HOEABIGER

Mise en route SERVOSTAR




L es étapes de |la mise en route

1 - Copie et lancement du programme

Insérer la CD-ROM

Sélectionner Setup Software SR600 pour rentrer dans le programme d’installation
Sélectionner Exécuter ce programme a partir de son emplacement actuel
(Copie automatique du programme Drive.exe dans le répertoire spécifié)

Lancer le programme Drive et sélectionner le port de communication

2 - Sélectionner le mode de fonctionnement [Page 1]

Cliquer sur le bandeau OPMODE [menu principal]
Puis sélectionner 8 (Taches mvt. Int. pour du positionnement)

3 - Sélectionner le moteur utilisé [Page 2]
Cliguer sur la touche Moteur [menu principal]

Sélectionner le moteur utilisé (voir étiquette signalétique sur le moteur, Ex. : 6SM57S)
Et le frein si il est utilisé

4 - Capteurs de sécurité fin de course [Page 3.1a]
But : Afin d’indiquer au systéme l'utilisation ou non de capteurs de sécurité

Cliquer sur la touche E/S TOR [menu principal]
Paramétrer PSTOP et NSTOP

Toute modification doit
étre validée en cliquant

sur Appliquer avant de
sortir de chaque
fenétre.
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L es étapes de |la mise en route (suite)

5 - Paramétrage de I'application [Page 4.2]
Cliguer sur la touche Position [menu principal]
Puis sur la touche Donées de pos. [menu position]

Type d'axe : Linéaire
V.max (um/s): Vitesse linéaire maxi (Voir la documentation ou en fonction de I'application)
T Acc/Déc mini (ms) : Temps d'accélération/décélération mini,
a calculer en fonction de l'application (Ex OSP-E courroie : 10 m/s?)
En position (um): Fenétre de déclenchement de la sortie “ En position ”
Résolution : Avance par tour (Voir documentation)

Ex. : OSP-E 32 a vis 10000 ym (10mm/tour)
1
Attention : V.max et la résolution sont dépendants d'un éventuel réducteur

Apprentissage de la prise d'origine [Page 4.1]
Cliquer sur touche Prise d'origine [menu Position]
Type de mise en référence En principe 3

Direction Sens de rotation moteur
Vitesse + accélération + décélération

Apprentissage des positions [Page 4.3]
Sélectionner la position souhaitée

Unités : S1 (Valeur micro-métrique)

Type : ABS (Point absolu) REL (Point relatif)

X_Réf.: Distance a parcourir

Type v_Réf. Digital (Vitesse paramétrable) Analog (Vitesse variable sur consigne analogique SW1)
v.Réf. Vitesse nominale (um/s)

Acc/Déc Temps d'accélération/décélération (ms ou mm/s=2)

Mouvement suivant N. de point suivant lors d'une séquence de points

6 - Mémorisation dans 'EEPROM
But : Afin de restaurer les paramétres lors de la mise sous tension
Cliquer sur la touche Save [menu principal]

Nota : Cette opération doit étre réalisée fréqguemment pendant la phase de mise au point, afin d'éviter la perte des
paramétres lors d'une coupure d'alimentation. 2212001




1. Menu principal HOEABIGER
T —

Pour sauvegarder le Pour visualiser Pour sauvegarder Mode opératoire: Pour régler la
programme les défauts et les données sélectionner 8 latension

sur disque | *état du variateur dans|’Eeprom d’aimentation
Voir page5 / / / / du contréleur

‘lul"ariateur 0 "DRIVED™
g E2 @ Heéaglages de baze

D f

CLEAFR
OPHMODE
ES14/8 Couple 8 Taches mvt Int [MT]

2,3

=3 E/5 Analog. Fosition Courant

Vitesze

3 E/5TOR

ROD/S51/Hne

Fetour de position |
Resalver MoteLr

M Pour sélectionner

i —| lemoteur utilisé
e voir page 2

Configuration . _ Sl _
W ariateur Def. A am. ||] [ évalide |_.|r;' Déval € Walids Cluitker

Validation du contrdleur

: Pour |e paramétrage
Pour configurer del "initiaisation, —— -
les entrées/sorties et des points Dévalidation du contrdleur

voir page 3.1 voir pages4.1a4.3 2210001




2. Sélection du moteur

Acces. Touche Moteur a partir du menu principal

Moteur 0 "DRIVED"

T @ " Avance du courant [ élect ]

N

lo Mb. de pdles

[15 A |5

lo max L lo max
|3 A o mH Waleur finale Phi[* élect

=15

—|2EI
Witegze max. [h max]
IEEIEIEI trmiry
Humeéro - Reéférence Frein de parking

5 - BSk 37MEB000-F Sans < |24EIEI 11 ras

x\ Cormection & partir de [trémin]
Impart d\es données | K | Arler

Appliquer

Avec = avec fraein sur |le moteur
Sans = sansfrein

Choisir laréférence du moteur dans e menu déroul ant
(voir étiquette signal étique sur e moteur, Ex.: 6SM57S)

Toute modification doit étre validée en
cliquant sur Appliquer avant de sortir de
chaque fenétre
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3.1a Configuration des entr ées/sorties parametrables HOERBIGER
¢ L —

Acces: Touche E/STOR apartir du menu principal Avec carte /O 180 positions

On peut configurer les entrées/sorties, grace aux menus déroulants:
Cliquer sur lafléche de chaque entrée/sortie pour visualiser toutes

les possibilités.
E/S5 TOR O "DRIYED"
Input v AGND [2 St
ohchion aleur » BTE /RTO lo ~ Dutput
| 0o K E 578 /RTa [0 FE™e Fonction
ANALOG 1IN+ |0 | oo [
MEEH e S -
Faonction Walewur = ANALLG 2 IN+- o 0 ~] On peut Conflgurer
| oo =ljo ANALOG |2 les sorties en choisissant
MM%’E%SE : Butput2—————_+1 |a fonction souhaitée
~Input 3 : Fonction
Fonction Waleur » Inact, DIGITALANT |2 I 0 Off x j
¥ inack, FSTOP |2 Waleur x
inact. NSTOF |@ N
— Input 4 inact, EMABLE |=
Fonchion Waleur % DIGITAL-OUTT |20 [inact
= ||:| DIGITAL-QUTZ |2 [inact.
DGHD |2
\ Ok, Annuler | Appliquer

AN

En choisissant 2:PSTOP et 3:NSTOP
on configure les entrées pour la gestion des
capteurs de securité de fin de course

Toute modification doit étre validée en
cliquant sur Appliquer avant de sortir de
chaque fenétre
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3.1b Configuration des entr ées/sorties parametrables HOERBIGER
(A OREA

Acces. Touche E/STOR a partir du menu principal Sans carte additionnelle
(3 positions + initialisation)

On peut configurer les entrées/sorties, grace aux menus déroulants:
Cliquer sur lafléche de chaque entrée/sortie pour visualiser toutes

les possibilités.
EfS TOR 101 “DRIVED™

-~ Input 1 AGND [B

Fonction Waleur # ETE /RTO | ~ Output 1
|12: Référence j IEI ETE /RTO |2 Faonction

ANALOG 1IN+ |= 7. En Position - .

ot 2 ANALOG 1 IM- |o | el s [ On peut configurer

Fanction Waleur & ir?lﬂ‘l_%%zzllr\rt z ID | les sorties
[17: statMT 10 =] [0 ANALOG o en choisissant

[n] . “ .,

el 3 AMALDG COM | E;:pc';taﬁ _11 lafonction souhaitée

Fonction "Yaleur & | DIGITALANT e I 0 0ff A j Ex.: Sortie En Position
I % MT Mo Bi j ID DIGITALIMNZ |2 -

= FSTORP |2 Y alewr x
MSTOP |= 0

— Input 4 EMAELE |2

Fonction Waleur « DIGITAL-OUTT (=

: : -1l DIGITAL-OUTZ |=
| &MT_No Bt <] e e
0k | Appliquer

Exemple.  12: Référence pour configurer la position du capteur d’initialisation
17:Start MT 10 pour I’ autorisation de démarrage (START)
9: MT_No_Bit pour définir e Bit de poids faible puis de poids fort

] Toute modification doit étre validée en
ATTENTION: Dans ce casla gestion des capteurs cliquant sur Appliquer avant de sortir de

de sécuritén’est pas possible par le contrleur chaque fenétre
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4.1 Parametrage del'initialisation (menu Prise d'origine) |||][|||]|[i[||

Acces. Touche Position a partir du menu principal

Nomibe it Foslais W “TOHTIF

—|__.-'—" i g k-
| — T Fpadeis F1cisges
" pliis P v
7-T i Ligmn b B v
r LR T et ok g

™ s (RT3 Rs il b
P Fimn P00 | |ty

Prize d'origine 0 "DRIYED"

Type de prised’ origine
Ex.: 3: Prised origine sur capteur

[ FiEe g'enz iz V4 Direction de recherche du

" Démarer |3 Capteur diorigine sans Top 2éro M capteur d’initialisation
*(;- At B Senz de déplacement —

[10000 urnds [Megati 4(
Fampe acc. Fampe déc. Off=et
I'I o ms I'I ] ms 1] [
— KMaode marnuel
W
F4 I'I oo prns
\ ] Annuler Appliquer
AN

laprise d origine Ex.: 10000 pm/s maxi.

Toute modification doit étre validée en

cliquant sur Appliquer avant de sortir de
chaque fenétre
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4.2 Programmation des points (menu Donnéesde pos.) Hl][lllllﬁ[ll

Acces. Touche Position a partir du menu principal

[ e e T T

'|JII"'I'IIII'|

Fron s | Choix du point que | 'on souhaite programmer. Penser a
choisir le bon groupe de points a gauche (groupes de 10)

N T e oy

Lancer et stopper
une position

7 s [HIiEE | R Tt
T o 0 D0l

Données de positionnement 0 “DRIVED™

— RAZE du muuvement/

M uméra
{~ Démamer  © Anét | 1

Sélect. Groupe Mo, - ®Re&f. - v Reéf. - Mode

- Muméro suivamt

Temps d ' accél eration
minimum : Ex.:

Entrée: I‘I -10 j I'I - Mouvement non valide

-l | A régler en fonc

— Butéesz logicielles / Seuil: de position - - - I’ applicati on et
Registre de position Position Type d'ave t aCC-*’dEC-V utilics
1: ||na,:ti|i j ||:| ILlnéalre j I'ID s
5. - 7 En Poszition Y s
[Inac =l [a000  pm [500000 s
A %V EIE
Vitesse maxi
N — A | [[viess
Résalutigr’’= admissible
/ I'I Taurz]
/
/ 0k, | Annuler | Appliquer
Z
Réglage des sécurités On entre |'avance par tour del’ axe Toute modification doit étre validée en
(Voir catalogue) cliquant sur Appliguer avant de sortir de

programmees (option)

Ex. 10000 pum/tour pour OSP-E32
avisau pasde 10 mm

chaque fenétre
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4.3 Parametrage d’ un point

Numeéro du point que | "on
est en train de programmer

Unité: S

Paramétres du mouvement

MHumeéra 1

On peut choisir les temps
d’accélération et de
décélération

Cemenu sert alier
les points entre eux

(Hm) »
\ Unités
|5| [pm] "I

Type de point: Type
ABSolu ou RELatif [ ———®[abs E
#_Rét.

Distance & parcourir |_—pfe0000n -

exprimé en um

Information de vitesse:
Analogique ou
Digital (Par défaut)

Entrer ici lavitesse
de déplacement en um/s
Si Typev _r éf. Digital

~ e Déc, Sans T
Unités MHuméro suivant
Ims->"-.-"LIh-1 *I 1]
b_acc_total Acc./Dec.
200 it Iquand w=[] j
b_déc total Condition de démarrage
I'I a0 ms I Immédiatement j

Type v _Ref. Rampe Démarrage zur front EA5
IDigitaIe j prnds IW *I INDrmalement inactif j
/ v HEf Walewr de terparization
|25EIEIEIEI prns Reglage | IEI mz
0k | Annuler | Appliquer |

s des données

Toute modification doit étre validée en
cliquant sur Appliquer avant de sortir de
chaque fenétre
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5. Pour sauvegarder le programme et les parametres

Sauvegarde des données

E nregistrer Farametres etdou Mouvements

M ouvements

Farameétres et Mouvements Annuler
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