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Barre d’ outils Q/ORIGA

MG
/“ > () - Q3 EN OIS | ol & LR | OPMODE |8 Position thches de mouvement LJ
Se connecter
Mode de fonctionnement
Se déconnect
Appliquer Enable Reset Erreurs
Sauvegarde sur RAM
Disable
Reset de I’ EEPROM
Arréter un mvt
Sauvegarde sur EEPROM
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Page de configuration de |’ application OloRIGA |

E sans nom - DriveGLUI

Fichier Edition Communication “ariateur Qukils  Affichage 7

O | X S T2 A
= i DRIvVED
=¥+, Assistant de configuration Welcome to the Drive Setup Wizard
B Réglages de base
[, Unités [ Conversion

(5. Moteur | Capteur Cet azziztant vwa vous aider 3 configurer le variateur, Commencez par choizir un type de configuration
(5. Données de position danz la lizte suivante: "Configuration rapide moteursvanateur”, "analogigue", "Engrenage’, "'Tache de
B E/S Ingiques mouvement”, "Configuration compléte’.
5 Mise E”'SEMEE Appuvez sur ' 'Suivant'! ou 'Précédent” pour changsr de page, ou cliquez dirsctemeant dans
€ Etat (Défauts | Alarmes) l'arhorescence & gauche pour accéder directement & une page. Appuyvez sur le bouton "B affraichir' de
[~ ] Maniteur la barre d'outilz pour récupérer lez données d'origine de la page en cours.
[ Prise de référence _ . s
"I Taches d " [uand une nouvelle page d'assistant est ouverte, les valeurs des paramétres de la page zont chargés &
ﬁ Oac."es RN partir de: ceux du wariateur.
srilloscope

-+ Diagramme de Bode

; Choizir la configuration pour
Terminal

" Paramétrage rapide du variateur et du mateur
(" Application analogique
(" Application arbre dlectique

+ Application taches de mouvernenk

(" Configuration compléte

Démarrer ['assistant de configuration |

-
e
Régler la configuration souhaité puiscliquer sur « Démarrer |'assistant... » HOERBIGER
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Page des reglages de base

E sans nom - DriveGLI

QO aoRrIGA

Fichier Edition Communication  Variateur

D

Qutils  Affichage 7

& TN

= f] DrIvED
- "**;:‘ Assistant de configuration

5. Réglages de base
B Unités | Conversion
5. Mateur | Capteur
5. Données de position
5. EJS logiques

[ Mise en service

ﬂ Etat (Défauts | Alarmes)

E Moniteur

5. Prise de référence

UJ&‘ Taches de mouvement

BB osciloscope

= Diagramme de Bode

Terminal

Régler latension d’utilisation puiscliquer sur « Suivant »

30.05.2007

FPawer zupply

Fiézizstance de freinage

* jnterne  Waleur

Ohms

Fuizzsance de freinage mas.

o w

" esteme

Tension réseau
230 hl

Action i perte de phase réseau

|Tri|:uhasé [lirnitation de courant], alarme nDEﬂ

Y ariateur
datériel

|Drive 34
werzion logiciel embarqué
I\-"2.DD DRIME Rew create.d Mar 24 10:48:20 2006

Murméra de zérie  Temps de fonctionnement Mo

|D |:-::-::-:HIH:-: h DRIWED

v Autorizer [autovalidation S du vanateur au démanage

Suiant »

Cocher I'autorisation d’autovalidation
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Page des reglages Unités/Conversion Olomica |

E sans nom - DriveGUI

Fichier Edition Communication  Yariateor  Oukils  Affichage 7

IDEd|fBRX |- (&8 78 >

=[] prIveED
B 1‘;{ #Assistant de configuration

5 Réaglages de base Paosition /
| Linikes | Conversion :J

um
(5 Maoteur | Capleur ) . .
4 Données de pasitian Vitesse Unitéde vitesse

B9 EJS logiques |tra’min [B oucle de vitesse], pmds [Boucle de postion) j ——/

5. Mise en service

B Etat (Dé&fauts | Alarmes)
: ms->Witezsze limite - . .

\ 7 71 2

| M?mteur N | —'l Unitéd’ accélération

UEj. Pr:se de référence

o, Taches de mouwement

BB osciloscope

E5 Diagramme de Bode 10000 pm

Terminal Rézolution =
1 bour mateur \
Avance par tour de moteur

Calculer la rézolution en fonction de 'application. . |

Unités

Unité de distance

Accelération

Conversion Pogition / tour

< Précédent Suivant »

-
Ll
Régler lesunitésde I’application puiscliquer sur « Suivant » HOERBIGER
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Page de sélection du moteur

QO aoRrIGA

E sans nom - DriveGLI

Fichier Edition Communication Yariakeur Outils  Affichage ¥

= | & T a * 4 (
= EI .E).RNED_ y ’ Retour Moteur
=, Assistant de configuration T

F1 Réglages de base HHE
By Unités | Conversion 0 Résalveur - connecteur %2 j Type de moteur
lin W Ickeur | Capteur H
51 Données de position M obeur | (VOIr ethuette)
B3 EfS logiques - o Courant permanent

5. Mise en service Choizir dans la base de données... | I ] |NN J 35 A

€ Etat (DEfauts | Alarmes)

o] Moniteur Type Frein Courant marimum

[55. Prise de référence J Isans j 9 A

J, TEches de mouverment el Séection du frein

BB oscilloscope
= Diagramme de Bode
Terrminal

Régler letype de moteur puiscliquer sur « Suivant »

30.05.2007

UL brdmnin

Féglages rapides du régulateur

Rapport dinertie Charge / Moteur

I

Dynamique de réqulation désirée

" Fable © Moyenne ¢ Forte + Me pas régler

< Précédent | Suivant »

Option: Rentrer lerapport d’inertie (voir feuille de calcul)
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Page de données de position OloRiGA

E sans nom - DriveGLI

Fichier Edition Communication  Yariateur Cutils  Affichage 7

O E = @ X & TN &
S e __ Accélération/Décdlération mini
ST ASSiSt?”t de configuration Type d'axes Modula Direction du bwt t ace/dec min // ceeleration eC er . lon mini
B3 Réglages de base ]Linéaire _"J | e J 100 e (Valeur Pr |0r|ta|re)

[ Unités [ Conversion
B Mokeur [ Capteur Erreur de poursuite max. v max [pos.)

w8 Connees de position 262144 o 100000 prnds V|te% maX|

B9 EJS logiques Plage de déplacement utile v na [rmed.] /(Val eur Prioritair e)
59 Mise en service i4l:||:||] 100000 s

: pm
€ Etat (DEfauts | Alarmes) L
7] Moniteur Modulo pozition initiale

[-5000 um

todulo position finale

(5 Prise de référence
UJDL‘ Taches de mouwernent
BE osciloscope

= Diagramme de Bode
Terminal

Fin de courzes logiciel [Siw]-
Mo & la position

I 1 [limitation logiciel négative) i
[ 2 (limitation logiciel positive] 1L

Fenétre de positionnement

< Précédent Suivant >
Option: Butéeslogicielles
i
Régler les données de positionnement puis cliquer sur « Suivant » HOERBIGER
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Page de paramétrage des entrées/sorties logiques Oormica |

E sans nom - DriveGLII

Fichier Edition  Communicakion  Variateur  Outils  Affichage 7

0= - 2R X | 9| & T &4 O[]

== i] DRIVED
E 'o’-f\“ Assistant de configuration Entrée 1 |12: Indicatewr de prige de référence j |
B4 Réglages de base
g Uniités IIConversion Entrée 2 ]1?: Démarrer une tache de mouvernent codée en binaire, j I
Mokeur [ Capteur
[ Données de position
8 E (S logiques Entrée 3 | 2: PSTOR [fin de course pos.] ﬂ |
5. Mise en service
% eqat.:DeFauts f Alarmes) Entrée 4 | 3: NSTOP [fin de course neq.) l] |
oniteur
5. Prise de référence
UJ&t Taches de mouvement
BB osciloscope ; = : T ] :
B s i de-pisde Sortie 1 | ¥ Pozition atteinte danz la fenétre 'In-position lJ |
Terminal
Sortie 2 | 0: Ardt LJ | ]
¢ Précédent Terminer >

U
Régler lesE/Slogiques puiscliquer sur « Terminé » HOERBIGER
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Page des défauts/alarmes OloricA

B sans nom - DriveGL|

Fichier Edition  Communication  Variabeur  Outils — Affichage

e & BB X & 72 - ¢

=[] oruveD
-t I SFE 4 L
[=)-¥, Assistant de configuration Prise de réference Z?I‘Cgt’r(]je'e‘]raet
33 Réglages de base |3 par capteur de référence zans top zém L{ [ | e I pr ised Ol’igi ne
B3 Unikés § Conversion
9. Motsur [ Capteur Vitezze pendant la prize de référence Rampe acc.

5. Données de position 10000 Ty 100 gy

5. EfS logiques

1 Mise en service Direction du mouvement Rampe déc.
&) Etat (Défauts | Alarmes) | negati = 50 B
=] Moniteur

i W Frise de référence Dérive de position
ul'lt Taches de mouvement 10— pm
B oscilloscope

= Diagramme de Bode
Tetminal

Typedeprised'origine
Consaillé 3

&

HOERBIGER

30.05.2007




Page de paramétrage des mouvements Olorica |

EH sans nom - DriveGUI

Fichier Edition Communication Variateur Outils  Affichage 7

el EBE |0 8 7N &0 F M«
= P Mot d Proflede Mo, d T
A ) i 03, ot de rofile de Mo, de Bmps
TN ASSISt?nt de configuration finale / cantréile vitezze tache de i Type de
& Regl:ages de base MNo. distance  Vitesse [Hexall Acc. Déc. No. sLivante retard moLvEmEnt
ga’;’::zrﬁcg:::;jm r OF | 0Ov | ©OC | 0ACC | ODEC | O7TAE | OFN | OFT | Twe &
i i 1 5000 1000 12009 1 10 1 2 500 REL InFos
3 Dannées de position 2 ] 1000 12009 10 10 1 1 500 REL InPos
[ E/S logiques 3
5. Mise en service 4
© Etat (Défauts | Alarmes) 5
F_‘ Maniteur 3
9. Prise de référence g
“J&‘ T. mo t 3
BB oscilloscope 10
E= Diagramme de Bode 17
Terminal 12
13
14
15
16
17
18 v
$ bd
Tache de mouvement
| Muméra |1 Editian... Tche de mouvement en cours
Recharger la tic;P:i:tt:zlmouvement du E ffacer toutes les taches de mvt

Double-cliquer sur la position a créer ou modifier Sélectionner le point atester puisappuyer sur « Départ »

-
e
Aprésavoir double cliquer sur la position voir la page suivante HOERBIGER
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Page de paramétrage des mouvements (suite)

=L

D= % H=8 X

Typedemvt Absolu ou Relatif

= de O[3 4
-~ DRIED
2 m*f"‘: t oonfiguration Pﬁ?:h.-' md;n fg:ede qu*:e LHTW Trpnde
B RW’_* b= Mo debancs Wi |Hesad Ao, Do, Mo SRS retrd fir T e
S gediidiol [ ©oF [ ov | bc | oerc | ooec [ ome | df | GF Twe o~
o P 1 S0 om0 200 [ i 1 0 00| A5
gg;-.-.a?:mmm - ] 10 1200 10 0 1 1 W0|FELINPe:
lajoues a
B Mise en servioe 4
g Erat (Dfaus | Hemes) EE Mution Task Parameters |'1_||'5_E|
Fol Morker i
B s derddans T: Bl [
Ty, Toches de mowemnEt EE
B8 osolbosooce = T ragechoie: l'__/‘:
5 Lisqramme de fock "T!‘T AT - | | F o | e
Tervinal [ )
N Terri LR |Tahl=|'.ﬁ.l:|:.H'. _ ;/ o s S
7a] 1 o [ I~ Analogdn 1 |
- E; A ¥ \‘
7] e |
3 |0 fiz 20 fhas w//
Téche de noumem T Thche de moemen! sivanks 7
Tuze Ho nivar: Diémare: surven| condiion
Arm = : _
A hargor L ficte el ofe T Lien avec piofi suivan| - Démanen s hont O E/5
Vi Y iin] e ¥ :lD_ —
B B et Tenmbusingd
LN & H: [
Effase |a lache de mourmmnent ak | A |

Régler les parametres dela position puiscliquer sur « OK »
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Possibilité de « chainer »
un autre mouvement
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