC).
- BMI-UB. Unité de Base du Moteur Sans Balais.
- SMI-UB. Unité de Base du Servomoteur.
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ECRANS PRINCIPAUX DU LOGICIEL

RTC (Systéme de Controle en Temps Réel)
Ecrans principaux
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QUELQUES REEL RESULTATS OBTENUS DE CETTE UNITE

Réglage des gains

1.- Dans le coin inférieur gauche de |'écran se trouve la fonction
d’autotuning. Une fois |'autotuning terminé, nous pouvons voir les
parameétres dans la fenétre qui apparaft.
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[

IAE2  IAE. noise taxing -

Iz

2.- On peut aussi développer I'autotuning de position en choisissant

paramétres utilisés. On peut aussi observer les paramétres de réglage
sur la fenétre qui apparait.

oU auparavant on choisissait CURRENT) avec les

maxon motor [ miP10 |

. o . .

o 5 o o

E g E 5
—— | e

Fenétre émergente :
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P
6 IAEZ IAE noisetaxi. 90 0

s Clear lter | Clear List | Hide | ISl Clear tsrm | Cleor List I

2 =
930 100 60 160 387853 a0 10 1080 22336 174 50

3.- Nous aurons les deux graphiques : d’abord le graphique de régulation actuel et ensuite
le graphique de régulation de position aprés avoir effectué un mouvement relatif (en haut &
droite nous trouvons les options pour les mouvements en position et en vitesse).

Voici ce que nous obtenons avec la réglementation actuelle :
@ Graph 2: N
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Une fois I"autoréglage de position e
relatif de 80000 qc :

@ Graph 4: No file.
Fle View Windows Lie Help

I -]
2 Position = Current
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ffectué, voici le graphique pour le méme mouvement

b
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Quelques réel résultats obtenus par cette unité

Fonction enregistreur
(cette fonction fournit des graphiques pour les paramétres utilisés sur le mouvement du moteur. Nous avons inclus des valeurs pour chaque parameétre, qui permettent I’analyse
transitoire)

1.- Les valeurs de chaque parametre (position, courant, vitesse) sont
incluses, ce qui permet |'analyse transitoire. Tout d’abord, le graphique
e position en fonction de la vitesse et du courant est affiché.

Le démarrage automatique est sélectionné, 1 ms est infroduit et la
position, la vitesse et le courant sont choisis, de cette maniére, ces
onnées de ces parameétres seront enregistrées pour une utilisation
ultérieure du gropﬁique.

@ MIP Studio V1.22 [-[C1x]

ENERCEEPIEE e | mwonmow [ e |

2.- Dans cette zone de |"écran principal correspondant & RECORDER, il
y a 4 boutons :

- Démarrer I'enregistrement.

- Démarrer I'enregistrement du courant et du cycle de service.
- Recharger les données enregistrées.

- Ouvrir une nouvelle fenétre pour afficher le graphique.

e
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ol 2153
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m m |
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x e

l] ms
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Exemple de graphique : Dans ce graphique, nous pouvons analyser les valeurs des
mesures, pendant |"exécution d’autres fonctions.
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des séquences utiles a des fins industrielles. Pause
Select slave
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Le menu “séquence” nous permet de metftre
une action aprés |'autre (connexion en série)
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Add
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9 www.edibon.com




Quelques réel résultats obtenus par cette unité

Le systtme de contréle du servomoteur permet de définir certains parameétres, de maniére & pouvoir les utiliser avec les entrées numériques
du systéme

=014
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O Input 1
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i~ Position [ge] (inputs 6-2) - — ol - Input3
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0 Clear erors 104 0 204 fo Clinput 5
Position O nput6
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Define position

Entrées et sorties numériques en mode E/S

Fenétres de configuration des entrées/sorties numériques

Hardware setup G — Position [qc] (inputs 6-2)
O Is the MIP controller switched on (green LED) ? —
O ls the RESET line released (red led must blink during 2 seconds at power on) 7 iy 0 Clear erors 104 [700 2040 3040
O ls the communication cable correctly connected ? 1 Rotation 14 ]IJ 21A 'D 31 Search
PC ication settings 2 Rotation 124 [0 2240
O Are the PC comunication seflings correct ? 3 Define origin 13A]U 234 IO
Slave Port Baudrate Physical bus Timeout Trials 4 Stop motion 144[0 2440
1 ~| |COM1 =] |57600 =] |RS232 d I5u Sims] |4 3
EL E 2l E fre] sa[El 154]0 254 [0
_ Upsee | M 640 1640 264 [0
“MIP C jcation setings 74400 1740 274 [0
O Are the MIP communication settings correct ] 184 ]U 284 IU
According to the PC communication settings, the MIP must be configured as follows: $|0 194 ]U 294 IO
@ slave address: Slave 1 @ startupmode: € MIPbus mode RS232
@ bus baudrate: 57600 for RS232 9 —Profile (inputs 87) Confi
— e
o i o fio I™ debug info (1/0-Text mode only)
V¥ use digital outputs for status
D tool Measures
©O Does the MIP contain & carrect firmware ? E 1 500 1 I30 I position 517 are relative
Download @ | 2Ix | 2 [i0s0 2 [0 I~ position 18:30 are relative
et | Estend | . [ﬁ
e I Hint: for optimal performance use the MIP firmware v. 351 or higher 3 |2100 3 [300 RlC e ) previous taiget [
bt maving
e | e | 2] &) [F==]

— T Values
el
IV Check the LEFT LIMIT input Defautt

[V Check the RIGHT LIMIT input MP10: S0
~ ir Left Limit> error is still active MP20: 90

I Invert the imit & home switches: il G

Lower [software] position mit Upper (soltware) posion fimi Remark
E occurs (e.g. too big) the software
200000 fac] I~ Enable 200000 fac] I Enable vttt i
* Velocity.
b, -~ The braking Dnem is imited to the (Mux\mum Continuous Current>
I” Stop the curient regulation on STOP or HALT  Brake gain (Par.nr. 14).
r' Brake on STOP or HALT 8] y

1™ Allow claiing the igh ey <Stop> et o =
waking for your system -
I Stopthe S by trial, using the ‘Brake’ command at high speed. The ‘identify' function e

Watchdog of MP Studio can cnmpu\e the <Brake Gain>, given a desired braking

L oM = nn:r;van!s tosesit Ihe drive is braking properly (see recorder).
- el T
™ Ul eioos et s Since 351, the effect of in was divided

Define position

poston ORI TN
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Quelques réel résultats obtenus par cette unité

Simula de charge et de freinage

Nous utilisons le systtme de freinage, connecté au servomoteur, pour simuler une charge ou un freinage du servo en raison d’une fin de
course. Dans cette fenétre, nous observons que la simulation d’une fin de course commence & partir de I'option d’accueil, en ajustant
les parameétres du menu.

@ MIP Studio ¥1.22

e Clln] Bldol7ie| I T LT R

Emergency Regul Pasition Velocity Current | Axis Info Qutputs
) Moving : o I Ref
On target

. L] Maving
E . ® O Not exec.

' Position

Position Duration: 34.386 [s] ' i

e [N ECECTNE I W[ wermng BH| cun |7 ot | owtons
reenve . CTINE | EEERENE B o 3]
Velocity A endless move

O 000~ 1 ={fcor o 1] |

retaive TS|

Regul Home |Profile | Sequence | More |

Find home

Trigger
M Index Indexdistance: 0 [gc]

N 00| ffiocima <]
curert TS (|
ore IR SR
postion NS (ST
Tincon R

Define position

Poston IS T IS

00 m

Enable O Input1
Index O Input2
O Input 3
Olnput4
Olnput5
O Input®
Olnpnﬂ
Olnput8

Velocity A endless move
oo [ 2ffiacimel <] 1|
reiaive XTI | CECTE N

maxon motor

sEEe . G:
Home Trigger
Commurication | Diive |sm|nm HmnAmemoder]Enmdl Parameter . 30
Type: Int
. ~ Homing - = = e
Home trigger Meaning
v - [V Also search encoder index Defines which switch or signal is used for triggering the reference
- osttion
C 400 M - Seach velociy Seaich velociy i
0 500 = [ - 10.00 [qe/ms) 300 [rpm) Values
MRS = @] [ T e e ® The following mentioned values are allowed:
” = = Curent threshold (mechanical stop) 1 = Index of the encoder
ositio < [ilac] & 400 [ma) I 2 = Reference switch (HOME input)
— o . 3 = Reference switch + index of the encoder
out < {llims] z 7 OIS motamen RostoQ st oy 4= Left & swich (LEFT LMIT input)
it = 4 500 lge] 0 [ge] S = Left limt switch + index of the encoder
- 6 = Right limt. switch (RIGHT LIMIT input)
Define position - el o = Right imt switch + index of the encoder
o i/ = Current rise (<Current Threshold> = par r. 32)
Position [ H [9c) Il Type of encoder 9 = Current rise + index of the encoder
e [Encoder with 30° phase-shifted signals 4.8 | an
o 5 faul
Fil Ratio [electronic gear) 5 (= trigger on current rise)
1.00 1]
LU Remark
7| The current rise is used when the system has no switches and the
system needs to be referenced on a mechanical stop. The <Current
Ve Threshold» (Par. nr. 32) determines the threshold for the detection of
the current rise when hitting the mechanical stop.
Cy
Of]
P
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Quelques réel résultats obtenus par cette unité

Fo s d’Entrée/So

Visualisation des entrées numériques & tout moment. Témoins allumés (rouge) ou éteints (noir), état de I’entrée (1 ou 0)

@ MIP Studio V1.22

JBMIP Studovizz
seclt Jolelol Mixloltle el = Ol0lB] J_n_n_uwwem

1/0-Mode configuration [x]

) Postion [qc] frputs 6:2)
Position Duration: 34366 [s] : g Cloout 0 Gl enors |M:n_
)| L 1 Rotation MAf0
Absolute i
| N o Input 5 I N o\
R s <l o] 0| B
Velocity & endiess move Bz & o ::Iz - ;
L o0 [2ffioorom =[5 b ] N T S
‘ 17A[0 a0
Regul  Home |Profile | Sequence | More | | i J :::z :::g

Configuration
I debounce tigget finput 1)
r

I™ use digtal outpuls for status
™ posiion 517 ate relaive:
I™ posiion 1830 ave relative.

Movement relative t: | previous taiget ¥
=)

ISE2 ISE. 2ms curentrise ~||

Commandes d’état et Exceptions

Exemple de fenétres d’erreurs et de signaux d’avertissement

@ MIP Studio ¥1.22 9 [ 3

soc [ =l ol@la] Bllal¥le]

Emergency Position g Axis Info | Inputs
Must
Is
Eror
Mean O Command Ol ~ Notexec.

Position Unit | [ac] B aeims1 B mal B j&;raor:‘i"g :

oo T NS . il B B
retive IS EENE [N |

Velocity A endless move

o<l ]

Relative Elm

Regul |Hume |Pra1i|e Sequence IMure I

O Moving ' 'Enable C
o *Index  Olnput2 Clnlalget

equence = T
Move relative %
P 2000 =1 [cE] -

Add Insert || Update Re e

n.] Action Value | Unit

ing Reference.
T
900 1000 Error nr. 40

Velocity  Current

Meaning
The STOP switch (opening cortact) was activated, ie. the signal
on the STOP input was removed

Caused by
* STOP switch activated (contact open)
. * STOP input not connected to the correct signal level
Position * Loose contact of the STOP-switch

Absole FETINNE | EENE | i * Short time break of the pawer supply voltage (gitch)
0 3 q Eftect
Relative FOI] E' m * The postion regulation is switched off

* It <Brake on STOP= is set, the software viscous braking slows

the motor down.
Velocity A endless move Recorder m jpos & vel & cur * The current regulation is switched off afterwards, it <Stop

Absolute EIETINES| flocims) =] current regul. on STOP» is set.
Remark
Relative mal M If <Enable clearing STOP error> is 0, this error requires @ RESET

1o be cleared.
| shorttime votage break due to an overload of the power
Regul | Home | Profie Seauence |More | 7000 supply can trigger a STOP if Vimotor is connected to the STOP
nput |
q ® = S A Please refer to the section Hardware Reference' for detailec
A Sgfl information about the STOP input.
L Move relative hd
= Related parameters
Positon | L 2l =
Add Insert | Update Pea e - * Enable clearing STOP error (Par. nr. 7, bit 8)

n.[ Action Value | Unit 8 B S

400

Time [ms]
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SPECIFICATIONS TECHNIQUES COMPLETES (pour les articles en option)

En plus des articles principaux (1 & 4) décrits, nous pouvons offrir, en option, d'autres articles de 5.

Tous ces éléments essaient de donner plus de possibilités pour :
a) Configuration de I'Enseignement Technique et Professionnel. (ICA)

a) Configuration pour l'enseignement Technigue et Professionnel

(® SERIN/CC/ICAL Logiciel Interactif d'Instruction Assisté par Ordinateur :
Ce logiciel est composé sur un logiciel d'instructeur (logiciel de gestion de classe EDIBON - ECM-SOF) totalement intégré avec le logiciel
étudiant (EDIBON Software Training - ESL-SOF). Les deux sont reliés entre eux de telle sorte que I'enseignant puisse savoir en temps réel, le niveau

de connaissance théorique et pratique de chaque étudiant.
Ce logiciel est facultatif et peut étre utilisé en plus des éléments (1 a 4).

- ECM-SOF. Logiciel de Gestion de Classe EDIBON (Logiciel pour
Instructeur).

ECM-SOF est l'application qui permet & linstructeur d'enregistrer les
étudiants, gérer et assigner des taches pour les groupes de travail, créer
votre propre contenu pour les exercices pratiques, choisissez l'une des
méthodes d'évaluation pour tester les connaissances de I'éléve et de suivre
I'évolution liges & des taches planifiées pour les étudiants individuels,
groupes de travail, unités, efc ... afin que l'enseignant puisse connaftre en
temps réel le niveau de compréhension de tout étudiant en classe.

Caractéristiques innovantes :
¢ Gestion de la base de données des utilisateurs.

* La gestion et la répartition des groupes de travail, exercices et
sessions de formations.

e Création et intégration d'exercices pratiques et des ressources
multimédias.

* Conception personnalisée des méthodes d'évaluation.
¢ Création et formules d'affectation et des équations.

* Systéme de résolution d'équations.

* Contenu actualisable.

* Rapports, suivi de I'évolution et des statistiques des utilisateurs.

- ESL-SOF. EDIBON Formation sur les logiciels (Logiciel pour
Etudiants).

ESL-SOF est l'application adressée aux étudiants qui les aide & comprendre
les concepts théoriques au moyen d'exercices pratiques et & prouver ses
connaissances et sa progression en effectuant des tests et des calculs
en plus des ressources multimédias. Taches planifiées par défaut et un
le groupe de travail ouvert est fourni par EDIBON pour permettre aux
étudiants de commencer & travailler dés la premiére session. Des rapports
et des statistiques sont disponibles pour connaftre leur progression &
tout moment, ainsi que des explications pour chaque exercice visant &
renforcer les connaissances techniques théoriquement acquises.

Caractéristiques innovantes :
* Ouverture de session et auto-inscription.
* Contréle et suivi des taches existantes.

e Contenu et exercices disponibles pour utilisateur a partir du
premiére utilisation.

* Exercices pratiques suivant le manuel fourni par EDIBON.

* Méthodes d'évaluation pour évaluer vos connaissances et votre
progression.

* Tests de correction automatique.

* Effectuer des calculs et des graphiques.

* Moteur résolution de systémes d'équations.

¢ Suivi de la formation de I'utilisateur et rapports imprimables.

* Ressources multimédias auxiliaires.

Pour plus d'informations, voir le catalogue ICAl. Cliquez sur le lien
suivant :

www.edibon.com/fr/logiciel-interactif-pour-I-
enseignement-assiste-par-ordinateur

Logiciel pour Instructeur

L] BN ELASHOON ANACER 300 el

=

ECM-SOF. Ecran Principal de
I'Application Logiciel de Gestion
de Classe EDIBON (Logiciel pour
Instructeur)

ECAL. Ecran de I'Editeur de Formules - Progiciel
de Programme de Calculs EDIBON

ERS. Trousse d'Information sur

les Résultats et les Statistiques

EDIBON - Histogramme des
Notes des Eléves

ETTE. Programme de Test et d'Examen de
Formation EDIBON - Ecran Principal avec
Question & Résultat Numérique

Logiciel pour Etudiants

EDIBON STUDENT LABSOFT 020000 - emm

ECIBON STUDENT LASSOFT - racieal Creie =

ESL-SOF. Ecran Principal de
I'Application EDIBON Formation
sur les Logjciels (Logiciel pour

Etudiants)

EPE. L'Ecran Principal du Progiciel d'Exercices
Pratiques EDIBON

ERS. Programme de Résultats .
et de Statistiques EDIBON - | — 1|
Explication de la Question

ECAL. Ecran Principal du Progiciel de Programme
de Calculs EDIBON
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INFORMATION DE COMMANDE

Principaux articles (foujours inclus dans I'offre)
L'offre minimum comprend toujours :

@ Unité : SERIN/CC. Unité de Servosystémes Industriels
(moteurs CC) Avancée, Contrélée par Ordinateur (PC).

@ SERIN/CC/CCSOF Logiciel de Contréle + Acquisition de
Données + Logiciel de Gestion des Données.

@ Cables et Accessoires, pour un fonctionnement normal.

@ Manuels.

* IMPORTANT : Sous SERIN/CC nous fournissons toujours tous
les éléments pour une exécution immédiate comme 1, 2, 3, et 4.

® SERIN/CC/ICAI.

Articles optionnels (fourni sous commande spécifique)

a) Configuration pour I'enseignement Technique et Professionnel

Logiciel Interactif d'Instruction Assisté par

Ordinateur.

www.edibon.com



SPECIFICATIONS DE L'OFFRE (pour les articles principaux)

@Unité SERIN/CC :
L'unité “SERIN/CC” se compose d’un boftier d'interface de commande et d’un module moteur et codeur & CC.

Le boitier d’interface de commande est équipé d'un servoamplificateur & quatre quadrants pour moteurs & CC qui contréle la vitesse, la position et le
courant du moteur. Pour effectuer ce contréle, la rétroaction est effectuée gréice & un encodeur.

La communication RS-232 entre le boftier d’interface de commande et I'ordinateur (PC) offre la possibilité de commander le moteur depuis I'ordinateur
(PC) et de visualiser les signaux les plus importants du moteur.

L'ompl}iﬁccfeur servo & quatre quadrants contréle le fonctionnement du moteur et le fonctionnement du freinage dans les deux sens de rotation horaire
et antihoraire.

Contréle de la vitesse, de la position et du couple.
Il permet des mouvements prédéfinis et une programmation.
Boftier d’Interface de Contréle :
Panneau avant :
Six entrées numériques programmables par I'utilisateur avec les fonctions suivantes :
Interrupteur de fin de course négatif.
Interrupteur de fin de course positif.
Interrupteur d’accueil.
Marqueur de position.
Activation du lecteur.
Arrét rapide.
Général A —H.
Chaque entrée est contrélée par un interrupteur.
Quatre sorties numériques programmables par |'utilisateur avec les fonctions suivantes :
Prét/Défaut.
Comparaison de position.
Frein de maintien.
Général A—H.
Chaque sortie est connectée a une LED.
Deux entrées analogiques avec des tensions dans une plage de 0 —5 V.

dD/eux potentiométres pour régler les valeurs des entrées analogiques (0 — 5 VCC). Ces potentiométres sont activés par un interrupteur placé a coté
eux.

Deux entrées analogiques avec des tensions dans la plage de 0 & 5 V.

Deux potentiométres pour sélectionner la valeur des entrées analogiques (0 — 5 VCC), ces potentiométres sont activés par un interrupteur de
commutation placé & coté d’eux.

Interrupteur d’allumage. Lorsque I"appareil est allumé, la LED rouge est active et s'allume.
Panneau arriére :
Alimentation en tension. Il y a une alimentation en tension qui alimente I'appareil avec 220 V de courant alternatif.
Alimentation moteur. Il s’agit d’une alimentation moteur 24 VCC (c’est une connexion & trois fils moteur +, moteur - et un fil reliant & la terre).

Port de connexion en série. Il s’agit d’'une prise de connexion permettant de connecter l'interface de contréle au PC par le port RS-232, afin de
permettre au logiciel de gérer le moteur.

Connexion avec le Feedback. C’est une connexion avec le Feedback du moteur. Il permet & I'encodeur de gérer le moteur.
Module Moteur et Codeur & CC :
Moteur & CC, 90 W. La position, la vitesse et le courant sont contrélés par I'interface de commande.
Codeur numérique, 500 impulsions par tour, avec port de communication RS-232.
Deux fils d’alimentation (un pour le moteur et I'autre pour I'interface de contréle).
Deux fils de communication RS-232 (un de I'interface de contréle & I'ordinateur et I'autre de I'interface de contréle & I'encodeur).
L'unité compléte comprend également :

Contréle ouvert + Multicontréle + Contréle en Temps Réel.

Compatibilité des unités avec un projecteur et/ou d'un tableau blanc électronique, pour expliquer et démontrer le fonctionnement de l'unité & la classe
en méme temps.

Préparé pour la recherche appliquée, véritable simulation industrielle, des cours de formation, etc.

L'unité est totalement securiseé, car il dispose de 4 systémes de sécurité (mécaniques, électriques, électroniques et logiciels).

Concu et fabriqué avec plusieurs standards de qualité.

Logiciel ICAI optionnel pour créer, modifier et effectuer des exercices pratiques, tests, examens, calculs, efc. En plus de suivre les progrés et les
connaissances acquises par |'utilisateur.

(@ SERIN/CC/CCSOF. Logiciel de Contréle + Acquisition de Données + Gestion des Données :
Compatible avec les normes de l'industrie.
Logiciel flexible, ouvert et multicontréle, développé avec les systémes graphiques Windows actuels, agissant simultanément sur tous les paramétres de
processus.
Gestion, traitement, comparaison et stockage de données.
Systéme d'étalonnage pour les capteurs impliqués dans le processus.
Il permet l'enregistrement de 'état des alarmes et de la représentation graphique en temps réel.
Logiciel ouvert, permettant & I'enseignant de modifier les textes, les instructions. Mots de passe de l'enseignant et de I'éléve pour faciliter le contréle de
I'enseignant sur l'éléve et permetire l'accés & différents niveaux de travail.
Cette unité permet aux 30 éléves de la salle de classe de visualiser simultanément les résultats et la manipulation de l'unité, au cours du processus, en
utilisant un projecteur ou un systéme électronique tableau blanc.

@ cCables et Accessoires, pour un fonctionnement normal.

@Manvels :
Cette unité est fournie avec 8 manuels : Services requis, Assemblage et Installation, Logiciel d'interface et de contréle, de Démarrage, de Sécurité,

dEntretien, dEtalonnage et Pratiques manuels.
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Spécifications de I'Offre (pour les articles principaux)

Exercices et Possibilités Pratiques a faire avec les Points Principaux

1.- Autoréglage.
2.- Réglage manuel du régulateur de position.
3.- Commandes de mouvement en mode MPBUS RS-232.
4.- Graphique de signaux, analyse transitoire.
5.- Commandes par lofs.
6.- Paramétres utilisateur, valeur de position, valeur de vitesse, valeur d’accélération.
7.- Entrées et sorties numériques en mode E/S.
8.- Simulation de charge et de freinage.
9.- Recherche de référence.
10.- Fonctions d’entrée/sortie.
11.- Commandes d’Etat et exception.
12.- Contréle de la vitesse, de la position et du couple.
Autres possibilités a réaliser avec cefte unité :
13.- De nombreux étudiants voient les résultats simultanément.
Pour voir tous les résultats en temps réel dans la classe au moyen d’un projecteur ou d'un tableau blanc électronique.
14.- Contréle ouvert, multicontréle et contréle en tfemps réel.

Cette unité permet intrinséquement et/ou extrinséquement de changer la durée, les gains; paramétres proportionnels, intégraux, dérivés, efc. en temps
réel.

15.- Cefte unité est totalement sOre car elle utilise des dispositifs de sécurité mécaniques, électriques et électroniques.
16.- Cette unité peut étre utilisée pour faire de la recherche appliquée.
17.- Cette unité peut éire utilisée pour donner des cours de formation aux indusiries méme & d’autres institutions d’enseignement technique.

- Plusieurs autres exercices peuvent étre faits et concus par I'utilisateur.
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SPECIFICATIONS DE L'OFFRE (pour les articles facultatifs)

a) Configuration pour I'enseignement Technique et Professionnel

(® SERIN/CC/ICAL. Logiciel Interactif d'Instruction Assisté par Ordinateur :

Ce logiciel est composé sur un logiciel d'instructeur (logiciel de gestion de classe EDIBON - ECM-SOF) totalement intégré avec le logiciel étudiant
(EDIBON Software Training - ESL-SOF). Les deux sont reliés entre eux de telle sorte que l'enseignant puisse savoir en temps réel, le niveau de connaissance
théorique et pratique de chaque étudiant.

- ECM-SOF. Logiciel de Gestion de Classe EDIBON (Logiciel pour Instructeur).

ECM-SOF est l'application qui permet a l'instructeur d'enregistrer les étudiants, gérer et assigner des taches pour les groupes de travail, créer votre propre
contenu pour les exercices pratiques, choisissez l'une des méthodes d'évaluation pour tester les connaissances de ['éléve et de suivre I'évolution liges &
des taches planifiées pour les étudiants individuels, groupes de travail, unités, etc ... afin que l'enseignant puisse connaitre en temps réel le niveau de
compréhension de tout étudiant en classe.

Caractéristiques innovantes :

* Gestion de la base de données des utilisateurs.

* La gestion et la répartition des groupes de travail, exercices et sessions de formations.
» Création et intégration d'exercices pratiques et des ressources multimédias.

* Conception personnalisée des méthodes d'évaluation.

* Création et formules d'affectation et des équations.

* Systéme de résolution d'équations.

» Contenu actualisable.

* Rapports, suivi de I'évolution et des statistiques des utilisateurs.

- ESL-SOF. EDIBON Formation sur les logiciels (Logiciel pour Etudiants).

ESL-SOF est l'application adressée aux étudiants qui les aide & comprendre les concepts théoriques au moyen d'exercices pratiques et & prouver ses
connaissances et sa progression en effectuant des tests et des calculs en plus des ressources multimédias. Taches planifiées par défaut et un le groupe
de travail ouvert est fourni par EDIBON pour permetire aux étudiants de commencer & travailler dés la premiére session. Des rapports et des statistiques
sont disponibles pour connafire leur progression & tout moment, ainsi que des explications pour chaque exercice visant & renforcer les connaissances
techniques théoriquement acquises.

Caractéristiques innovantes :

* Ouverture de session et auto-inscription.

* Contréle et suivi des taches existantes.

* Contenu et exercices disponibles pour utilisateur & partir du premiére utilisation.
* Exercices pratiques suivant le manuel fourni par EDIBON.

* Méthodes d'évaluation pour évaluer vos connaissances et votre progression.

¢ Tests de correction automatique.

e Effectuer des calculs et des graphiques.

* Moteur résolution de systémes d'équations.

* Suivi de la formation de ['utilisateur et rapports imprimables.

* Ressources multimédias auxiliaires.

% Spécifications sujettes & changement sans préavis, en raison de la commodité de 'amélioration du produit.
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