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Utilisation conforme a ['usage prévu

Cette description contient le profil de communication pour le
contrbleur d’axe de type CPX-CMAX-C1-1. Le profil se base
sur le « Festo Handling and Positioning Profile (FHPP) ».

Elle vous fournit des informations complémentaires pour la
commande, le diagnostic et le paramétrage du contrdleur
d’axe via le bus de terrain.

Vous trouverez d’autres informations dans la description du
systéme du contrbleur d’axe utilisé (voiETFb. 0/1):

— Description P.BE-CPX-CMAX-SYS-... :
Montage, installation, diagnostic du systéme de position-
nement

Nota
Veuillez impérativement tenir compte des instructions de
sécurité contenues dans la description du systéme.

Les informations générales essentielles sur le mode de fonc-
tionnement, le montage, l’installation et la mise en service
des terminaux CPX se trouvent dans la description du
systéme CPX, type P.BE-CPX-SYS-....

Vous trouverez des informations générales concernant le
nceud CPX utilisé dans la description correspondante :

— Description, type P.BE-CPX-FB...-.../P.BE-CPX-PNIO-... :
Description du nceud CPX correspondant.

- Manuel, type P.BE-CPX-FEC-... :
Description du contrdleur frontal CPX.

L’annexgq de cette description contient des informations
supplémentaires concernant l'utilisation du CMAX avec des
nceuds de bus de terrain compatibles.
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Instructions de sécurité

Il est impératif, lors de la mise en service et de la programma-
tion des systémes de positionnement, de respecter les consi-
gnes de sécurité figurant dans ces descriptions ainsi que
dans les notices d’utilisation des composants utilisés.

L’utilisateur doit veiller a ce que personne ne stationne dans
la sphére d’influence des actionneurs connectés ou du
systéme d’axes. La zone éventuellement dangereuse doit étre
protégée par des mesures appropriées comme des barriéres
ou des panneaux d’avertissement.

Avertissement

A Les axes peuvent se déplacer a grande vitesse et avec une
force importante. Des collisions risquent de causer de gra-
ves blessures ou de détruire des composants.
Assurez-vous que personne ne peut intervenir dans la
sphére d’influence des axes ainsi que d’autres actionneurs
connectés et qu’aucun objet ne se trouve dans la zone de
déplacement tant que le systéme est raccordé aux sources
d’énergie.

Avertissement
Les erreurs de paramétrage peuvent provoquer des bles-
sures corporelles et des dommages matériels.

N’activez le régulateur que lorsque le systéme d’axes a été
installé et paramétré dans les régles de l’art.
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Utilisateurs

Cette description s’adresse exclusivement aux spécialistes
des techniques d’asservissement et d’automatisation,
possédant l’expérience requise sur le plan de l'installation,
de la mise en service, de la programmation et du diagnostic
des systémes de positionnement.

Aprés-vente
En cas de problémes techniques, veuillez vous adresser au

service aprés-vente Festo le plus proche ou envoyer un cour-
rier électronique a ’adresse suivante :

service_international@festo.com
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Instructions importantes d’utilisation

Catégories de dangers

Cette description contient des instructions relatives aux dan-
gers pouvant résulter de l’utilisation non-conforme du pro-
duit. Ces instructions sont accompagnées d’un mot d’avertis-
sement (danger, attention, etc.) ; elles sont imprimées avec
un effet d’ombre et repérées par un pictogramme. On distin-
gue les indications de danger suivantes :

Avertissement
... signifie qu’il existe un risque de dommages corporels ou
matériels graves en cas de non-respect des instructions.

B>

Attention
... signifie qu’il existe un risque de dommages corporels ou
matériels en cas de non-respect des instructions.

Nota
) ... signifie qu’il existe un risque de dommages matériels en
cas de non-respect des instructions.

En outre, le pictogramme suivant signale les passages de
texte ol sont décrites des opérations faisant intervenir des
composants sensibles aux charges électrostatiques :

Composants sensibles aux charges électrostatiques : une
manipulation non-conforme risque d’entrainer ’endommage-
ment de composants.
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Signalisation d’informations spéciales

Les pictogrammes suivants signalent les passages de texte
contenant des informations spéciales.

Pictogrammes

Information :
recommandations, astuces et renvois a d’autres sources d’in-
formations.

Accessoires :
données relatives aux accessoires nécessaires ou utiles aux
produits Festo.

Environnement :
informations relatives a une utilisation des produits Festo
respectueuse de ’environnement.

Signes d’énumération

¢ Les points d’énumération accompagnent une liste
d’opérations qui peuvent se dérouler dans un ordre quel-
conque.

1. Des chiffres sont utilisés lorsque les opérations doivent se
dérouler dans l'ordre indiqué.

— Des tirets précédent des énumérations d’ordre général.
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Informations relatives a la version

i Cette description se référe aux versions suivantes :

— Controdleur d’axe CPX-CMAX-C1-1 a partir de la version de
logicielV 1.0

La présente description contient des informations spécifi-

ques concernant la commande, la programmation et le dia-
gnostic d’un CMAX avec le nceud CPX utilisé.
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Notice d’utilisation relative au controleur d’axe CMAX

P.BE-CPX-CMAX-SYS-...

Type Titre Contenu
Manuel Elec- « Contr6leur d’axe CMAX, Montage, installation, mise en service et diagnostic
tronique description du systéme » du contrdleur d’axe CMAX.

Description du

« Profil de communication

Commande, programmation et diagnostic d’un CMAX

profil de com- | CMAX » avec le nceud CPX utilisé.
munication P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-...
Aide en ligne | Aide relative au Festo Configuration et mise en service du module de posi-
Configuration Tool avec tionnement CMAX avec le FCT
Plugln CMAX = www.festo.com =» Téléchargement =» Zone de
téléchargement : Logiciel, pilote et firmware = En-
trer un critére de recherche : CMAX
Notice d’utili- | Notice d’utilisation des composants utilisés.
sation
Tab.0/1: Documentation concernant le systéme de positionnement avec le CMAX
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Glossaire
Cette description utilise les concepts et abréviations spécifi-
ques aux produits répertoriés ci-dessous :

Concept/abréviation | Signification

OxAO (AOp) Les nombres hexadécimaux sont repérés par le préfixe « Ox » ou la lettre
«h»enindice.

A Sortie numérique.

Les entrées de commande du CMAX sont, du point de vue de la com-
mande de niveau supérieur, des données de sortie du module, voir para-
graphB.Z.

AB Octet de sortie.

Actionneur Dans cette description, le terme « actionneur » représente les termes «
vérin linéaire » (DGCI, DGP), « vérin normalisé » ou « vérin de positionne-
ment » (DNC, DNCI, DNCM) ou encore « vérin oscillant » (DSMI).

Adaptation Fonction du CMAX permettant d’améliorer automatiquement un compor-
tement de réglage non optimal lors de 'exploitation.

API/IPC Automate programmable ; abrév. : automate (également IPC : PC indus-

triel).

Déplacement de réfé-
rence

Le déplacement de référence permet de déterminer la position de réfé-
rence et donc l’origine du systéme de base de mesure de I’axe.

E

Entrée numérique.
Les sorties d’état du CMAX sont, du point de vue de la commande de
niveau supérieur, des données d’entrée du module, voir paragraphBZ.

Enregistrement de dé-
placement

Commande de déplacement définie dans le tableau d’enregistrements de
déplacement, composée d’une position cible, d’'un mode de positionne-
ment, d’une vitesse, d’accélération, ...

E/S

Entrées et sorties numériques.

Festo Configuration Tool
(FCT)

Logiciel avec une gestion unique des données et du projet pour les types
d’appareil pris en charge. Les caractéristiques spéciales d’un type d’ap-
pareil sont supportées par des Pluglns avec les descriptions et dialogues
nécessaires.

Festo Parameter Chan-
nel (FPC)

Accés aux paramétres spécifiques FHPP.

Fonctions Fonctions spéciales dans les différents modes de fonctionnement, p. ex. :
- Mode test pas a pas
- Déplacement de référence
XVI Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH
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Concept/abréviation

Signification

Fin de course logicielle

Limitation de course programmable (point de référence = point zéro de
’axe)

Fin de course logicielle, pos. (supérieure) :

position limite max. dans le sens positif (valeurs réelles croissantes).
Fin de course logicielle, nég. (négative) :

position limite min. dans le sens négatif (valeurs réelles décroissantes).

Identification

Fonction du systéme permettant de déterminer des grandeurs caractéris-
tiques spécifiques des axes raccordés via un déplacement d’identifica-
tion, p. ex. forces de déclenchement, comportement de frottement, dyna-
mique (accélérations et vitesses maximales), etc.

Interface de controle

Raccordement pour tous les modules et cables de la liaison d’axe.

Liaison d’axe

Ensemble de tous les modules et cables raccordés au CMAX via la liaison
d’axe.

Mode de fonctionne-
ment

Type de commande, fonction ou valeur de consigne du CMAX.

Mode test pas a pas

Déplacement manuel en sens positif ou négatif.
Fonction pour le réglage des positions par ’accostage de la position
cible, p. ex. lors de 'apprentissage d’enregistrements de déplacement.

Modules CPX Terme générique pour les différents modules qui s’intégrent dans un
terminal CPX.
Nceud CPX Terme générique regroupant tous les nceuds de bus CPX ou le CPX-FEC.

Nceuds de bus

Ils établissent la liaison avec des bus de terrain déterminés. Ils envoient
des signaux de commande aux modules raccordés et surveillent leur
fonctionnement (comme module CPX : nceud de bus CPX).

Paramétres Divers paramétres devant étre définis et sauvegardés dans CMAX pour
’exploitation du systéme.
PNU Numeéro de paramétre, chaque paramétre posséde un numéro et un

sous-index, voir chapitre 5.

Point de référence (REF)

Point de référence pour le systéme de mesure incrémentiel. Le point de
référence définit un emplacement ou une position connu(e) dans la
course de l’actionneur.

Point zéro du projet (P2)

Point de référence de mesure pour toutes les positions dans les instruc-
tions de positionnement (Project Zero point). Le point zéro du projet
constitue la base pour toutes les données de position absolues (p. ex.
dans le tableau d’enregistrements de déplacement ou en cas d’ordre
direct). Le point de référence pour le point zéro du projet est le point zéro
de l'axe.
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Contenu et consignes générales de sécurité

Concept/abréviation

Signification

Festo Handling and
Positioning Profile Festo
(FHPP)

Profil de données bus de terrain pour les commandes de positionnement
Festo.

Régulation de la position

Mode de régulation avec lequel une position définie est accostée et
maintenue de maniére régulée.

Régulation de la pres-
sion/régulation de la
force

Mode de régulation avec lequel une force définie est appliquée via une
régulation de la pression. Le concept « Régulation de la force » sera tou-
jours utilisé ci-aprés.

Signal 0

Entrée ou sortie fournit 0 V (également LOW, FALSE ou 0 logique).

Signal 1

Entrée ou sortie fournit 24 V (également HIGH, TRUE ou 1 logique).

Systéme de mesure de
déplacement absolu

Systéme de mesure de déplacement avec affectation (absolue) fixe de
valeur de mesure (position, angle, ...) et valeurs mesurées, avec le CMAX
« numérique » ou « potentiométre ».

Systéme de mesure de
déplacementincrémen-
tiel

Systéme de mesure de déplacement sur lequel la valeur mesurée renvoie
aun point de référence et est déterminée par des chiffres qui correspon-
dent a des pas (de progression) de mesure de méme grandeur, pour le

« codeur » CMAX.

Terminal CPX Systéme complet composé de modules CPX avec ou sans systéme pneu-
matique.
Tab.0/2: Concepts et abréviations

XVII
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Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

1.1 Conditions d’utilisation relatives au paramétrage du CMAX
1.1.1 Remarques concernant les nceuds CPX disponibles
b. 1/1 donne une vue d’ensemble des noeuds CPX disponi-
les (CPX-FEC ou nceuds de bus CPX) et leur aptitude a fonc-
tionner avec le CMAX (version ao(it 2009).
Nceud CPX Version requise 1) Utilisation | Description voir
CPX-CEC en préparation surdemande | _
CPX-FEC a partir de la révision 18 (R18) | surdemande AnnexBB
CPX-FB6 (Interbus) a partir de la révision 22 (R22) | surdemande | _
CPX-FB11 (DeviceNet) a partir de la révision 20 (R20) | approprié Annexmz
CPX-FB13 (PROFIBUS-DP) | a partir de la révision 23 (R23) | approprié AnnexBl
CPX-FB14 (CANopen) a partir de la révision 20 (R20) | surdemande | _
CPX-FB23 (CC-Link) a partir de la révision 19 (R19) | surdemande | _
CPX-FB32 (EtherNet/IP) a partir de larévision 11 (R11) | surdemande | _
CPX-FB33 (PROFINET, M12) | a partir de la révision 7 (R7) surdemande | _
CPX-FB34 (PROFINET, RJ45) | a partir de la révision 7 (R7) surdemande | _
CPX-FB38 (EtherCAT) tous surdemande | _

D Version de révision (Rév...) voir plaque signalétique. Les révisions plus anciennes ne sont pas
adaptées a une utilisation avec CMAX et peuvent entrainer un comportementimprévisible.

Tab.1/1:

Remarques/particularités/renvois aux nceuds CPX

Vous trouverez des remarques générales sur le paramétrage
dans la description correspondante du nceud CPX utilisé.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

1-3




1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

1.1.2 Paramétres du CMAX et paramétres du nceud CPX

Le CMAX dispose d’un grand nombre de paramétres spécifi-
ques. Ces paramétres internes du CMAX ne peuvent pas étre
mémorisés en tant que paramétres de module dans le nceud
CPX, mais sont exclusivement enregistrés dans le CMAX.

L’accés aux parameétres du CMAX est par conséquent unique-
ment possible via des fonctions spéciales et non, comme ha-
bituellement, via l’interface de diagnostic E/S ou le cas
échéant via les canaux correspondants spécifiques aux bus.

Nota

9 Pour les terminaux CPX avec le CMAX, lors d’un échange
du terminal CPX ou du CMAX, un nouveau paramétrage et
une nouvelle mise en service sont toujours nécessaires,
car les paramétres et les données déterminées lors de la
mise en service sont uniquement sauvegardés dans le
CMAX.

Les parametres internes du CMAX peuvent étre modifiés a
l’aide des fonctions suivantes :

— Festo Configuration Tool avec Plugin CMAX ;

— communication du bus de terrain cyclique avec les
données de commande et d’état du FHPP (mode de fonc-
tionnement Paramétrage), voir les paragrapheg.zﬁ

eml ;
— communication du bus de terrain acyclique (p. ex. PROFI-

BUS DPV1), voir le paragraph¢§.3 ainsi que la descrip-
tion complémentaire a ’'annexgq.
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

1.2

INTEL (LSB-MSB) - Little Endian

Format de données

Les valeurs a plusieurs octets sont généralement interprétées
par le CMAX dans la séquence d’octets « INTEL (LSB-MSB) ».

Exemple 21.268.5144 = 01 44 88 22},

Adresse 0 1 2 3

d’octet

Ne de bit 76543210|(76543210(76543210(76543210
Bin 00100010/{01000100{01000100(00000001
Hex 22h 88h 44h 01h

Sivotre systéme de commande utilise une autre séquence
d’octets, vous devrez en tenir compte en conséquence, p. ex.
dans vos programmes d’application.

Paramétres CPX « Représentation de la valeur de process
analogique »

Certains nceuds CPX (p. ex. CPX-FB13, FB33, FB34 et FB35)
supportent les paramétres globaux du systéme « Représenta-
tion analogique de la valeur de process » (tableau du
systéme numéro de fonction 4402, bit 7) :

— Valeur « 0 » : INTEL (LSB-MSB) — par défaut

— Valeur « 1 » : MOTOROLA (MSB-LSB)

MOTOROLA (MSB-LSB) - Big Endian

Exemple 21.268.5144 = 01 44 88 22,

Adresse 0 1 2 3

d’octet

Ne de bit 76543210|(76543210(76543210/(76543210
Bin 00000001/01000100{01000100/00100010
Hex 01h 44h 88h 22h
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

Le CMAX analyse les paramétres globaux du systéme et
change la séquence d’octets en conséquence. Aprés modifi-
cation du paramétre, patienter env. 2 secondes jusqu’a ce
que la conversion du CMAX soit effectuée de maniére fiable.

Le CMAX remplace les valeurs, aussi bien dans les données
cycliques (données E/S) que dans les données acycliques
(parameétres).
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

1.3 Paramétrage CPX

1.3.1 Paramétrage Fail-Safe ou Idle-Mode

En fonction de votre application et du noeud CPX utilisé, véri-
fiez si un paramétrage correspondant Fail-Safe ou Idle-Mode
est nécessaire pour votre application.

Le paramétrage Fail-Safe ou Idle-Mode permet de créer des
états E/S définis en cas d’erreur ou de panne de bus.

Vous trouverez de plus amples informations a l’annexﬁs,

|j‘2 mm.l.

1.3.2 Comportement au démarrage du terminal CPX

Le paramétrage souhaité du terminal CPX peut généralement
étre établi par le coupleur ou le scanner/maitre bus pendant
la phase de démarrage ou aprés des interruptions du bus de
terrain, dans la mesure ol ceci est pris en charge par le pro-

tocole de bus de terrain utilisé.

Nota

) En cas d’échange d’un CMAX, le paramétrage n’est pas
établi automatiquement via le nceud CPX.
Dans ce cas, il faut absolument effectuer le paramétrage
correct du CMAX, comme lors de la premiére mise en ser-
vice, voir le paragraphﬂ.l.z.

Respectez les remarques concernant I’échange de compo-
sants dans la description du systéme relative au CMAX.
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1. Configuration du terminal CPX et vue d’ensemble FHPP

1.4 Remarques concernant la mise en service via le nceud CPX
(bus de terrain)

Fonction

En principe, la mise en service du CMAX peut entiérement
étre effectuée de maniére commandée via le nceud CPX.

Ceci nécessite cependant dans tous les cas une programma-
tion complexe du systéme de commande et des mesures ap-
propriées pour la surveillance de l’actionneur lors de I’exécu-
tion des fonctions de mise en service.

Recommandation :
Effectuez la mise en service avec le FCT.

b. 1/2 donne une vue d’ensemble des fonctions requises
avec renvois a des informations détaillées.

Description

Rubrique

voir

Déroulement
completdela
mise en service

En cas d’applications
spéciales, la mise en service
est possible via le nceud
CPX.

Remarques relatives a la
mise en service et a ’'aprés-
vente

An nexm

Lors de la mise en
service globale

Commande et surveillance
du CMAX

Octets de commande et
d’état

ChapitrB

Paramétrage

Lecture de la configuration
réelle détectée, écriture de
la configuration théorique,
paramétrage des données

d’application, etc.

Diagnostic Chapitrﬂ
Mode de fonctionnement ParagraphBZ
Paramétrage (FPC)

Instructions de paramétre ParagraphBB

acycliques

Fonctions de
mise en service

Exécution des fonctions de
mise en service, test de
déplacement, identification,
fonctions d’apprentissage

Mode de fonctionnement
mise en service

ParagraphBZ.S

Fonctions de mise en service

Paragraphﬁ.Z

Tab.1/2:
[ ]
I

1-8

Informations relatives a la mise en service via le noeud CPX

Respectez également les remarques dans la description du
systéme relative au CMAX.
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Données E/S et commande séquentielle
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2. Données E/S et commande séquentielle
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.1

2.1.1

Modes de fonctionnement

Les modes de fonctionnement se distinguent par leur contenu
et la signification des données E/S cycliques et par les fonc-
tions qui peuvent étre appelées dans le CMAX.

Mode d’enregistrement

Le CMAX dispose de 64 enregistrements qui contiennent tou-
tes les informations nécessaires pour un ordre de positionne-
ment.

Le numéro d’enregistrement que le CMAX doit exécuter lors
du démarrage suivant est transmis dans les données de sor-
tie de ’API. Les données d’entrée contiennent le dernier nu-
méro d’enregistrement exécuté.

Le CMAX ne prend en charge aucun programme utilisateur.
Les enregistrements ne peuvent pas étre exécutés automati-
qguement par une logique programmable. Le CMAX ne peut
pas exécuter des taches utiles dans le mode autonome
(Stand-Alone).

Toutefois, il est possible d’enchainer plusieurs enregistre-
ments et de les faire exécuter successivement par une com-
mande de départ. De méme, il est possible de définir un en-
chainement d’enregistrements avant de parvenir a la position
cible.

Ceci permet de réaliser des profils de déplacement sans que
les temps morts n’agissent, qui apparaissent lors de la trans-
mission sur le bus de terrain et sur la durée de cycle de ’API.

Pour de plus amples informations concernant le mode d’enre-
gistrement, reportez-vous au paragraphefjs. Vous trouverez
une vue d’ensemble des données E/S au paragraphsfj.zj.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.1.2 Mode direct

2.1.3 Mise en service

2-4

En mode direct, les instructions de déplacement sont directe-
ment formulées dans les données de sortie de ’API (et/ou du
noeud CPX).

L’application typique calcule de facon dynamique les consi-
gnes de position finale pour chaque instruction ou pour une
partie des instructions. Ceci permet p. ex. une adaptation aux
différentes tailles des piéces sans un nouveau paramétrage
de la liste des enregistrements. Les valeurs de consigne sont
gérées dans I’API et transmises directement au CMAX.

Pour de plus amples informations concernant le mode direct,
reportez-vous au paragraphe3.4. Vous trouverez une vue
d’ensemble des données E/Sau paragraph@.z.A.

Le mode de fonctionnement Mise en service sert a mettre en
route le CMAX, a exécuter des déplacements d’identification,
etc. Sont admissibles les fonctions suivantes :

— paramétrage de toutes les paramétres d’axes (avec le FCT
ou par accés acyclique) ;

— pas a pas, apprentissage, référencement ;

— identification, test de déplacement, autres fonctions de
mise en service.

Les instructions de positionnement (sélection d’enregistre-
ment, ordre direct) ne sont pas admissibles. Le mode de fonc-
tionnement sert avant tout a créer une séparation claire entre
les fonctions de mise en service et le mode de positionne-
ment, afin de minimiser le risque de fausses manoeuvres.

Vous trouverez les informations concernant les fonctions de
mise en service au paragraph¢3.1, et une vue d’ensemble
des données E/S au paragrap §32.5.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.1.4 Paramétrage

Dans le mode de fonctionnement Paramétrage, il est possible
de transmettre dans les données E/S cycliques du FHPP les
paramétres en principe prévus pour la commande du CMAX.

Le premier octet de contrdle CCON est alors transmis pour la
commande d’activation et le mode de fonctionnement du
CMAX. Les sept autres octets sont occupés par le Festo Para-
meter Channel (FPC).

Le mode de fonctionnement Paramétrage peut étre activé
dans ’état « Actionneur/régulateur verrouillé » ou « Action-
neur/régulateur activé ». Selon le cas, le régulateur est alors
activé ou non. L’activation peut apparaitre afin qu’un action-
neur vertical soit maintenu.

Un déplacement de l'actionneur par START n’est pas pos-
sible.

Vous trouverez des informations relatives au paramétrage
ainsi qu’une vue d’ensemble des données E/S au para-

graph9.2.6.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.1.5 Vue d’ensemble des fonctions disponibles dans les modes de
fonctionnement

b. 2/1 montre les fonctions disponibles dans les différents
modes de fonctionnement.

Fonction Mode de fonctionnement
Mode | Mode | Miseen | Param.
d’enr. | dir. service

Paramétrage dans les données E/S cycliques D X

Paramétrage acyclique 2 des paramétres d’axes (longueur X

du vérin,..) D

Paramétrage acyclique 2 des valeurs de consigne X X X

(liste d’enregistrements, ...)

Pas a pas position X X X

Apprentissage des valeurs de consigne X

Apprentissage des points zéro, fins de course logicielles X

Référencement X X X

Positionnement point par point X X

Positionnement mode poursuite X

Force de consigne point par point X X

Conversion de la valeur de consigne a la volée X X

(nouvel ordre avant MC)

Identification X

Test de déplacement X

1 Uniquement admissible avec STOP = 0

2 p.ex. DPV1

Tab.2/1: Fonctions disponibles dans les modes de fonctionnement

Lesfonctionsdel’actionneursontdécritesauchapitre e}
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2 Structure des données E/S cycliques dans les modes de

fonctionnement
Données Octet1 | Octet2 | Octet3 ‘ Octet 4 ‘ Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
DonnéesS | Les octets 1 et 2 Les octets 3 a 8 dépendent du mode de fonctionnement choisi

Données E

(fixes) restent in-
changés dans tous
les modes de fonc-
tionnement (excepté
'octet 2 lors du pa-
ramétrage).

Ils comprennent

des octets de com-
mande et d’état

(p. ex. CCON,

SCON, ...) permet-
tant d’activer la vali-
dation du CMAX et le
réglage des modes
de fonctionnement.

(mode direct, mode d’enregistrement) et transmettent d’autres

octets de commande et d’état (p. ex. CDIR, SDIR) ainsi que des

valeurs de consigne et réelles :

- numéro d’enregistrement ou position de consigne dans les
donnéesS;

- signal de retour de la position réelle et du numéro d’enregis-
trement dans les donnéesE ;

— d’autres valeurs de consigne et réelles en fonction du mode
de régulation et du mode de fonctionnement.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

Procédure a suivre

Déterminez d’abord le mode de fonctionnement dans 'octet
de contréle CCON, voir les paragrapheg.z.l eg.z.z.

L’affectation des autres octets de contréle et d’état en
résulte :

— mode d’enregistrement, voir paragraph(fj.z.B.
— mode direct, voir paragraphg.z.A.

— mise en service, voir paragraphg.z.S.

— Paramétrage, voir chapitrsfj.z.&

Recommandation : Lors de I’exploitation, activez le bit de
commande CCON.LOCK. L’API peut ainsi garantir que le pro-
cessus programmé ne peut pas étre dérangé par un accés
avec le FCT.

Analysez le bit d’état SCON.FCT_MMI, et tenez compte dans
le déroulement du programme de I’API de ’accés de com-
mande manquant.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2.1 Structure CCON/SCON

CCON

L’octet de contréle 1 (CCON) actionne tous les états devant
étre disponibles dans tous les modes de fonctionnement.

Affectation de ’octet de contréle CCON (octet 1)
CCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
OPM2 0OPM1 LOCK _ RESET BRAKE | STOP ENABLE
Sélection du mode | Bloquer | _ Valider Desser- | Stop Activer
de fonctionnement | 'accés au 'incident | rer le ’action-
logiciel frein neur
SCON L’octet d’état 1 (SCON) signale ’état du CMAX dans tous les

modes de fonctionnement.

Affectation de ’octet d’état SCON (octet 1)

SCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
OPM2 0OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Signalde retourdu | Logiciel Tension | Dysfonc- | Avertis- | Mode Action-
mode de fonctionne- | de com- | sous tionne- sement | activé neur
ment mande charge ment activé
d’appa- | présente
reils

2-8

Le mode de fonctionnement est défini avec CCON.OPM1 et
OPM2 et est signalé dans SCON.OPM1 et OPM2.

Vous trouverez 'interaction des octets de commande dans la
description de la commande séquentielle, voir chapitrﬁ.
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet de contrdle 1 (CCON)

Bit FR EN Description

BO Activer l'ac- Enable Drive =0 : verrouiller I'actionneur (régulateur)

ENABLE | tionneur =1 : activer l'actionneur (régulateur)

B1 Stop Stop =0:arrét activé (exécuter rampe d’arrét + rejeter or-
STOP dre de positionnement). L’actionneur s’arréte

avec la rampe d’arrét, 'ordre est interrompu, la
surveillance d’arrét est désactivée.
=1:activer le mode.
Non admissible dans le mode de fonctionnement
Paramétrage.
Un avertissement est signalé en cas de signal 1 dans le
mode de fonctionnement Paramétrage.

B2 Desserrer le Open Brake =0 : activer le frein (O V au niveau de la sortie de frein)
BRAKE | frein =1:desserrer le frein (24 V au niveau de la sortie de
frein)

Nota : L’affectation peut étre inversée par le para-
métrage (PNU 522:02).

Si la validation et le frein sont activés, le CMAX exécute
une régulation de force avec une force de consigne 0.

B3 Valider l’inci- Reset Fault Avec un front montant, un message d’incident présent

RESET dent est effacé et en cas de succes, I’état Dérangement est
quitté.

B4 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.

— Un avertissement est signalé en cas de signal 1.

B5 Bloquer Lock Software | Accés a l’interface de service (via FCT) :
LOCK ’accés au access =1:FCT est uniquement autorisé a observer, prise en
logiciel charge de la commande d’appareils (FCT) impos-
sible.

=0: FCT peut prendre en charge la commande d’appa-
reils (pour modifier des paramétres ou comman-
der des entrées).

Bé6 Sélection du Select Operat- | Bit 7 6 Mode de fonctionnement
OoPM1 mode de fonc- | ing Mode
tionnement 0 0 Moded’enregistrement, voir para-
graphf212.3
B7 Mode direct, voir paragraphf2.2.4

OPM2

-]
= O -

Mise en service, voir paragrap 2.5
Paramétrage, voir paragraph .6
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet d’état 1 (SCON)

Bit FR EN Description
BO Régulateur ac- | Drive Enabled | =0 : actionneur/régulateurverrouillé, régulateur
ENABLED | tivé désactivé
=1:actionneur/régulateur activé
B1 Mode activé Operation =0: Stop activé
OPEN Enabled = 1: fonctionnementvalidé, positionnement possible
B2 Avertissement | Warning =0:absence d’avertissement
WARN = 1: présence d’avertissement
B3 Dysfonction- Fault =0:aucun défaut
FAULT nement =1: présence d’unincident ou réaction aux défauts
activée
B4 Tension sous 24V Load = 0: tension sous charge absente
24VL charge 24V Voltage is = 1:tension sous charge disponible
présente applied
B5 Commande Drive Control | = 0: Commande d’appareils libre (p. ex. API/bus de
FCT_MMI| d’appareils by Software terrain)
par logiciel (FCT/MMI) =1: Commande d’appareils par logiciel (FCT)
B6 Signal dere- Display Bit 7 6 signalde retour mode de fonctionnement
OPM1 tour du mode | Operating 0 0 Moded’enregistrement
de fonctionne- | Mode 0 1 Modedirect
B7 ment 1 0 Miseenservice
OPM2 1 1 Paramétrage
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2.2 Détermination du mode de fonctionnement avec CCON

Mode de CCON/SCON | Description
fonctionne-
ment .OPM2 | .OPM1
Mode de fonc- 0 L’API sélectionne un enregistrement parmi une liste d’enregis-
tionnement trements mise en mémoire dans CMAX. Un enregistrement
sélectiond’en- contient tous les paramétres définis pour un ordre de déplace-
registrement ment. Le numéro d’enregistrement est transmis dans les
(Mode d’enre- données E/S cycliques comme valeur de consigne ou comme
gistrement) valeur réelle.
Mode de fonc- 0 L’ordre de positionnement est transféré directement dans les
tionnement données d’E/S cycliques. Les valeurs de consigne les plus im-
ordre direct portantes (position, vitesse, force) sont alors transmises. Des
(mode direct) paramétres complémentaires (p. ex. ’accélération) sont définis
par le paramétrage.

Mode de fonc- 1 Les fonctions de mise en service (p. ex. identification) peuvent
tionnement étre exécutées et les paramétres peuvent étre lus ou écrits. Les
mise en service ordres de positionnement ne sont pas possibles.
Mode de fonc- 1 Un paramétre est transmis dans les données E/S selon le
tionnement protocole FPC. Les ordres de positionnement ne sont pas
paramétrage possibles.

Tab.2/2: Vue d’ensemble des modes de fonctionnement du CMAX

Commutation du mode de fonctionnement

Le mode de fonctionnement est commuté via les octets de
controle CCON.OPM1 et CCON.OPM2 et signalé dans les
octets d’état SCON.OPM1 et SCON.OPM2, voiETFb. 2/2.

Une commutation du mode de fonctionnement a la mise en
service ou au paramétrage est uniquement autorisée dans
I’état « Régulateur verrouillé » (CCON.ENABLE = 0) ou dans
I’état « Régulateur activé » (CCON.STOP = 0). La commutation
entre mode d’enregistrement et mode direct est en outre
autorisée dans |’état « Opérationnel », en présence de MC
(SPOS.MC=1).

Dans I’état « Dérangement », il est également possible de
commuter le mode de fonctionnement.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2.3 Données E/S dans le mode de fonctionnement Sélection
d’enregistrement

Données d’E/S : mode d’enregistrement

Données Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8

DonnéesS | CCON CPOS N°d’en- | Réservé | Réservé

registr.
DonnéesE | SCON SPOS N°d’en- | RSB Valeur réelle principale (position réelle,
registr. force réelle)

Affectation des octets de contréle et d’état (mode d’enregis-
trement) :

Affectation des octets de contrdle (mode d’enregistrement)

CCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet 1 OPM2 OPM1 LOCK — RESET BRAKE | STOP ENABLE
Sélection du mode | Bloquer | _ Valider Desser- | Stop Activer
de fonctionnement | ’accés au lincident | rerle l’action-
logiciel frein neur
CPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet 2 —_ CLEAR TEACH JOGN JOGP HOM START HALT
—_ —_ Effectuer | Pasa pas | Pas a pas | Lance- Lance- —_
'appren- | négatif | positif ment ment
tissage de d’undé- | d’'unor-
la valeur place- dre de
mentde | déplace-
référence | ment

N°d’en- | Octet 3 : numéro de ’enregistrement a lancer (1 ... 64).
registr.
Octet 3

rés. Réservé = 0.
Octet 4
as
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2. Données E/S et commande séquentielle

Affectation des octets d’état (mode d’enregistrement)
SCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 OoPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Signal de retourdu | Logiciel Tension | Dysfonc- | Avertis- | Mode Action-
mode de fonctionne- | de com- | sous tionne- sement | activé neur
ment mande charge ment activé
d’appa- | présente
reils
SPOS B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet2 | REF STILL DEV Mov TEACH MC ACK HALT
Action- Avertis- | Erreurde | L’axe se | Valida- Motion Valida- —
neur sement | poursuite | déplace | tion Complete | tiondu
référencé | d’arrét appren- lance-
tissage ment
N°d’en- | Signal de retour du dernier enregistrement lancé (1 ... 64).
registr. En cas de chainage d’enregistrements, le numéro d’enregistrement réel comporte tou-
Octet 3 | jours le numéro d’enregistrement effectivement exécuté actuellement, varie lors de
’enchainement d’enregistrements donc sans front de départ.
RSB B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet4 | _ _ XLIM VLIM RCE coM1 RCC RC1
— — Limite de | Limite de | Erreur Signalde | Tousles | 1.En-
course vitesse lors de retour en- chaine-
atteinte | atteinte | l’en- mode de | chaine- | ment
chaine- | régula- ments d’enre-
ment tion d’enre- gistre-
d’enre- gistre- ments
gistre- ments sorti
ments sortis
Valeur En fonction du paramétrage : position réelle ou force réelle conformément au réglage
réelle FHPP (PNU 523:04 ou 523:08) dans le systéme d’unités paramétré (paragraphﬁ.l).
princi-
pale
Octet 5
as

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

2-13




2. Données E/S et commande séquentielle

CPOS

L’octet de contrdle 2 (CPOS) commande les processus de
positionnement dés l’activation de l’actionneur.

Octet de contréle 2 (CPOS) — Mode d’enregistrement

Bit FR EN Description
BO _ _ Réservé, doit &tre sur 0.
HALT Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B1 Start ordre de | Start Position- | Un front montant déclenche la reprise des données de
START positionne- ing Task consigne actuelles et lance un positionnement.
ment
B2 Lancerun Start Homing | Un front montant lance le déplacement de référence
HOM déplacement avec les paramétres réglés, le référencement est réini-
de référence tialisé.
Un dérangement est signalé avec un systéme de mesure
absolu.
B3 Pas a pas Jog positive L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JoGP positif le sens de valeurs réelles plus élevées, tant que le bit
est forcé.
B4 Pas a pas Jog negative L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JOGN négatif le sens de valeurs réelles inférieures, tant que le bit est
forcé.
SiJOGP et JOGN sont activés simultanément, 'action-
neur se déplace dans le sens positif.
B5 Effectuer Teach Actual | Un front descendant déclenche la reprise de la valeur
TEACH "apprentis- Value réelle actuelle dans le registre de valeurs de consigne
sagedela de ’enregistrement de déplacement actuellement
valeur adressé.
B6 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.
CLEAR Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B7 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.

Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet d’état 2 (SPOS) — Mode d’enregistrement

Bit FR EN Description
BO Halt Halt Réservé (= 0).
HALT
B1 Validationdu | Acknowledge | =0: prétpour le lancement
ACK lancement Start =1:lancement exécuté
B2 Motion Com- | Motion Com- | =0: ordre de déplacement activé
MC plete plete =1:ordre de déplacement terminé, le cas échéant
avec erreur 2
B3 Validation Acknowledge | =0:apprentissage exécuté, la valeur réelle est reprise
TEACH apprentissage | Teach =1: prét pour apprentissage
B4 L’axe se Axis is moving | Surveillance du déplacement.
Mov déplace = 0: L’actionneur ne se déplace pas
(signal de vitesse de I’axe < valeur limite)
= 1:’actionneur se déplace
B5 Erreur de Drag (devia- Surveillance de ’erreur de poursuite ou de la
DEV poursuite tion) Warning | tolérance.
=0:aucune erreur de poursuite/dans la tolérance
=1:erreur de poursuite active/hors tolérance
B6 Avertissement | Standstill Surveillance d’arrét.
STILL d’arrét Warning =0: avertissement d’arrét non actif
=1 : avertissement d’arrét actif, ’actionneur s’est
déplacé en direction de MC (régulation de la
position)
B7 Actionneur Axis is =0: le référencement doit &tre effectué
REF référencé Referenced = 1:information de référencement disponible, aucun

déplacement de référence n’est nécessaire

D Lors de la programmation du Handshake de CPOS.START et SPOS.ACK, il convient également de
toujours tenir compte des incidents présents, car SPOS.ACK n’est pas activé en cas d’incident.
2 MC est tout d’abord forcé aprés le démarrage (état « Actionneur verrouillé »).
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet d’état 4 (RSB) — Mode d’enregistrement

Bit FR EN Description
BO 1. Enchaine- Position set Si au moins une condition d’évolution a été configurée :
RC1 mentd’enre- | sequencing#1 | = 0: La premiére condition d’évolution n’a pas été
gistrements completed D atteinte.
exécuté =1:La premiére condition d’évolution a été exécutée.
B1 Tous les en- Position set Siau moins une condition d’évolution a été configurée
RCC chainements | sequencing et en cas de présence de Motion Complete (MC) :
d’enregistre- | Completed U | =0: condition d’évolution non remplie, chainage d’en-
ments registrements interrompu.
exécutés = 1:Lachaine d’enregistrements a été exécutée jus-
qu’au bout
B2 Signal de re- Control Mode | =0:régulation de la position active
com1 tour mode de | feed back 1 =1:régulation de la force active
régulation 1
B3 Erreurlorsde | Position set Si au moins une condition d’évolution a été configurée :
RCE V ’enchaine- sequencing =0:aucune erreur en cas d’enchainement d’enregis-
ment d’enre- Error D trements ou aucun enchainement d’enregistre-
gistrements ments programmé
= 1:Un enchainement d’enregistrements était pro-
grammé, mais n’a pas été exécuté, chainage d’en-
registrement interrompu, un incident est signalé.
B4 Limite de vi- Velocity (V-) Uniguement en cas de régulation de la force :
VLIM tesse atteinte | Limit reached | = 0: limite de vitesse non atteinte
= 1: limite de vitesse atteinte, un incident est signalé
B5 Limite de Stroke (X-) Uniguement en cas de régulation de la force :
XLIM course Limit reached | = 0: limite de course non atteinte
atteinte = 1: limite de course atteinte, un incident est signalé
B6 _ _ Réservé
B7 — — Réservé

1 Enchainement d’enregistrements : Position set sequencing 2 Record Chaining

2-16

L’octet d’état d’enregistrement RSB est transmis comme
octet 4 dans le mode d’enregistrement. Tous les octets sont
remis a zéro lors du démarrage et actualisés de maniére
dynamique.
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2.4 Données E/S dans le mode de fonctionnement Ordre direct

Données d’E/S : mode direct

Données Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet 4 Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
DonnéesS | CCON CPOS CDIR Valeurde | Valeurde consigne principale

consigne (position, force?

secondaire
DonnéesE | SCON SPOS SDIR Valeur Valeur réelle principale

réelle se- (position réelle, force)

condaire

Affectation des octets de contrdle et d’état (mode direct) :

Affectation des octets de contrdle (mode direct)

CCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 OPM1 LOCK _ RESET BRAKE | STOP ENABLE
Sélection du mode | Bloquer | _ Valider Desser- | Stop Activer
de fonctionnement | I'accés au incident | rerle l’action-
logiciel frein neur
CPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet2 | _ CLEAR TEACH JOGN JOoGP HOM START HALT
— — Effectuer | Pasapas | Pasa Pas Lance- Lance- —
'appren- | négatif | positi ment d’un| ment d’un
tissage de déplace- | ordre de
lavaleur ment de | déplace-
référence | ment
CDIR B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet3 | _ FAST XLIM VLIM CONT COM2 coM1 ABS
_ Arrét Désact. Désact. | Mode Mode de | Mode de | Absolue/
rapide, limitede | limitede | poursuite| régula- régula- relative
exact course vitesse tion 2 tion 1
(profil) (position,
force)
Valeur Valeur de consigne, en fonction du mode de régulation et du réglage FHPP (PNU 523)
decon- | - Vitesse en pourcentage de la valeur prédéfinie (PNU 540),
signe — Rampe de force de la valeur prédéfinie (PNU 550),
secon- — Masse de la piéce a usiner en pourcentage de la valeur prédéfinie (PNU 544 ou PNU 551).
daire Plage de valeurs 0 ... 100, non dotée d’un signe. Les valeurs de consigne non admissibles
Octet 4 sont limitées. En cas de valeur secondaire « Masse de la piéce a usiner », on utilise tou-
jours 100 % de la valeur de base pour la vitesse ou la rampe de force.
La valeur de consigne est reprise avec un front positif sur CPOS.START.
Valeur Valeur de consigne de la position ou de la force dans le systéme d’unités paramétré
de consi- | (paragraph lg)
gne prin- | Lavaleurd nsigne est reprise avec un front positif sur CPOS.START.
cipale En cas de mode poursuite, la position de consigne est reprise en continu aprés le démar-
Octet 5 rage jusqu’a la fin du mode poursuite.
as
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2. Données E/S et commande séquentielle

Affectation des octets d’état (mode direct)

SCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Signal de retourdu | Logiciel Tension | Dysfonc- | Avertis- | Mode Action-
mode de fonctionne- | de com- | sous tionne- sement | activé neur
ment mande charge ment activé
d’appa- | présente
reils
SPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet2 | REF STILL DEV Mov TEACH MC ACK HALT
Action- Avertis- | Erreurde | L’axe se | Valida- Motion Valida- —
neur sement | poursuite | déplace | tionap- | Complete| tiondu
référencé | d’arrét prentis- lance-
sage ment
SDIR B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet3 | — FAST D | XLIM VLIM CONT COM2 | COM1 |ABS D
— Arrét Limite de | Limite de | Mode Signalde | Signalde | Absolue/
rapide, course at- | vitesse poursuite | retour retour relative
exact teinte atteinte mode de | mode de
actif régula- régula-
tion 2 tion1
Valeur Valeur réelle de la vitesse en pourcentage de la valeur prédéfinie (PNU540).
réelle La valeur réelle secondaire de la vitesse est dotée d’un signe, il est donc possible d’affi-
secon- cher des valeurs positives et négatives. La plage de valeurs totale est utilisée, cela signi-
daire fie que lavitesse affichée se situe dans une plage comprise entre -128 % a +127 %.
Octet 4 | Lesvitessesplusélevéessontlimitéesa-128 % ou +127 %.
Valeur Valeur réelle de la position ou de la force dans le systéme d’unités paramétré (para-
réelle graphE.l), selon I’état de fonctionnement et le réglage FHPP (PNU 523).
princi-
pale
Octet 5
as

D Le bit d’état change uniquement lors de la reprise de I'ordre (front de départ), tous les autres bits
d’état dans SDIR et RSB sont actualisés de maniére cyclique.
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2. Données E/S et commande séquentielle

CPOS L’octet de contr6le 2 (CPOS) commande les processus de
positionnement dés l’activation de l’actionneur.
Octet de contrdle 2 (CPOS) — Mode direct
Bit FR EN Description
BO _ _ Réservé, doit &tre sur 0.
HALT Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B1 Lancerunor- | Start Position- | Un front montant déclenche la reprise des données de
START dre de dépla- | ing Task consigne actuelles et lance un positionnement.
cement
B2 Lancerun Start Homing | Un front montant lance le déplacement de référence
HOM déplacement avec les paramétres réglés, le référencement est réini-
de référence tialisé.
Un dérangement est signalé avec un systéme de mesure
absolu.
B3 Pas a pas Jog positive L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JoGP positif le sens de valeurs réelles plus élevées, tant que le bit
est forcé.
B4 Pas a pas Jog negative L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JOGN négatif le sens de valeurs réelles inférieures, tant que le bit est
forcé.
SiJOGP et JOGN sont activés simultanément, 'action-
neur se déplace dans le sens positif.
B5 Effectuer Teach Actual Réservé (dans le mode direct).
TEACH "apprentis- Value Un incident est signalé en cas de signal 1.
sagedela
valeur
B6 _ _ Réservé, doit étre sur 0.
CLEAR Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B7 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.
— Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
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2. Données E/S et commande séquentielle

CDIR

L’octet de contrdle 3 (CDIR) est un octet de contrdle spécial
pour le mode de fonctionnement Mode direct.

Octet de contréle 3 (CDIR) — Mode direct

Bit FR EN Description
BO Absolue/ Absolute/ =0: lavaleur de consigne est absolue (rapportée au
ABS relative Relative point zéro du projet)
=1:lavaleur de consigne est relative par rapport a la
derniére valeur de consigne/valeur réelle 1
B1 Mode de régu- | Control Mode 1| = 0 : régulation de la position
com1 lation 1 =1:régulation de la force
B2 Mode de régu- | Control Mode 2| Uniquement en cas de régulation de la position
com2 lation 2 (COM1=0) :
= 0: profil libre : la vitesse et ’accélération sont
prédéfinies librement
= 1: profil automatique : la vitesse et les accélérations
sont prédéfinies par le régulateur 2
Unincident est signalé en cas de signal 1 avec le mode
de régulation de force.
B3 Mode pour- Continous En cas de régulation de la position : Active le mode
CONT suite (Tracking) poursuite (valeur de consigne continue) :
Mode =0:ne pas activer le mode poursuite
= 1: activer le mode poursuite
B4 Vitesse valeur | Speed (V) Limit| En cas de régulation de force :
VLIM limite inactive | OFF = 0: activer la valeur limite de vitesse
= 1:désactiver la valeur limite de vitesse
B5 Valeur de limite | Stroke (X-) En cas de régulation de force :
XLIM de course non | Limit OFF = 0: activer la surveillance de la course
activée = 1:désactiver la surveillance de la course
B6 Arrét rapide Fast stop Régulation une fois la valeur de consigne cible atteinte : 3
FAST = 0: Arrét précis
=1:Arrétrapide
B7 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.

Un avertissement est signalé en cas de signal 1.

3) Voir paragraph
de qualité. Enc

D Lavaleur de consigne est relative par rapport a la derniére valeur de consigne (pour MC) ou valeur
réelle (si absence de MC).
Les ordres de force suivant les ordres de position se référent a la force 0.

2 Lavitesse et les accélérations sont sélectionnées par le régulateur en fonction de Iidentification
de telle sorte que la position cible soit atteinte le plus rapidement possible et sans dépassement.

1.4. SPOS.MC est seulement forcé lorsque 'ordre est terminé, selon la classe

d’arrét rapide, la surveillance d’arrét est désactivée.
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet d’état 2 (SPOS) — Mode direct

Bit FR EN Description
BO Halt Halt Réservé (= 0).
HALT
B1 Validationdu | Acknowledge | =0: prétpour le lancement
ACK lancement Start =1:lancement exécuté V
B2 Motion Motion Com- | =0: ordre de déplacement activé
MC Complete plete =1:ordre de déplacement terminé, le cas échéant
avec erreur 2
B3 Validation Acknowledge | Réservé (= 0).
TEACH apprentissage | Teach
B4 L’axe se Axis is moving | Surveillance du déplacement.
Mov déplace = 0: L’actionneur ne se déplace pas
(signal de vitesse de I’axe < valeur limite)
= 1:’actionneur se déplace
B5 Erreur de Drag (devia- Surveillance de ’erreur de poursuite ou de la
DEV poursuite tion) Warning | tolérance.
=0:aucune erreur de poursuite/dans la tolérance
=1:erreur de poursuite active/hors tolérance
B6 Avertissement | Standstill Surveillance d’arrét.
STILL d’arrét Warning =0: avertissement d’arrét non actif
=1 : avertissement d’arrét actif, ’actionneur s’est
déplacé (régulation de la position)
B7 Actionneur Axis is =0: le référencement doit étre effectué
REF référencé Referenced = 1:information de référencement disponible, aucun

déplacement de référence n’est nécessaire

D Lors de la programmation du Handshake de CPOS.START et SPOS.ACK, il convient également de
toujours tenir compte des incidents présents, car il se peut que SPOS.ACK ne soit pas forcé en cas
d’incident.

2 MC est tout d’abord forcé aprés le démarrage (état « Actionneur verrouillé »).
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2. Données E/S et commande séquentielle

Octet d’état 3 (SDIR) — Mode direct

Bit FR EN Description
BO Absolue/ Absolute/ =0:lavaleur de consigne est absolue
ABS relative Relative =1:lavaleur de consigne est relative par rapport a la

derniére valeur de consigne

B1 Signal de re- Control Mode | =0:régulation de la position active
com1 tour mode de | feed back 1 =1:régulation de la force active
régulation 1

B2 Signal de re- Control Mode | Uniquement en cas de régulation de la position
com2 tour mode de | feed back 2 (COM1=0) :
régulation 1 =0: profil libre

= 1: profilautomatique

B3 Mode pour- Continous Signal de retour mode de suivi (valeur de consigne
CONT suite actif tracking mode | continue) :

=0 : Mode poursuite non actif

=1: Mode poursuite actif

B4 Limite de vi- Velocity (V-) Uniguement en cas de régulation de la force :
VLIM tesse atteinte | Limit reached | =0: limite de vitesse non atteinte
=1: limite de vitesse atteinte

B5 Limite de Stroke (X-) Uniguement en cas de régulation de la force :
XLIM course at- Limit reached | =1 : limite de course non atteinte
teinte =0: limite de course atteinte, un incident est signalé
B6 Arrét rapide Fast stop =0: arrét précis est actif
FAST = 1: arrét rapide est actif, un incident est signalé
B7 _ _ Réservé (= 0).

L’octet d’état SDIR est le signal de retour du mode position-
nement dans le mode direct. Tous les bits excepté BO (ABS)
et B6 (FAST) sont remis a zéro lors du démarrage (START) et
actualisés ensuite de maniére dynamique.
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2.2.5 Données E/S dans le mode de fonctionnement Mise en service

Données d’E/S : Mise en service

Données Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
DonnéesS | CCON CPOS Fonction | Param. 1 | Paramétre 2
(p. ex. masse de la piéce a usiner
actuelle)
DonnéesE | SCON SPOS Fonction | Progres- | Valeur réelle principale

sion (Position réelle)

Affectation des octets de contrdle et d’état (mise en service) :

Affectation des octets de contrdle (mise en service)

CCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 0OPM1 LOCK _ RESET BRAKE | STOP ENABLE
Sélection du mode | Bloquer | _ Valider Desser- | Stop Activer
de fonctionnement | 'accés au 'incident | rer le ’action-
logiciel frein neur
CPOS B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet2 | _ CLEAR TEACH JOGN JOoGP HOM START HALT
—_ —_ Effectuer | Pasapas | Pas a pas | Lance- Lance- —_
'appren- | négatif | positif ment d’un| ment d’un
tissage de déplace- | ordre de
lavaleur ment de | déplace-
référence | ment
Fonction | Le numéro de fonction sélectionne dans le mode de fonctionnement Mise en service la
Octet 3 | fonction de mise en service a démarrer. La valeur est interprétée comme énumération.
Les fonctions sont exécutées avec un front montant a CPOS.START.
Valeur Fonction Description Param.1 Param.2
0 réservé nonadmissible — —
1 Identification ~ Exécuter un déplacement =0 Masse de la piéce
d’identification ausiner
2 Test de dé- Effectuer un test de
placement déplacement =0 =0
3...255 réservé nonadmissible — —
Lors de ’exécution des fonctions réservées, le CMAX signale une erreur correspondante.
Param. 1 | Lors de ’exécution d’une fonction de mise en service : Réservé = 0.
Octet4 | Lors de 'apprentissage : cible d’apprentissage, voir paragraphg3}2.7.
Un zéro (= 0) doit étre transmis dans les octets de valeur de co ne non utilisés.
Param. 2 | Uniquement en cas de fonction de mise en route « Identification » : masse actuelle de la
Octet 5 | piéce a usiner dans le systéme d’unités paramétré (voir paragraphgg.1).
as Un zéro (= 0) doit étre transmis dans les octets de valeur de consi non utilisés.
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Affectation des octets d’état (mise en service)

SCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 OoPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Signal de retourdu | Logiciel Tension | Dysfonc- | Avertis- | Mode Action-
mode de fonctionne- | de com- | sous tionne- sement | activé neur
ment mande charge ment activé
d’appa- | présente
reils
SPOS B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet2 | REF STILL DEV MoV TEACH MC ACK HALT
Action- Avertis- | Erreurde | L’axe se | Valida- Motion Valida- —
neur sement | poursuite | déplace | tion Complete | tiondu
référencé | d’arrét appren- lance-
tissage ment

Fonction | Signal de retour de la fonction de mise en route exécutée actuellement.
Octet 3

Progres- | Lors de ’'exécution d’une fonction de mise en service : La barre de progression dans les
sion données d’état indique la progression de la fonction en cas de longs processus.

Octet 4 | Affichage en pourcentage (0 % a 100 %). Des sauts peuvent (p. ex. de 24 % a 60 %)
survenir avec la barre de progression. A la fin de la fonction, le compteur de progression
est défini sur 255 (OxFF).

Lors de I'apprentissage : cible d’apprentissage, voir paragraphB.Z].

Valeur En fonction du paramétrage : position réelle ou force réelle conformément au réglage
réelle FHPP (PNU 523:04 ou 523:08) dans le systéme d’unités paramétré (paragraphﬁ.l).
princi-
pale
Octet 5
as
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2. Données E/S et commande séquentielle

CPOS

L’octet de contrdle 2 (CPOS) commande les processus de
positionnement dés l’activation de l’actionneur.

Octet de contrdle 2 (CPOS) — Mise en service

Bit FR EN Description
BO _ _ Réservé, doit &tre sur 0.
HALT Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B1 Lancerunor- | Start Position- | Un front montant déclenche la reprise des données de
START dre de dépla- | ing Task consigne actuelles et lance un positionnement.
cement
B2 Lancerun Start Homing | Un front montant lance le déplacement de référence
HOM déplacement avec les paramétres réglés, le référencement est réini-
de référence tialisé.
Un dérangement est signalé avec un systéme de mesure
absolu.
B3 Pas a pas po- | Jog positive L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JOGP sitif le sens de valeurs réelles plus élevées, tant que le bit
est forcé.
B4 Pas a pas Jog negative L’actionneur se déplace avec la vitesse prédéfinie dans
JOGN négatif le sens de valeurs réelles inférieures, tant que le bit est
forcé.
SiJOGP et JOGN sont activés simultanément, 'action-
neur se déplace dans le sens positif.
B5 Effectuer 'ap- | Teach Actual | En cas de front descendant, la valeur réelle actuelle
TEACH prentissage Value est reprise, conformément a la fonction d’apprentis-
de la valeur sage (cible d’apprentissage paramétre1, voir paragra-
phE32.7).
B6 _ _ Réservé, doit étre sur 0.
CLEAR Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
B7 _ _ Réservé, doit &tre sur 0.

Un avertissement est signalé en cas de signal 1.
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Octet d’état 2 (SPOS) — Mise en service

Bit FR EN Description
BO Halt Halt Réservé (= 0).
HALT
B1 Validationdu | Acknowledge | =0 : prétpour le lancement
ACK lancement Start =1:lancement exécuté
B2 Motion Com- | Motion =0: ordre de déplacement activé
MC plete Complete =1:ordre de déplacement terminé, le cas échéant
avec erreur 2
B3 Validationap- | Acknowledge | =0 :apprentissage exécuté, la valeur réelle est reprise
TEACH prentissage Teach =1: prét pour apprentissage
B4 L’axe se Axis is moving | Surveillance du déplacement.
Mov déplace = 0: L’actionneur ne se déplace pas
(signal de vitesse de I’axe < valeur limite)
=1:’actionneur se déplace
B5 Erreur de Drag (devia- Surveillance de ’erreur de poursuite ou de la
DEV poursuite tion) Warning | tolérance.
=0:aucune erreur de poursuite/dans la tolérance
=1:erreur de poursuite active/hors tolérance
B6 Avertissement | Standstill Surveillance d’arrét.
STILL d’arrét Warning =0: avertissement d’arrét non actif
=1 : avertissement d’arrét actif, ’actionneur s’est
déplacé
B7 Actionneur Axis is Refer- | =0: le référencement doit étre effectué
REF référencé enced = 1:information de référencement disponible, aucun

déplacement de référence n’est nécessaire

D Lors de la programmation du Handshake de CPOS.START et SPOS.ACK, il convient également de
toujours tenir compte des incidents présents, car il se peut que SPOS.ACK ne soit pas forcé en cas
d’incident.

2 MC est tout d’abord forcé aprés le démarrage (état « Actionneur verrouillé »).
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.2.6 Données E/S dans le mode de fonctionnement Paramétrage

Données d’E/S : Paramétrage

Données Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
DonnéesS | CCON Sous- Identificateur de l'or- | Valeur de paramétre
index dre + numéro de pa-
ramétre
DonnéesE | SCON Sous- Identificateurde la | Valeur de paramétre
index réponse + numéro de
paramétre

Affectation des octets de contrle et d’état (paramétrage) :

Affectation des octets de contréle (paramétrage)

CCON B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO

Octet 1 OPM2 OoPM1 LOCK — RESET BRAKE STOP ENABLE
Sélection du mode | Bloquer | _ Valider Desser- | Stop Activer
de fonctionnement | I'accés au incident | rerle l’action-

logiciel frein neur

Sous- Sous-index du paramétre a transmettre.

index

Octet 2

Ident. du | Identificateur d’ordre et numéro de paramétre :

param. | Bit Contenu Description

Octet 0..11 PNU Numéro de paramétre du paramétre a transmettre

3+4 12...15 ReqID Identificateur d’ordre, p. ex. lecture, écriture, voir para-

graphml.l

Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre.

param. (chiffre 32 bits)

Octet 5

as
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Affectation des octets d’état (paramétrage)

SCON B7 Bé6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
Octet1 | OPM2 OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Signal de retourdu | Logiciel Tension | Dysfonc- | Avertis- | Mode Action-
mode de fonction- de com- | sous tionne- sement | activé neur
nement mande charge ment activé
d’appa- | présente
reils
Sous- Sous-index du paramétre a transmettre.
index
Octet 2
Ident. du | Identificateur de réponse et numéro de paramétre :
param. | Bit Contenu Description
Octet 0..11 PNU Numéro de paramétre du paramétre transmis
3+4 12...15 ResID Identificateur de réponse, voir paragraphml.l

Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre.
param. (chiffre 32 bits)

Octet 5
as8
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2.3 Machine d’état FHPP

Hors tension

T7* a en principe la
priorité la plus grande

De tous les états

l T7*

S1 S5
Contrdleur mis Réaction a un
sous tension incident
T1 T8
S2 S6
Régulateur T Dysfonctionne-
verrouillé ment
5 T2
T10
S3
T6 Régulateur activé
(stop)
T4 T3
SA5 TA9 SA1
Pas a pas positif
TA10 TA7 SA4
L Le déplacement
Opérationnel de référence est
SA6 TA11 TA8 exécuté
Pas a pas négatif
TA12
m | |™
SA2 TAS
Instruction de
sS4 déplage[nent
activée
Mode activé

Fig. 2/1: Machine d’état

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

T11

2-29



2. Données E/S et commande séquentielle

Remarques relatives a I’état « Mode activé »

Les transitions T4, T6 et T7* sont extraites de chaque sous-
état SAx et ont automatiquement une priorité plus élevée
gu’une transition TAx quelconque.

Réaction aux incidents

T7 (« Incident détecté ») a la priorité absolue (et est caracté-
risé par un astérisque « * »).
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2.3.1 Mise en service
T Conditions internes Actions de lutilisateur
T1 L’actionneur a été activé. —
Aucune erreur n’est constatée.
T2 Tension sous charge présente. « Activer I'actionneur » =1
Priorité de commande pour le maitre du bus de CCON = xxx0.xxx1
terrain/UAPI.
T3 _ «Arrét» =1
CCON = xxx0.xx11

T4 _ «Arrét» =0
CCON = xxx0.xx01

T5 _ « Activer I'actionneur » =0
CCON = xxx0.xxx0

T6 _ « Activer I'actionneur » =0
CCON = xxx0.xxx0
T7* Incident détecté. —
T8 Réaction a l’incident terminée, ’actionneur est _
arrété
MC=1).
T9 ILn’y a plus d’incident (F2). « Valider l'incident» =0 — 1
CCON = xxx0.Pxxx

T10 ILn’y a plus d’incident (F1). « Valider l'incident» =0 — 1
CCON = xxx0.Pxx1

T11 L’incident est encore présent. « Valider l'incident» =0 — 1
CCON = xxx0.Pxx1

Légende : P = front positif, N = front négatif, x = indifférent

Tab.2/3:
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2. Données E/S et commande séquentielle

2.3.2 Positionnement

Remarque : CCON = xxx0.xx11 est de plus toujours applicable
comme action admissible.

TA Conditions internes Actions de lutilisateur

TA1 Présence d’un référencement. Lancer l'ordre de déplacement =0 — 1
CPOS = 00x0.00P0

TA2 Motion Complete = 1 CPOS = 00xx.xxx0
L’enregistrement actuel est terminé. L’enregis-
trement suivant ne doit pas &tre exécuté auto-
matiquement.

TA5a Mode d’enregistrement : CPOS = 00xx.xxx0

— Unseul enregistrement est terminé. Un démarrage n’est pas nécessaire.

— L’enregistrement suivant doit étre exécuté
automatiquement.

TA5b Mode d’enregistrement ou mode direct : CPOS = 00xx.xxP0
— unnouvel ordre de déplacement est arrivé.

TA7 Déplacement de référence (uniquement avec Lancement d’un déplacement de
codeur systéme de mesure). référence=0—1

CPOS = 00x0.0Px0

TA8 Référencement terminé. CPOS = 00xx.xxx0

TA9 —_ Pas a pas positif =0 — 1
CPOS = 00x0.Pxx0

TA10 _ Pas a pas positif=1— 0
CPOS = 00xx.Nxx0

TA11 _ Pas a pas négatif=0—1
CPOS = 00xP.xxx0

TA12 _ Pas a pas négatif=1—0
CPOS = 00xN.xxx0

Légende : P = front positif, N = front négatif, x = indifférent
TA3, TA4 et TA6 sont réservées pour les extensions futures.

Tab. 2/4 : Transitions pour le positionnement
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2.3.3 Particularités spécifiques au mode de fonctionnement

Mode de fonc- | Remarques relatives aux particularités
tionnement
Mode d’enregis- TAS5 : un nouvel enregistrement peut étre lancé a tout moment.
trement Il est ainsi possible que I’API puisse déclencher un nouvel enregistrement
atout moment, en fonction d’événements quelconques. Le CMAX traite
automatiquement tous les problémes de conversion des valeurs de con-
signe.
Mode direct TA2 : la condition impliquant qu’aucun nouvel enregistrement ne doit étre
exécuté, ne s’applique pas.
TA5 : un nouvel ordre de positionnement peut étre lancé a tout moment.
Mise en service TA2 : la condition impliquant qu’aucun nouvel enregistrement ne doit étre
- Identification exécuté, ne s’applique pas.
TA5 : un redémarrage en cas de fonction de mise en service active est impos-

sible. C’est pourquoi la transition est annulée.

Paramétrage Le mode de fonctionnement Paramétrage n’est pas un mode de positionnement
mais sert uniquement a la transmission des paramétres. La transition T3 n’est
pas admissible. L’actionneur ne peut donc pas passer a 'état S4.

Tab. 2/5: Particularités spécifiques au mode de fonctionnement
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3. Fonctions de l’actionneur

3.1 Description générale des fonctions

3.1.1 Régulation de la position

Profil libre

Profil automatique

Mode de valeur individuelle (point a point)

Pour le profil libre, un ordre de positionnement est exécuté
avec la vitesse, I’accélération et la temporisation indiquées.
Le cas échéant, une limitation des valeurs déterminées lors
de l'identification est effectuée.

Propriétés :

— Lavitesse, I’accélération, la temporisation et la masse
sont réglables séparément pour chaque ordre.

— Limitation automatique de I’accélération a des valeurs
réalisables (si 'identification dynamique a été exécutée).
La limitation automatique ne peut pas étre désactivée.

— Possibilité de commutation a la volée sur un nouvel ordre.

— Comportement en cas d’arrét : rampe de freinage (si pos-
sible), sinon position de consigne = position réelle.

Pour le profil automatique, un ordre de positionnement est
exécuté avec la vitesse, I'accélération et la temporisation
maximales déterminées lors de I’identification.

Condition préalable : l'identification dynamique a été
exécutée. Sinon, 'ordre est exécuté avec les valeurs prédéfi-
nies du profil libre et un message d’avertissement est émis.

Propriétés :
— La masse est réglable séparément pour chaque ordre.

— Comportement en cas d’arrét : rampe de freinage (si pos-
sible), sinon position de consigne = position réelle.
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Mode continu

En cas de valeur de consigne continue, une position de consi-
gne prédéfinie en externe est suivie. Les valeurs de consigne
peuvent étre prédéfinies par I’API/via le bus de terrain.

La valeur de consigne continue est uniquement possible dans
le mode de fonctionnement Ordre direct et correspond pour
’essentiel au profil libre.

Propriétés :

— lavitesse, 'accélération et la temporisation sont limitées
aux valeurs prédéfinies par l'utilisateur (pas de limitation
automatique).

— Leréglage de la masse est possible lors du lancement du
mode de positionnement continu.

Propriétés générales

Lors de la régulation de la position, les régles suivantes sont
applicables :

— Lesvaleurs de consigne sont filtrées (filtre passe-bas) afin
de « disperser » les modifications en forme de pics.

— Surveillance des erreurs de poursuite (signal, si lerreur
de poursuite est plus grande que la fenétre de surveil-
lance).

— Surveillance des fins de course logicielles (limitation a la
fin de course et avertissement).
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3.1.2 Régulation de la force

La régulation de la force s’effectue via la régulation des for-
ces de compression agissant sur le piston dans les deux
chambres du vérin. La force du vérin n’est pas régulée direc-
tement — pour ce faire, un capteur dynamomeétrique serait
nécessaire - mais est commandée par la force agissant sur le
piston. C’est pourquoi 'imprécision de la force se situe dans
la zone de la force de frottement statique de l’actionneur. Les
valeurs de consigne sont prédéfinies comme force dans le
systéme d’unités de mesure utilisé. La force devant étre
régulée sur le piston est déterminée via la force de consigne,
la position de montage, la masse et le diamétre de la tige de
piston. Un paramétrage automatique du régulateur de force
est effectué en fonction des données de projet paramétrées
de telle sorte qu’en cas normal, les paramétres du régulateur
peuvent rester sur leurs valeurs par défaut.

Propriétés :

— Lesvaleurs de consigne et la tolérance sont indiquées
comme force.

— Surveillance de la distance parcourue/vitesse lors de la
régulation de force.

— Comportement en cas d’arrét : Position de consigne égale
a position réelle.

— Rampe de force (vitesse de modification) réglable.

— Laforce signalée comme force réelle est déduite de la
gravité si la masse de la piéce a usiner a été correctement
indiquée dans 'ordre de positionnement.
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3. Fonctions de l’actionneur

Distance parcourue
Force

Vitesse

(2] [o] [ [=]

Régulation de la force
jusqu’au démarrage
de l'actionneur

Phase d’avance
(Vavance)

]

Montée de la force
avec rampe de force

[7] mc

[=]

Déroulement de la régulation de force

Siavec un front montant au CPOS.START dans RCB1 (mode
d’enregistrement) ou dans 'octet de contr6le CDIR (mode
direct), la « régulation de la force » est réglée comme mode
de régulation, le CMAX interpréte la valeur de consigne
comme une force consigne. Il active la régulation de la force
et régule la valeur avec la rampe configurée. Le RSB ou SDIR
signale en conséquence I’état « Régulation de la force ».

Distance parcourue/vitesse/force

Surveillance de la course
e

F Jf Force cible

Surveillance
de la vitesse
Vim

Jri

Vavance

|
} @ } Zeit [Heure]

Fig.3/1: Phases de régulation de la force

La régulation de la force s’effectue en phases, selorfijg. 3/1
(pour la surveillance de la course et de la vitesse, voir Fonc-
tions de surveillancqjg. 3/2):

1. Aprés démarrage de l'ordre régulation de force, jusqu’a ce
que l'actionneur se déplace (phase [4], « Démarrage »).

2. Phase d’avance ou prépositionnement avec vitesse de
consigne jusqu’a ce que ’arrét ou la force cible soient
atteints (phase[5).

Si ’actionneur ne rencontre aucun effort antagoniste
aprés le démarrage de 'ordre de force, il accélére jusqu’a
ce qu’il atteigne la vitesse d’avance Vayance, passe ensuite
au mode de régulation de la position et se déplace en
direction de la force cible jusqu’a ce que 'effort antago-
niste augmente et que le régulateur retourne dans la
position de régulation de force.
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3. Fonctions de l’actionneur

3. Encas d’arrét : rampe de force atteinte jusqu’a la force
cible (Phase[6]).
La force cible est accostée avec la rampe de force pa-
ramétrée.

4. Sil’axe atteint une fois la force cible et remplit ainsi les
conditions MC, MC sera forcé (7]).

Nota :

En cas d’arrét ou d’erreur F1 (régulateur actif), on com-
mute en régulation de position, position de consigne =
position réelle, etc.

Si la surveillance des limites se déclenche — peu importe
s’il s’agit de la course ou de la vitesse — le régulateur
passe toujours a la régulation de la position, voir égale-
mentFig. 3/2, Fonctions de surveillance.

La vitesse est limitée a la valeur dans le paramétre

« Vitesse ».

Le prépositionnement peut étre désactivé par vayance = 0,
voir égalemenffijg. 3/2, Fonctions de surveillance.

La force de consigne peut avoir la valeur 0 (« sans force »).
Les ordres de force relatifs suivant les ordres de position se
référent a la force 0.

Si le prépositionnement doit étre effectué avec une force
cible élevée, il est préférable d’utiliser un chainage d’enre-
gistrements. Lors du premier enregistrement, la force pre-
scrite dépasse légérement la force de déclenchement, si
bien que l'actionneur passe en prépositionnement en toute
sécurité. Lors du deuxiéme enregistrement, la valeur cible
définitive est approchée puis la progression s’effectue aprés
MC. Ainsi, la force est limitée lors de 'impact sur la piéce a
usiner et la rampe de force souhaitée est appliquée dans la
plage située entre la premiére et la derniére force cible.

La position réelle ou la force réelle est signalée comme va-
leur réelle principale en fonction du paramétrage (PNU 523).

Un suivi de valeur de consigne continu en mode Servo
n’est pas pris en charge et provoque une panne.

Une régulation de la force en dehors des fins de course
logicielles n’est pas admissible et provoque une panne.

En cas de régulation de la force, il peut s’avérer néces-
saire d’optimiser les coefficients de régulation plus sou-
vent qu’en cas de régulation de la position. P. ex. il peut
étre nécessaire d’adapter le gain si ’'actionneur prend
trop longtemps pour atteindre la valeur de consigne. Vous
trouverez des informations sur les coefficients de régula-
tion au paragraphﬁ].B.
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3. Fonctions de l’actionneur

Vous trouverez d’autres informations relatives a la régulation
de la force et le réglage de l’arrét au paragraphﬁ.&

Fonctions de surveillance lors de la régulation de

force
Limite de vitesse
atteinte vjim Viim|
Limite de course Yavance 1
atteinte s|im
Force cible F
El o

Exemple non-respect
des limites surveil-
lance de la course

Exemple non-respect
des limites surveil-

lance de la vitesse F|

Fig.3/2 : Fonction de surveillance lors de la régulation de force

Surveillance de la course  La surveillance de la course permet de limiter la course lors
de la régulation de la force, p. ex. si la piéce a usiner devant
étre accostée n’est pas disponible.

Surveillance de la vitesse  La surveillance de la vitesse limite la vitesse lors de la régula-
tion de la force. Cela permet d’empécher que l’actionneur se
déplace sur une butée a une vitesse trop élevée.
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3. Fonctions de l’actionneur

Remarques relatives a la surveillance de course et de
vitesse :

En cas de dépassement de la course réglée dans la sur-
veillance de course (PNU 510, par rapport a la position
de départ), RSB.XLIM ou SDIR.XLIM (limite de course
atteinte) est forcé.

En cas de dépassement de la vitesse V|, (PNU 511),
RSB.VLIM ou SDIR.VLIM (limite de vitesse atteinte) est
forcé.

L’actionneur est freiné avec la rampe d’arrét, maintenu a
la position actuelle par régulation de position et SPOS.MC
est forcé une fois ’actionneur arrété. Une panne est
générée et SCON.FAULT est forcé.

Les surveillances de course et de vitesse peuvent étre
activées et désactivées pour chaque ordre, indépendam-
ment une de 'autre (par défaut : activé). Mais les va-
leurs limites sont définies de maniére globale, c.-a-d.
gu’elles sont applicables pour tous les enregistrements
de déplacement (modifications possibles via le bus de
terrain).

La surveillance de course et de vitesse est activée a
chaque démarrage d’un ordre de force, dans la mesure
ou elle n’a pas été bloquée.

La surveillance de course et de vitesse est également
active aprés MC, c.-a-d. les déplacements de limites
retardés sont reconnus.

Viim doit toujours étre supérieure a Vayance-

Vavance peut étre désactivée en forgant sur 0 ; ceci sup-
prime en cas d’ordre de force la commutation au mode de
régulation de la position.

Cela signifie que I’axe se déplace exclusivement par régu-
lation de force, seule la surveillance des valeurs limites
est active. Si la surveillance des valeurs limites est égale-
ment désactivée, 'axe pourra, dans des cas extrémes, se
déplacer en fin de course.
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3. Fonctions de l’actionneur

3.1.3 Réglage de l'arrét

Lorsqu’un ordre de positionnement (MC) est terminé, le
réglage de 'arrét démarre.

Une commutation de la régulation de position a la régulation
de force est effectuée afin de maintenir I’actionneur en toute
sécurité dans sa position d’immobilisation. La force exercée
actuellement sur le piston est alors mesurée et prédéfinie
comme valeur de consigne pour la régulation de la force. En
raison des opérations de compensation de la pression, la
mesure de la force pour la valeur de consigne ne s’effectue
pas directement une fois la condition d’immobilisation at-
teinte mais :

— 200 ms aprés ou

— sila modification de la valeur réelle dépasse une certaine
valeur (> 25 % de I’hystérésis de frottement).

Avec la commutation de la régulation de la position a la régu-
lation de la force, I’actionneur se trouve dans le réglage de
larrét.

Si, lors du réglage de I'arrét, 'actionneur quitte la fenétre de
tolérance pour la condition d’immobilisation — ce qui peut par
exemple étre provoqué par des forces externes — la régula-
tion de la position sera de nouveau activée jusqu’a ce que la
condition de commutation soit de nouveau atteinte pour le
réglage de l'arrét.

Attention : Lors du positionnement, 'actionneur s’immobilise
dans le frottement statique ; c’est pourquoi la force d’arrét
peut également varier dans la zone de frottement statique. La
force affichée a l’arrét varie ainsi d’une course a l'autre.
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3. Fonctions de l’actionneur

3.1.4 Classes de qualité

Pour les ordres de positionnement ou de position, des clas-
ses de qualités spécifiques sont resp. utilisées.

Des conditions selon lesquelles un ordre est signalé comme
terminé sont ainsi définies.

Classe de qualité Description

Arrét précis L’ordre est terminé lorsque 'actionneur se trouve dans la tolérance
pour la durée du temps de surveillance (est presque immobile en
cas de régulation de la position — contrdle de la vitesse finale).

Arrét rapide L’ordre est terminé dés que I’actionneur se trouve dans la tolérance.

Tab.3/1: Classes de qualité

que I’enregistrement ou l’ordre est terminé conformément a
la classe de qualité, voir paragraphﬁ.lﬁ.

i MC (Motion Complete, SPOS.M() est uniquement émis lors-
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3. Fonctions de l’actionneur

3.1.5 Traitement de 'unité de blocage ou du frein

Une sortie numérique pour la commande d’une unité de blo-
cage ou d’un frein est disponible sur le VPWP.

Pas d’unité de blocage/de frein configuré(e)

Dans le réglage a 'usine, aucune unité de blocage n’est confi-
gurée (PNU 1143:03 = 0). La sortie numérique sur le VPWP
fournit toujours 0 V.

Unité de blocage/frein configuré(e)

Lorsqu’une unité de blocage est configurée (PNU 1143:03 = 1),
la commande de l'unité de blocage s’effectue exclusivement par
le bit de controle CCON.BRAKE, c.-a-d. 'unité de blocage est
uniguement commandée par 'API, le CMAX n’active jamais
automatiquement la sortie sur le VPWP.

Nota

9 Pour le fonctionnement correct de la commande via le
CMAX, l’unité de blocage ou le frein doivent impérative-
ment étre actionnés avec la logique suivante (voir égale-
ment la description du systéme CMAX) :

— Broche 2 : 0V = unité de blocage/frein fermé(e),
— Broche 2 : 24 V = unité de blocage/frein ouvert(e).
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3. Fonctions de l’actionneur

Logique de commande de CCON.BRAKE

Dans le réglage a l'usine, la logique de commande est Low

actif, c.-a-d. lunité de blocage/le frein est fermé(e) si
CCON.BRAKE = 0 - la sortie TOR sur le VPWP fournit O V.

Avec PNU 522:02, la logique de commande peut étre in-

versée, voiETFb. 3/2.

Logique de commande CCON.BRAKE Commande | VPWP Unité de
blocage

PNU 522:02 CCON.BRAKE | Sortie Etat
Low actif : =0 oV fermée
=0: frein actif avec CCON.BRAKE = 0 (par défaut)

=1 24V ouverte
High actif : =0 24V ouverte
=1 frein actif avec CCON.BRAKE =1
(compatible avec CMPX) =1 oV fermée

Tab.3/2: Logique de commande de CCON.BRAKE
Nota
) Le CMAX définit toujours immédiatement avec I'identi-

fication de l’ordre d’activer le frein la sortie TOR du
distributeur sur 0 V (excepté si le régulateur est activé
simultanément, voir ci-dessous). Le frein est donc
immédiatement actif, méme lorsque l’actionneur se
déplace encore le cas échéant ou si une force s’est pro-

duite.

o Assurez-vous que l'unité de blocage/le frein permet cet

état de fonctionnement.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

3-13




3. Fonctions de l’actionneur

3-14

Comportement lors de l’activation

Puisque l'unité de blocage/le frein est low actif par défaut,
il/elle sera fermé(e) lors de ’activation (jusqu’a ce que
CCON.BRAKE = 1).

Si lunité de blocage/le frein est configuré(e) high actif, ils
restent fermés jusqu’au premier front négatif sur
CCON.BRAKE ou la premiére activation de I’actionneur. Un
desserrage involontaire du frein est ainsi empéché si p. ex.
lors de I’activation, d’abord toutes les données API sont
définies sur 0.

Serrage et desserrage du frein

En cas de régulateur verrouillé, le serrage et le desserrage
du frein seront transmis directement a ’'unité de blocage/au
frein sans réaction supplémentaire du CMAX.

Si le régulateur est activé lorsque 'unité de blocage/le frein
sont fermés, le CMAX passe aprés |'activation a une régula-
tion de force avec une force de consigne 0.

Si l’autorisation de fonctionnement (CCON.STOP = 1) est
activée et si le frein est ouvert ultérieurement ou simul-
tanément, patienter les 50 ms nécessaires a 'ouverture
mécanique du frein/de l'unité de blocage avant le signal de
retour « Fonctionnement validé » (SCON.OPEN). Ce n’est
gu’ensuite qu’un démarrage est possible, voiljg. 3/3.

Si le régulateur est dans I’état « Fonctionnement validé »
(SCON.OPEN = 1), la fermeture du frein agit comme la remise
a zéro de CCON.STOP. L’état « Fonctionnement validé » est
quitté par un stop. Une fois l’arrét atteint, une régulation de
force sera activée avec la force de consigne 0.

Nota

Le régulateur prend alors en compte la masse de la piéce
a usiner du dernier ordre. En cas d’indications de masse
incorrectes (p. ex. masse de la piéce a usiner modifiée),
des déplacements de compensation peuvent se déclen-
cher lors du desserrage de l'unité de blocage/du frein.
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Activer 'actionneur 1 +

CCON.ENABLE

Stop
CCON.STOP

Desserrer le frein
CCON.BRAKE

Start
CPOS.START

Actionneur activé
SCON.ENABLED

Fonctionnement
validé
CCON.OPEN

Sortie broche 2

Etat du frein

0

24V T

oV

ouvert |

fermé

L 50 ms L

Fig.3/3: Déroulement ouverture du frein

Un récapitulatif des différents cas de serrage et desserrage
de frein figure dans lsfjab. 3/3.

Un récapitulatif des différents cas d’activation et de désacti-
vation du régulateur figure dans l@b. 3/4.
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Etat, action

Déroulement ou état lors de ...

Ouverture du frein

Fermeture du frein

Le régulateur est bloqué

Sortie de frein (broche 2) =24 V

Sortie de frein (broche 2) =0V

Activer le régulateur
simultanément

1. Sortie de frein (broche 2) =24V

2. Régulation de la position avec
théorie = réel

3. SCON.ENABLED =1

1. Régulation de la position avec
théorie = réel

SCON.ENABLED =1

Sortie de frein (broche 2) =0V,
simultanément régulation de la

force avec force 0

2.
3.

Le régulateur est actif

Sortie de frein broche 2 = 24V, si-
multanément commutation de la
régulation de force a la régulation
de position avec arrét et compen-
sation théorique et réelle

. Sortie de frein (broche 2) =0V,
simultanément arrét avec com-
pensation théorique et réelle

. Régulation de force avec force 0

Bloquer simultanément
le régulateur

quer simultanément le régulateur
(SCON.ENABLED = 0)

Sortie de frein broche 2 =24V, blo-

. Bloquer le régulateur
(SCON.ENABLED =0)
. Sortie de frein broche 2=0V

Tab.3/3: Comporte

Etat, action

Déroulement ou état lors de ...

ment au serrage et desserrage du frein

Activation du régulateur

Blocage du régulateur

Le frein est fermé

1. Régulation de la position avec
théorie = réel
. SCON.ENABLED =1

. Régulation de force avec force 0

Bloquer le régulateur
(SCON.ENABLED =0)

Le frein est ouvert

. Régulation de la position avec
théorie = réel
. SCON.ENABLED =1

Bloquer le régulateur
(SCON.ENABLED =0)

Tab.3/4:

3-16

Comportement lors de l’activation et désactivation du régulateur
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3.1.6 Motion Complete (MC)

Motion Complete (MC) définit si un ordre de déplacement est
actif. Régles pour Motion Complete :

MC = 0 est forcé lors du démarrage, et ce avant ACK =
1 avec:

— lancement d’un enregistrement ou d’un ordre direct
(régulation de position ou de force),

- pasapas,

— lancement d’un déplacement de référence,

identification et test de déplacement.
MC = 0 n’est pas forcé en cas de :

- stop,

— blocage du régulateur.

MC =1 est forcé:

— Sila condition MC est remplie pour ’ordre de déplace-
ment lancé (voir a ce sujet la liste des ordres de
déplacement lors du forcage de MC = 0),

— sil’actionneur a été stoppé ou bloqué et la vitesse =
0 est atteinte.

— MC est pour la premiére fois forcé aprés le démarrage
(état « Actionneur (régulateur) verrouillé »).

En cas de régulation de force, la force de déclenchement
peut entrainer que la condition MC soit éventuellement
remplie dés le début de ’ordre. Les critéres de la condi-
tion MC peuvent alors étre influencés via les paramétres
Temps de surveillance, Tolérance, etc.
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Condition

Régulation de la position

Le signal Motion Complete (MC) indique si ’ordre lancé en
dernier est terminé. Il se compose de plusieurs conditions

logiques, voiljab. 3/5 e}jg. 3/4.

Description

Entrée restante dans la
fenétre de tolérance pour la
position

La position réelle atteint la fenétre de tolérance et ne la quitte plus
pendant le temps de surveillance paramétré. Le temps de surveil-
lance (PNU 1154) peut étre configuré avec le FCT dans le mode
Expert (paramétres du régulateur -> asservissement de position). La
fenétre de tolérance correspond a la position cible +/- la tolérance
réglée actuellement.

Entrée restante fenétre de
tolérance pour la vitesse

La vitesse réelle atteint la fenétre de tolérance de la vitesse et ne la
quitte plus pendant le temps de surveillance paramétré. Le temps de
surveillance est identique a celui de la position (PNU 1154). La
fenétre de tolérance correspond a +/- 4 mm/s.

Dépassement au démarrage
(incident E31)

Aprés le démarrage de la courbe des valeurs de consigne, ’axe doit
s’étre déplacé au moins de 11 mm dans le temps imparti
(PNU 1153), sinon, le CMAX signale un dépassement au démarrage.

Dépassement du temps de
positionnement

Ala fin de la courbe de valeurs de consigne, les conditions de posi-
tion et vitesse devront &tre remplies. Si 'une de ces deux conditions

(incident E30) n’est pas remplie jusqu’a écoulement du délai de dépassement
(PNU 1153), le CMAX signale un dépassement du temps de position-
nement.

Tab.3/5: Conditions pour Motion Complete

3-18

Avec la classe de qualité « Arrét rapide », MC est forcé dés
que la position réelle a atteint la fenétre de tolérance pour la
position. Le temps de surveillance n’est pas attendu, la condi-
tion de vitesse n’est pas prise en compte. Cela signifie que
I’axe peut encore se déplacer au moment de MC. Il se peut
que la tolérance soit de nouveau quittée.

L’arrét rapide entraine une réduction du temps de position-
nement (= temps jusqu’a MC), ceci convient parfaitement
aux positions pour lesquelles aucune précision élevée n’est
requise.
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[9]

SPOS.MC

o m
+—t

Valeur de consigne cible position @ Démarrage de la courbe de valeurs de

[] [=]

. . consigne
Valeur de consigne/valeur réelle
position Fin de la courbe de valeurs de consigne
Tolérance de positionnement 1. Timeout (comme dépassement au
. . démarrage)
Valeur de consigne/valeur réelle

vitesse @ 2. Timeout (comme dépassement du
temps de positionnement)

Temps de surveillance

]

Tolérance de vitesse

Fig. 3/4 : Motion Complete (régulation de la position)

Remarques concernant le temps de surveillancﬁg. 3/4:
— Réglage avec PNU 1154, par défaut = 30 ms.

— Réglage avec FCT uniquement en mode Expert sous pa-
ramétres du régulateur, régulation de la position, temps
de surveillance.
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Régulation de la force

En cas de régulation de la force, les conditions MC correspon-
dent a celles de la régulation de la position, par rapport a la
force de consigne et a la tolérance de force.

Particularités :

— Dans la phase de régulation de la vitesse, pas de MC n’est
émis (voir paragraphsfj.l.z)

— Temps dépassé : PNU 1163.

— Aucune surveillance de la vitesse (c.-a-d. l’actionneur
peut se déplacer).

— Aucun avertissement d’arrét.

— Aucun délai dépassé au démarrage (la fonction est
prévue par la surveillance de la pression, voir incident
E50).

3.1.7 Bits d’état du régulateur actualisés de maniére dynamique MOV,
DEV et STILL

L’octet d’état SPOS fournit trois bits d’états du régulateur
actualisés de maniére dynamique.

Bit Description

SPOS.MOV L’axe se déplace

SPOS.DEV Erreur de poursuite/hors tolérance

SPOS.STILL Avertissement d’arrét

Tab.3/6: Bits d’état du régulateur
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Surveillance du déplacement (SPOS.MQV)

Le bit SPOS.MOV indique que l’actionneur se déplace. A cet
effet, le CMAX vérifie si le signal de vitesse dépasse la valeur

limite interne (4 mm/s).

L’état interne « Actionneur en mouvement » est en outre filtré
avec le temps de mise hors circuit, afin de faciliter ’analyse

dans un programme API.

=

Valeur de consigne
cible

=

[~]

Valeur de consigne
de référence

] ]

Valeur réelle

[~]

Vitesse

]

Tolérance de vitesse

] ] [&] ]

Motion Complete
(SPOS.MQ)

Etat interne « Action-

]

neur en mouvement »

N [o]

L’axe se déplace
(SPOS.MOV)

o]

Temps de mise hors
circuit TARReT

Fig. 3/5: Surveillance du déplacement

Vue d’ensemble des paramétres impliqués
Paramétres impliqués | Description PNU
Tolérance de la vitesse (fixe : £4 mm/s ou 0,16 pouce/s) -
Temps de mise hors circuit Tagget (fixe : 30 ms) -
Tab.3/7: Surveillance de déplacement paramétres impliqués
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Surveillance de l’erreur de poursuite ou de la
tolérance (SPOS.DEV)

Le bit SPOS.DEV (« Deviation » = défaut de régulation) indi-
que que le défaut de régulation (c.-a-d. ’écart CONSIGNE-
REEL) dépasse une certaine valeur. L’écart admissible
dépend alors de I’état de mouvement de l’actionneur.

— Lors du positionnement (MC = 0) : erreur de poursuite

— Lorsque Motion Complete est atteint : fenétre de
tolérance

Il n’y a aucune différence de comportement entre la régula-
tion de position et de force. Seuls les paramétres et signaux
utilisés se distinguent. Le principe est représenté dans la
figure suivante. Elle se référe dans la désignation a la régula-
tion de la position.

=

Valeur de consigne
cible

=

A
Valeur de consigne

------ 7 k
de référence
Valeur réelle . ,/

Tolérance de position

[~]

=y
N\

Tolérance d’erreur de
poursuite

o] (=] [«]

Défaut de régulation

[l ] [=]

SINEY
S
[~]

Motion Complete
(SPOS.MC, B2)

[]
|
|
f
|
|

Erreur de réglage
(SPOS.DEV, B5)

Erreur de poursuite

= &
Il

0| Hors de la tolérance t t

1
de positionnement @

8] o]

Fig.3/6 : Surveillance de l’erreur de poursuite ou de la tolérance
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Verﬁg. 3/6:

...|3]: Trajectoire de la valeur de consigne et de la valeur
réelle. On désigne ici par valeur de consigne la valeur de con-
signe de référence créée par la planification des trajectoires.

...[6]: Représentation agrandie du défaut de régulation et
des deux tolérances. La tolérance de l’erreur de poursuite
(11 mm) est beaucoup plus grande que la tolérance de posi-

tionnement (0,1 a 10 mm ou 0,004 a 0,394 pouce).

: Le signal MC définit quand et quelle tolérance est utilisée.

Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir paragraphﬁ.4.6)
m—
Parameétres impliqués | Description PNU
Rég.u.lation dela Valeur de consigne cible : Position cible 300:02
position
Sorgit.e du générateur de valeur de consigne de référence -1
position.
Valeur réelle : Position réelle 300:01
Erreur de réglage actuelle : Erreur de réglage de la position 300:03
Tolérance de 'erreur de poursuite (fixe : 11 mm a 0,43 pouce) | —
Tolérance de positionnement 411:xx
ou 545
Régulation de la force | Valeur de consigne cible : Force cible 301:02
Sortie du générateur de valeur de consigne de référence force. | -1
Valeur réelle : Force réelle 301:01
Erreur de réglage de la force 301:03
Tolérance de l'erreur de poursuite (fixe : 5 N ou 1,12 lbf) -
Tolérance de force 411:xx
ou 552
D Pas de paramétre défini, mais disponible dans Trace
Tab.3/8: Paramétres impliqués erreur de poursuite ou surveillance de la tolérance
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Surveillance d’arrét (SPOS.STILL)

Le bit Avertissement d’arrét indique si I’actionneur s’est de
nouveau déplacé, une fois Motion Complete atteint.

SPOS.STILL | Description

=0 Pas de déplacement
=1 Avertissement : ’'actionneur s’est déplacé en direc-
tion de MC.

Le bit est mémorisable.

Tab.3/9: Etats surveillance d’arrét
Propriétés :

— Lasurveillance d’arrét est activée dés que SPOS.MC =1
est activé. Elle est uniqguement exécutée lorsque la régu-
lation de la position est active.

En cas d’arrét rapide configuré et de stop, la surveillance
d’arrét est désactivée (c.-a-d. un avertissement d’arrét
n’est pas déclenché, méme si 'actionneur se déplace
encore vers MC).

— Condition de vitesse : L’avertissement est activé lorsque
’actionneur s’est déplacé plus longtemps que le temps
de filtrage Trde 30 ms. Le temps de filtrage empéche que
l’avertissement soit déclenché par des bruits.

— Condition de positionnement : L’avertissement est activé
lorsque lactionneur s’est déplacé de plus d’une moitié
tolérance de positionnement, par rapport a la position
MC, mais au moins de 0,1 mm ou 0,004 pouce/s
(=tolérance d’arrét). L’actionneur peut se déplacer hors
de la tolérance de positionnement proprement dite.

— L’une des deux conditions doit étre remplie afin d’activer
le bit d’avertissement. Mais aucun avertissement n’est
entré dans la mémoire de diagnostic. Le bit d’avertisse-
ment est remis a zéro lors du démarrage du prochain
ordre de positionnement.
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Position cible

=

Position de référence

[~]

Positionréelle
Tolérance de position
Tolérance d’arrét

Tolérance de vitesse

N @] [ [2] [ [ =]

Surveillance d’arrét
active

Motion Complete
(SPOS.MC, B2)

o] [ee]
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Erreur d’arrét
(SPOS.STILL)
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Fig.3/7 : Surveillance d’arrét
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SPOS.STILL est remis a zéro lors du verrouillage du régu-
lateur.
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Condition de position remplie : quitter la tolérance d’arrét

Conditiondevitesseremplie:’actionneurs’estdéplacépendant30 ms
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Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir paragrapheﬂAAEA.SEA.l2)

Parameétres impliqués | Description PNU
Position de consigne actuelle 300:02
Position réelle 300:01
Fenétre de la position cible = tolérance actuelle 411:xx
ou 545
Fenétre de position d’arrét = tolérance actuelle * 0,5 0,5 *
Cependant au moins 0,1 mm. (411:xx
ou 545)
Temps de surveillance 1132:04
Start (FHPP) SPOS.MC = front positif : Motion Complete
Signal de retour SPOS.STILL =1 : L’actionneur a quitté la fenétre de position d’arrét
(FHPP)

Tab.3/10: Paramétres impliqués surveillance d’arrét
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3.1.8 Limitation des valeurs de consigne

Afin d’atteindre un positionnement rapide sans dépassement
une fois la valeur de consigne de la position ou de la force
atteinte, le CMAX limite des valeurs de consigne trop grandes
pour les accélérations, etc.

Lors de l'identification dynamique, on détermine les valeurs
d’accélération maximales qui permettent un positionnement
sans dépassement. Ces valeurs peuvent se situer en dessous
des accélérations et décélérations accessibles physiquement,
en fonction p. ex. de la masse, de la position de départ et de
la position cible, etc. Les valeurs de consigne prédéfinies par
L’utilisateur pour la vitesse et I’accélération sont limitées au-
tomatiquement par le CMAX aux valeurs maximales définies
lors du positionnement.

Le CMAX créé lors d’un ordre de déplacement un enregistre-
ment qui compare les valeurs de consigne de ['utilisateur
avec les valeurs maximales déterminées par le régulateur.
Dans le FCT, en mode Expert, les valeurs utilisées peuvent
étre affichées dans le registre « Limitation ».

Si aucune identification dynamique n’a été effectuée, les
valeurs limites admissibles pour 'accélération devront étre
définies par l'utilisateur. L’utilisation de ces valeurs limites
définies comme valeurs de consigne permet de garantir un
positionnement sans dépassement.
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Régulation de la position

Si, en raison des valeurs de consigne de 'accélération, une
courbe de valeurs de consigne ne pouvant pas suivre [’action-
neur est générée, cela risque d’entrainer un dépassement
dans la position cible.

L’identification dynamique concerne la vitesse maximale
atteinte ainsi que l’accélération et le temps de réponse de
’actionneur.

L’objectif est de permettre un comportement de positionne-
ment exempt de dépassement lors du positionnement.

Vous trouverez des exemples dans ’aide en ligne relative au
Plugin FCT CMAX.

Régulation de la force

Lors de la régulation de la force, la force cible et la rampe de
force sont limitées.

Par analogie a la régulation de position, la valeur de départ et
la valeur cible sont affichées dans le FCT.

La valeur cible est toujours la force cible. La valeur initiale est
la derniére valeur de consigne. Lorsque la régulation de la
position a été active, la derniére valeur de consigne est tou-
jours O N.

Les positions cible et de départ sont également valables,
mais ne sont pas affichées par le FCT.
La position réelle est utilisée ici.
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Parameétre valeurs de limitation

Le paramétre Valeurs de limitation (PNU 1173) comprend une
structure avec les valeurs nécessaires a ’affichage. Lorsque
le CMAX a déterminé les valeurs, il active le bit « De nouvelles
valeurs sont disponibles » dans le mot d’état.

PNU 1173 : Valeurs de limitation

Index | Valeur d’état | Unité EID | Description
1 Mot d’état - - Etat, numéro d’enregistrement et informations
complémentaires :
Bit Description
0 =1:De nouvelles valeurs sont a présent
disponibles
1 =1:L’accélération a été limitée
2 =1:Latemporisation a été limitée
3 =1:Lavitesse a été limitée
4 =1: La force de consigne a été limitée
5 =1:Larampe de force a été limitée
6..15 réservé
16 ...23 Enmode d’enregistrement : numéro de
’enregistrement exécuté en dernier.
24 =0: Mode d’enregistrement
=1:Modedirect
25 = 0: Position de consigne
=1: Force de consigne
26 =0: Profil libre
= 1: Profil autom.
27 ...31 réservé
2 Position de Position |1 Position de départ (position réelle au démarrage)
départ
3 Positioncible | Position |1 Position cible lors de la régulation de la position, position
finale lors de la régulation de force
4 Accélération Accél. 7 Il s’agit de ’accélération de consigne souhaitée par
de consigne utilisateur.
5 Accélération Accél. 7 L’accélération maximale possible déterminée par le régu-
maximale lateur. L’accélération maximale est déterminée a partir
des données d’identification et dépend de la masse, de
la position de départ et de la position cible.

D Index d’unités
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PNU 1173 : Valeurs de limitation

Index | Valeur d’état | Unité EID | Description

6 Valeur de con- | Accél. 7 Il s’agit de la temporisation de consigne souhaitée par
signe tempori- lutilisateur.
sation

7 Valeur maxi- Accél. 7 La temporisation maximale possible déterminée par le
male tempori- régulateur. La valeur maximale de la temporisation est
sation déterminée a partir des données d’identification et

dépend de la masse, de la position de départ et de la
position cible.

8 Vitesse de Vitesse 6 Il s’agit de la vitesse de consigne souhaitée par l'utilisa-
consigne teur.

9 Vitesse maxi- | Vitesse 6 La vitesse maximale possible déterminée par le régula-
male teur. Cette vitesse est calculée a partir de 'accélération

et de la temporisation.

10 Force cible Force 3 Uniquement en cas de régulation de la force : Force cible.
11 Valeur maxi- Force 3 Il s’agit de la force maximale possible que I’actionneur
male force peut appliquer. Cette valeur dépend de la masse et du

sens de la force (pas de conception horizontale).
Sans compensation de la masse (horizontale), la force
maximale correspond a 90 % de la force nominale du

vérin.
12 Valeur de con- | Rampe 8 Rampe de consigne prédéfinie par l'utilisateur
signe rampe de force
de force
13 Valeur maxi- Rampe 8 La rampe de force maximale déterminée par le régula-
malrampe de | de force teur.
force
14 Force de Force 3 Uniquement en cas de régulation de la force : Force de
départ départ (derniére valeur de consigne)

D Index d’unités

Tab.3/11: Valeurs de limitation
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Quand les données fiables figurent-elles dans les valeurs
de paramétres ?

Le bit 0 du mot d’état doit étre forcé. Si le bit n’est pas forcé,
les informations suivantes dans la structure ne correspon-
dront pas les unes avec les autres. Elles proviennent de
différentes opérations de positionnement ou n’ont pas encore
été entierementinitialisées.

Les données une fois déterminées sont conservées dans le

CMAX jusqu’a ce qu’elles soient lues par le FCT. La remise a
zéro du bit 0 dans le mot d’état par le FCT permet au CMAX
d’écraser de nouveau les anciennes valeurs.

Situations exceptionnelles

En fonction du type de positionnement, les différentes va-
leurs sont remplies a différents moments. En cas d’erreur ou
d’arrét, l'information peut déja étre disponible mais ce n’est
pas obligatoire. Lors d’une mise en circuit et aprés une identi-
fication, les valeurs sont initialisées. Sinon, la derniére entrée
reste.

Chainage d’enregistrements

Méme en cas de chainage d’enregistrements, maximum un
enregistrement peut étre présent simultanément dans le
controleur. Selon le Handshake décrit ci-dessus, c’est une
question de temps de savoir quand le FCT a lu les données et
que le CMAX peut remplir la structure par de nouvelles
données. Sans un délai d’attente plus long (secondes) entre
deux enregistrements consécutifs, le FCT ne peut pas afficher
les valeurs de limitation des deux enregistrements.

L’utilisateur a la possibilité de commander la lecture. Si les
données doivent étre déterminées par le deuxiéme enregis-
trement, ce dernier devra étre exécuté individuellement ou
avec une grande pause.
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3.2

Fonctions de mise en service

3.2.1 Test de déplacement

3-32

Le test de déplacement permet de détecter les erreurs dans
la tuyauterie.

Nota

Le sens de régulation est inversé en cas de raccordement
du VPWP inversé par erreur. En cas d’activation du régula-
teur, I’actionneur se déplacerait en fin de course a une
vitesse maximale.

Dans les cas suivants, veuillez effectuer le test de déplace-
ment :

Lors de la mise en service aprés le paramétrage. Apreés le
paramétrage, le CMAX attend I’exécution du test de
déplacement et le caractérise par 'affichage de CO3 sur
’écran.

Si des composants ont été échangés ou si le raccorde-
ment a été débranché puis remis en place.

Cas spéciaux :

Sivous devez sauter le test de déplacement (non recom-
mandé), ’état du test de déplacement devra étre défini
en conséquence.

L’état du test de déplacement est automatiquement remis
a zéro par le CMAX en cas de panne EO1 et E08!

Si un test de déplacement doit étre effectué ultérieure-
ment (p. ex. aprés un échange du matériel), ’état du test
de déplacement devra le cas échéant étre remis a zéro
manuellement.
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Exécution du test de déplacement

Le test de déplacement doit &tre exécuté sans activer le régu-
lateur. Le distributeur est alors uniquement commandé et la
valeur de réglage du distributeur est donc calculée indépen-
damment d’une erreur de réglage. A la place, une chambre
du vérin est mise de maniére ciblée sous pression jusqu’a ce
que ’actionneur se déplace. A l’aide de la modification de la
position, on décide s’il s’est déplacé dans le bon sens.

1. Pour exécuter le test de déplacement, l'autorisation doit
étre délivrée (CCON.ENABLE = 1, CCON.STOP = 1). Le
paramétre « Etat test de déplacement » (PNU 1174) com-
prend avec le bit 0 un bit mémoire pour le test de dépla-
cement exécuté. Si le bit 0 a la valeur 0, le régulateur re-
ste inactif, méme lorsque le CMAX est validé. Le CMAX
signale tout de méme |’état « Validé ».

2. Siune unité de blocage est configurée, elle devra étre
desserrée avant le début du test de déplacement.

Nota

9 Le desserrage de 'unité de blocage lorsque le régulateur
est désactivé peut entrainer, en particulier en cas de mon-
tage vertical, une chute de ’actionneur — immédiatement
apreés le démarrage ou également au cours du test de
déplacement.

» Assurez-vous que cela ne représente aucune menace
pour la sécurité.

e Recommandation en cas de fonctionnement vertical :
Avant le démarrage du test de déplacement, laissez
[’actionneur tomber de maniére ciblée sur une butée
ou en fin de course.

3. Avec le front positif sur CPOS.START, le test de déplace-
ment est lancé en cas de présence du numéro de fonction
de mise en service 2. La valeur des deux paramétres doit
alors étre de 0. Lors du démarrage d’une autre fonction
ou d’un positionnement, 'erreur E14 est signalée.
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4. Le CMAX lance alors une marche interne pendant laquelle
les valeurs de réglage du distributeur sont directement
définies et une évaluation correspondante est effectuée a
[’aide de la réaction de l’actionneur. Pour finir, le résultat
est enregistré dans le paramétre « Etat test de déplace-
ment ». La fin du test de déplacement est signalée avec
SPOS.MC = 1.

Si le raccordement est correct, une activation du régulateur
sera effectuée a la fin du test de déplacement.

Le bit 0 est automatiquement forcé sur la valeur 1 par le
CMAX dans ’état de test de déplacement, l'affichage du
CMAX passe a « 000 ».

Si le raccordement est incorrect ou si aucun résultat uni-
vogue n’a été constaté, le bit 0 reste = 0, aucune activation
du régulateur n’est effectuée et un message d’erreur E13
ou E15 est émis.

PNU 1174 : Etat test de déplacement
Bit Description
0 =0: Le test de déplacement doit &tre exécuté.
=1: Le test de déplacement ne doit pas étre exécuté.
1 =0: Letestdedéplacement n’a pas été exécuté.
=1: Letestde déplacement a été exécuté.
2 = 0: Résultat du test de déplacement non déterminé de maniére univoque
=1:Résultat du test de déplacement déterminé de maniére univoque
3 =0: Erreurderaccordement
=1: Raccordement OK
4 =0: Letestdedéplacement n’a pas été sauté.
=1: Letestdedéplacement a été sauté.
5...31 | Nonsignificatif (réservé)

Tab.3/12: Etattest de déplacement

3-34

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




3. Fonctions de l’actionneur

Valeur de réglage
normée

L’état du test de déplacement peut étre influencé par ’écri-
ture du paramétre Fonction de mise en service
(PNU 1192:07) :

= 1: Le test de déplacement est remis a zéro et doit de nou-
veau étre exécuté.

= 2: Le test de déplacement est défini sur « Ne doit pas étre
exécuté » et est ainsi sauté.

Le paramétre peut uniquement étre écrit lorsque le CMAX se
trouve dans le mode de fonctionnement Mise en service et
gu’aucune activation n’est disponible.

Causes d’erreurs typiques dans I’application

— Sile bit 0 dans le paramétre « Test de déplacement »
(PNU 1174) a la valeur 0, le CMAX peut exclusivement
exécuter un test de déplacement. Tout autre ordre (p. ex.
identification, pas a pas, ...) provogue une erreur.

Remarques concernant un raccordement correct

Mise sous | Echappe- | L’actionneur se déplace.
pression ment

-100 % 1-4 2-3 ...dans le sens de valeurs réelles
inférieures

0% fermé fermé ...nhon

+100 % 1-52 4-->5 ...dans le sens de valeurs réelles

supérieures
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3.2.2 Déplacement de référence
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Pour les actionneurs avec systéme de mesure incrémentiel,
un déplacement de référence est la condition préalable a un
ordre de positionnement. Un déplacement de référence peut
étre exécuté dans chaque mode de fonctionnement pris en
charge, excepté le paramétrage.

L’actionneur effectue sa prise de référence contre une butée
ou en cas particulier sur la position actuelle. Le moment ol la
butée est atteinte est reconnaissable au fait que le piston est
en arrét. La possibilité que I’arrét a été provoqué par une
pression d’air manquante doit alors étre exclue.

Puisque, pour les axes pneumatiques, le point zéro de l’axe
doit en principe étre défini sur le point zéro du vérin, ’action-
neur ne se déplace pas automatiquement sur ce point zéro,
contrairement p. ex. aux actionneurs électriques.

Description des méthodes de déplacement de référence, voir
paragraphe['j.z.A.

Remarques générales relatives au référencement

— Les axes perdent leur référence :
— encas de déconnexion/réinitialisation, etc.,

— éventuellement en cas d’erreurs dans ’interface de
capteur ou dans la liaison d’axe,

— en cas de redémarrage d’un déplacement de
référence.

— Sil’actionneur dispose d’un systéme de mesure de dé-
placement donnant la valeur absolue, un déplacement
de référence est impossible. Un front sur I’entrée
CPOS.HOME provoque une panne. Un déplacement
n’est pas déclenché.
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3.2.3 Déroulement et paramétre déplacement de référence

L’actionneur effectue sa prise de référence contre une butée
(ou sur une position réelle actuelle).

Déroulement (n’est pas applicable pour un référencement
sur la position réelle) :

1. Remise a zéro de I’état de déplacement de référence sur
« Non référencé ».

2. Recherche du point de référence (butée mécanique).

3. En attente d’un arrét de 500 ms. Dans la chambre du
vérin mise sous pression, une pression de min. 2/3 de
la pression de service réglée doit pouvoir ensuite étre
mesurée.

4. Détermination du point zéro de ’'axe/point zéro du vérin
en forcant le décalage par rapport au point de référence
(position actuelle = 0 + décalage point zéro du projet).

5. Une fois la butée atteinte, le CMAX active I’état SPOS.REF
= 1. La fin du déplacement de référence est ensuite
signalée avec SPOS.MC.

Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir également le paragraphﬁ.l;.lz)

Paramétres impliqués

Description PNU

Décalage du point zéro de l’axe 1130

Méthode de déplacement de référence (admissible : -18,-17, 35) 1131

Vitesse du déplacement de référence 1132

Start (FHPP)

CPOS.HOME = front positif : Lancer un déplacement de référence

Signal de retour
(FHPP)

SPOS.ACK = front positif : Validation du lancement
SPOS.MC = 1 : Déplacement terminé
SPOS.REF = 1: Actionneur référencé

Tab.3/13: Paramétres impliqués pour le déplacement de référence
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Le décalage par rapport au point zéro de I’axe a une grande
influence sur I'optimisation du régulateur du CMAX, méme de
faibles valeurs (quelques mm) doivent étre définies le plus
exactement possible :

— Comme décalage, ’écart entre la butée utilisée (du point
de référence) et la fin de course du vérin (tige de piston
rentrée) doit étre mesuré et entré comme valeur négative.

— Silatige de piston (fin de course du vérin) est entiére-
ment rentrée, la valeur 0 doit étre entrée comme déca-
lage.

Nota
) Une entrée imprécise du décalage risque d’entrainer de
fortes oscillations de ’actionneur, en fonction du réglage
des paramétres impliqués.
¢ Recommencez toujours l'identification aprés une correc-
tion du décalage.
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3.2.4 Méthodes de déplacements de référence

e Les méthodes de déplacement de référence s’orientent sur
I CANopen DS402.

Méthodes de déplacements de référence

hex déc Description

23h 35 Position actuelle ::%:D

¢ La position actuelle est validée comme point |

de référence. @
Iln’y a aucun déplacement, méme pas pour véri-
fier si la pression est appliquée.

EFh -17 Butée négative

* Déplacement avec vitesse de référence dans le
sens négatif jusqu’en butée. Cette position est
validée comme point de référence.

EEh -18 Butée positive

* Déplacement avec vitesse de référence dans le
sens positif jusqu’en butée. Cette position est
validée comme point de référence.

Tab.3/14: Vue d’ensemble des méthodes de déplacement de référence
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3.2.5
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Identification et adaptation

Les paramétres de trajectoires qui, en raison des fluctuations
des composants (exemple recouvrement du distributeur, frot-
tement du vérin) ou de facteurs de montage inconnus (p. ex.
raccordement, frottement externe), sont influencés mais dont
la connaissance est importante pour le fonctionnement du
régulateur sont pour ’'essentiel déterminés lors de 'identifi-
cation.

Pour un résultat satisfaisant de l’identification, toutes les
conditions marginales doivent étre paramétrées correcte-
ment, en particulier les données de base (masse sans piéce a
usiner et masse de la piéce a usiner, pression d’alimentation,
...) ainsi que les grandeurs caractéristiques mécaniques de
actionneur (en particulier le décalage par rapport au point
zéro de ’axe).

Recommencez l'identification si 'une de ces grandeurs est
modifiée dans ’exploitation.

Quand lidentification doit-elle étre effectuée ?

L’identification est nécessaire pour la mise en service, en cas
de modification des données de configuration valables ou en
cas d’échange de certains composants (voir « Echange de
composants », paragraphe?4.3.2). Si le CMAX accepte la mo-
dification correspondante Tors de la comparaison de la confi-
guration théorique et réelle, un message d’erreur correspon-
dant est généré et le régulateur n’est pas activé.

Vous devez vous-méme définir si les données d’identification
doivent étre remises a zéro. P. ex., les données d’identifica -
tion peuvent encore étre utilisées, méme aprés une panne
due a une liaison d’axe inversée par erreur aprés [’échange.

— Un avertissement est signalé par le CMAX si une identifi-
cation devait étre effectuée en raison d’une modification.

— Une panne est signalée par le CMAX si une identification
doit étre effectuée en raison d’une modification.

— Le paramétre Etat de I'identification (PNU 1171) contient
information concernant [’état de l'identification.
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Identification statique

Identification dynamique

L’identification statique recherche les grandeurs caractéristi-
ques agissant sur le comportement du systéme au début et

a la fin du déplacement, ainsi que sur le réglage de l'arrét. Il

s’agit par exemple du frottement statique de l’actionneur et

des propriétés du distributeur autour de la position médiane
(distributeur-hystérésis).

L’identification dynamique concerne la vitesse maximale
atteinte ainsi que l'accélération et le temps de réponse de
’actionneur.

L’identification dynamique est nécessaire pour les axes
amenés a se déplacer a la vitesse maximale (profil autom.).

Si la charge utile varie fortement en cours de fonctionnement,
’identification devra respectivement étre effectuée avec et
sans piéce a usiner.

L’élément dynamique de 'identification peut &tre mis hors
service. Ceci est important au cas ou la structure ne suppor-
terait pas les charges dynamiques.

Les valeurs maximales pour la vitesse et I’accélération du
systéme ne peuvent en aucun cas étre déterminées si 'identi-
fication dynamique n’a pas été exécutée. Pour les ordres
avec « Profil autom. », un avertissement (W17) est alors émis
et 'ordre avec « Profil libre » et les valeurs prédéfinies vala-
bles est exécuté.

L’utilisateur détermine avec les valeurs d’accélération le com-
portement de déplacement de I’axe. Les valeurs doivent le
cas échéant étre optimisées manuellement.

Exécuter une identification

Uniquement pour les actionneurs pneumatiques avec
systéme de mesure du déplacement incrémentiel (p. ex.
type DNCI-...) :

Avant le déplacement d’identification, un déplacement de
référence doit étre exécuté.
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Déroulement de identification

En cas d’identification statique, I’axe se déplace d’abord au
centre de la course nominale et y exécute de petits déplace-
ments dans les deux sens.

Si le centre de la course nominale ne peut pas étre approché
par une fin de course logicielle, le CMAX se déplace a proxi-
mité de la fin de course logicielle concernée, lors du démar-
rage de l'identification statique.

Pour 'identification dynamique, un espace libre de déplace-
ment d’au moins 100 mm devrait étre mis a disposition.
L’axe se déplace dans toute la zone de déplacement :

— Aucune fin de course logicielle paramétrée :

L’axe se déplace dans I’ensemble de la course nominale
de l'actionneur avec une distance de sécurité d’env. 10 %
de la course nominale vers les butées.

— Fins de course logicielles paramétrées :

L’axe se déplace dans ’ensemble de la course utile
définie jusqu’aux fins de course logicielles.

Le déplacement d’identification se déroule en plusieurs
étapes :

1. ldentification statique.

2. ldentification dynamique (si configurée).

3. Silidentification dynamique a été exécutée : détermina-
tion des valeurs maximales pour 'accélération et la tem-

porisation en cas de course de 90 % de la course utile
dans les deux sens.
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Exécuter une identification

1. Configurer le mode de fonctionnement Mise en service.
2. Préparer l'identification :

— Configurer la fonction de mise en service 1.

- Paramétre 1 = 0.

— Paramétre 2 = masse actuelle de la piéce a usiner
dans le systéme d’unités

3. Lancement avec CPOS.START.
4. En attente de SPOS.MC.

5. Le CMAX saisit le résultat de I’identification dans I’état de
’identification (PNU 1171).

PNU 1171 : état de I’identification

Bit Description

0 = 0: Lidentification n’a pas encore été exécutée.
= 1: L’identification a été exécutée au moins 1 fois.

1 = 0: Les résultats de l'identification statique ne sont pas disponibles.
= 1: Identification statique exécutée avec succes.

2 =0: Les résultats de l'identification dynamique ne sont pas disponibles.
= 1: Identification dynamique exécutée avec succes.

3...31 | Non significatif (réservé)

Tab.3/15: Etatde l'identification

Nota :

— Sila charge utile varie fortement en cours de fonctionne-
ment, l'identification devra respectivement étre effectuée
avec et sans piéce a usiner.

— Sile déplacement d’identification en cours est inter-
rompu, les données d’identification statique ou dyna-
mique déterminées jusque la restent actives.
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Remise a zéro de Uidentification

Les données d’identification peuvent étre remises a zéro ma-
nuellement avec PNU 1192:03, voir paragraphﬁ.4.16.

Les données d’adaptation seront alors également remises a
zéro.

Recommandation :

Aprés [’échange de composants ou la modification de pa-
rameétres, nous vous recommandons de remettre les données
d’identification a zéro avant d’exécuter un nouveau déplace-
ment d’identification.

Adaptation

Une fois l'identification réussie, les valeurs d’adaptation sont
automatiquement déterminées lors du fonctionnement.

L’adaptation est capable d’améliorer automatiquement un
comportement de réglage non optimal. Les raisons d’un mau-
vais comportement de réglage dans une petite fenétre de
tolérance sont les effets longue durée et les valeurs identi-
fiées de maniére inexacte.

Désactiver I’adaptation

L’adaptation peut étre désactivée via le paramétrage. Ceci
n’est normalement requis dans aucune configuration ; ce
n’est que dans des cas rares extrémes que ’adaptation en-
traine une dégradation du comportement de positionnement.

Important : Une adaptation incorrecte n’est pas toujours a
l’origine des dégradations du comportement de positionne-
ment. L’usure ou une construction insuffisante peuvent éga-
lement entrainer que p. ex., au fil du temps, les temps de
positionnement s’agrandissent ou méme que le nombre de
messages E30 soit plus fréquent. C’est pourquoi il est recom-
mandé de désactiver I’adaptation uniquement dans certains
cas justifiés.
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Une adaptation incorrecte est supposée lors du comporte-
ment suivant :

— Aprés la mise en service, le comportement de positionne-
ment se dégrade au fil du temps. Les temps de position-
nement sont plus longs, le cycle des machines est plus
grand. L’erreur E30 apparait plus fréquemment.

— Aprés une identification, le comportement est nettement
amélioré, sans autre modification supplémentaire. En-
suite, il commence de nouveau lentement a se dégrader
jusqu’a ce gu’une nouvelle identification soit effectuée.

Dans ces cas, I’adaptation pourrait étre responsable. Si cela
est supposé, nous vous recommandons de désactiver 'adap-
tation et d’exécuter ensuite de nouveau l’'identification.

Si alors, le comportement de positionnement ne change plus,
’'adaptation était vraisemblablement la cause et doit par
conséquent rester désactivée.
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En état « Fonctionnement validé », ’actionneur peut étre
déplacé en pas a pas vers positif/négatif. Cette fonction est
habituellement utilisée pour :

accoster des positions d’apprentissage,

déplacer ’actionneur pour ’enlever d’un endroit (p. ex.
aprés une panne de l'installation),

un déplacement manuel comme mode de fonctionnement
normal (avance manuelle).

Procédure

1.

En forgcant un des signaux pas a pas positif/pas a pas
négatif (CPOS.JOGP/CPOS.JOGN), I’actionneur est mis en
mouvement lentement (phase d’approche). La vitesse
lente permet de déterminer une position de facon trés
précise.

SiJOGP et JOGN sont activés simultanément, JOGN a la
priorité.

Si le signal reste forcé plus longtemps que la durée d’ap-
proche paramétrée, la vitesse est augmentée jusqu’a ce
que la vitesse maximale configurée soit atteinte. Ceci per-
met de parcourir rapidement de grandes courses.

Si le signal passe a 0, I’actionneur est freiné avec la tem-
porisation réglée.

Si l’actionneur atteint une fin de course logicielle, il
s’arréte automatiquement. La fin de course logicielle n’est
pas dépassée, la distance parcourue jusqu’a ’arrét est
prise en compte en fonction de la rampe réglée. Le mode
test pas a pas n’est quitté que lorsque CPOS.JOGx = 0.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH



3. Fonctions de l’actionneur

Vitesse d’approche
(déplacement lent)

Vitesse maximum
Accélération
Temporisation
Durée d’approche

Vitesse v(t)

CPOS.JOGPou 1T
CPOS.JOGN (pas a
pas positif/négatif) |

Fig. 3/8 : Diagramme de cycle Mode test pas a pas

Etats de fonctionnement particuliers

Avant le référencement, le pas a pas est uniquement pos-
sible avec la vitesse de référence.

Si lactionneur se trouve en dehors des fins de course
logicielles, il est possible de se déplacer dans la zone
autorisée avec le mode test pas a pas.

Si l’actionneur se trouve en dehors des fins de course
logicielles et n’est pas dans le mode de fonctionnement
Mise en service, 'actionneur s’arrétera si un pas a pas
vers l’extérieur doit encore étre effectué. Un message
d’erreur est émis.

Si les fins de course logicielles sont désactivées, l’action-
neur se déplace jusqu’aux fins de course matérielles.

Dans le mode de fonctionnement Mise en service, les fins
de course logicielles peuvent étre dépassées. L’action-
neur s’arréte d’abord au niveau des fins de course logi-
cielles, le pas a pas doit étre redémarré sur la fin de
course. Le front permet a ’actionneur de se déplacer a
une vitesse d’approche jusqu’aux fins de course matériel-
les (— Apprentissage des fins de course logicielles).
L’avertissement W35 apparait en cas de dépassement
des fins de course logicielles.
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— Sile CMAX constate un arrét de I’axe avant que la posi-
tion cible (fin de course logicielle ou matérielle) ne soit
atteinte, p. ex. en raison d’une butée ou d’un obstacle,
[’actionneur sera arrété.

— CPOS.JOGN a la priorité. Si JOGP et JOGN sont activés
simultanément, le déplacement s’effectuera dans le sens
négatif.

Timeout lors du pas a pas

Le Timeout n’est pas amorti lors du pas a pas et ce, indépen-
damment du mode de fonctionnement. Si ’axe est bloqué et
qu’il ne bouge plus du tout, ’erreur E31 (Pas de déplacement
aprés le démarrage) sera générée.

Si le CMAX constate un arrét de [’axe avant que la position
cible (fin de course logicielle ou matérielle) ne soit atteinte,
p. ex. en raison d’une butée ou d’un obstacle, ’erreur E30
(Impossible d’atteindre la position cible) sera signalée.

Les erreurs E31 ou E30 peuvent aussi bien survenir lors du
déplacement d’approche que lors de la phase de vitesse ma-
ximale. Cela est d{i au fait que le CMAX exécute en interne
deux instructions de positionnement.

Puisque dans le mode de fonctionnement Mise en service,
’actionneur peut se déplacer en pas a pas jusqu’aux fins de
course matérielles, le timeout sera en principe possible ici. Le
pas a pas jusqu’a la fin de course matérielle sert a I’appren-
tissage des fins de course logicielles ou du point zéro du pro-
jet. Il est cependant souhaité d’atteindre la butée.

Afin d’éviter alors un timeout, le bit d’état SPOS.MOV devrait
étre évalué. Si ce dernier fournit un signal 0 pendant au mo-
ins 50 ms, le pas a pas devrait &tre interrompu.
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Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir également le paragraphﬁAJ)

Paramétres impliqués

Description PNU
Vitesse d’approche mode test pas a pas 530
Vitesse maximale mode test pas a pas 531
Accélération mode test pas a pas 532
Temporisation mode test pas a pas 533
Durée d’approche en ms mode test pas a pas 534
Masse en cas de mode test pas a pas 536 / 605 1

Start (FHPP)

CPOS.JOGP = front positif : pas a pas positif (sens des valeurs réelles plus

grandes)

CPOS.JOGN = front négatif : pas a pas négatif (sens des valeurs réelles

plus petites)

Signal de retour
(FHPP)

SPOS.MOQV =1 : 'actionneur se déplace
SPOS.MC =0 : (Motion Complete)

1 En fonction du paramétrage (PNU 521), la valeur prédéfinie est utilisée pour la masse de la piéce &
usiner, voir paragraphf™}3.

Tab.3/16: Paramétres impliqués dans le mode test pas a pas

Le rapport des vitesses entre elles n’est pas restreint.

PNU 531 peut étre égal ou inférieur a PNU 530.
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Les valeurs suivantes peuvent étre apprises :

— valeurs de consigne dans la liste d’enregistrements
(sélection d’enregistrements),

— point zéro du projet et fins de course logicielles (mise en
service).

Déroulement valeur de consigne dans la liste d’enregistre-
ments

Les valeurs de position ou de force peuvent étre apprises. Les
valeurs de consigne existantes sont alors écrasées. Le type
est défini par le mode de régulation dans l'octet de com-
mande d’enregistrement 1 (RCB1).

1. Configurer le mode de fonctionnement Sélection d’enre-
gistrements
(OPM2 =0+ OPM1 =0).

— Le numéro d’enregistrement (données S API octet 3)
doit étre défini sur ’enregistrement qui doit étre ap-
pris. Il est repris avec le front positif sur CPOS.TEACH.

— Siune valeur de force doit étre apprise, le mode de
régulation dans l'octet de contrdle d’enregistrement 1
(RCB1) doit étre défini sur force.

2. L’actionneur est amené dans la position souhaitée via le
mode test pas a pas, le positionnement ou manuellement
(en le déplacant a la main dans I’état « Actionneur ver-
rouillé »).

3. L’apprentissage est effectué via le handshake des bits
dans les octets de commande et d’état CPOS/SPOS

[(fs. 3/9).
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API :
préparation de
’apprentissage

CMAX :

prét pour appren-

tissage

API :
apprendre main-
tenant

CMAX :
valeur prise en
compte

Effectuer

'apprentissage
delavaleur o
CPOS.TEACH

Validation
SPOS.TEACH

Fig. 3/9: Poignée de mains lors de 'apprentissage

Nota :

L’actionneur ne doit pas obligatoirement &tre a 'arrét
pour procéder a ’apprentissage. Une vitesse de 1 m/s
signifie cependant que la position réelle varie de 1 mm a
chaque milliseconde. Pour les temps de cycle habituels
de API + bus de terrain + CMAX, des inexactitudes de
plusieurs millimétres en résultent a seulement 100 mm/s.

Méme lorsqu’un enregistrement est bloqué, I’apprentis-
sage d’une valeur de consigne est possible.

Si la valeur de consigne d’un enregistrement non initialisé
est apprise, un nouvel enregistrement sera alors initialisé
et affecté par des valeurs par défaut. Généralement, la
position est alors apprise.

Seules des valeurs de consigne absolues sont apprises.
C’est pourquoi, lors de 'apprentissage, le bit

RCB1.ABS = 0 est forcé dans l'octet de commande d’enre-
gistrement 1 de ’enregistrement appris.
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Déroulement point zéro du projet et fins de course logicielles

Ces valeurs peuvent uniquement étre apprises dans le mode
de fonctionnement « Mise en service ». L’API doit communi-
quer les valeurs apprises au CMAX dans le paramétre de con-
signe 1 (octet 4).

1. Configurer le mode de fonctionnement Mise en service

(OPM2 =1+ OPM1 =0).

La derniére fonction de mise en service (p. ex. identifica-
tion) doit avoir été terminée. Lorsqu’une fonction de mise
en service est active, 'lapprentissage n’est pas autorisé et
provoque une panne.

Amener ’actionneur dans la position souhaitée via le
mode test pas a pas, le positionnement ou manuellement
(en le déplacgant a la main dans I’état « Actionneur ver-
rouillé »).

Nota : Dans le mode pas a pas, les fins de course logiciel-
les peuvent étre dépassées. En dehors des fins de course
logicielles, I’actionneur se déplace uniquement a une
vitesse d’approche.

Entrer la destination apprise dans les données S de ’API,
le numéro de fonction (octet 3) est ignoré.

Données d’E/S : mise en service, fonction apprentissage

Données Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
DonnéesS | CCON CPOS Fonction | Param.1:| =0
Desti-
nation
apprise
DonnéesE | SCON SPOS Fonction | Param. 1 :| Valeur réelle principale
Desti-
nation
apprise
Destination apprise (octet 4)
Valeur concerne PNU | apprentissage
500:00 Point zéro du projet
501:01 Fin de course logicielle négative
501:02 Fin de course logicielle positive
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5. L’apprentissage est effectué via le handshake des bits
dans les octets de commande et d’état CPOS/SPOS, voir
Qg. 3/9. La destination apprise est signalée dans 'octet 4
es données E (paramétre 1) avec le front montant sur
SPOS.TEACH.

Nota :

— Lors de ’'apprentissage, I’actionneur devrait se trouver en
arrét.

— L’apprentissage du point zéro du projet modifie brutale-
ment la position réelle signalée.

— Tant que CPOS.TEACH = 1, le CMAX n’accepte aucun front
de départ. Aucune fonction ne peut pas conséquent étre
démarrée lors de 'apprentissage. Le mode pas a pas est
cependant admis.

— Le signal de retour de la destination apprise (octet 4 des
données E, paramétre 1) est remis a zéro en cas de :
front montant sur CPOS.TEACH,
front montant sur CPOS.START,
changement du mode de fonctionnement
(CCON.OPM1/CCON.OPM2)

— Lors de 'apprentissage des fins de course logicielles,
Perreur de paramétre EQ9 ne doit pas se produire. Cela
signifie que la fin de course logicielle supérieure doit tou-
jours étre plus grande que la fin de course inférieure. Si
cela n’est pas le cas, l'erreur E44 est signalée et la valeur
apprise n’est pas reprise.

Recommandation : effectuer d’abord ’apprentissage de
la fin de course logicielle supérieure puis inférieure. Si
aucune fin de course logicielle n’a encore été apprise, il
est également possible d’effectuer ’apprentissage des
fins de course logicielles inférieures. La fin de course logi-
cielle supérieure est alors automatiquement définie par le
CMAX sur la fin de course matérielle supérieure.
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Erreurs et avertissements typiques lors de ’apprentissage

N° Type Cause

W35 | Positionréelle en de- | Les fins de course logicielles ont été dépassées lors de 'apprentis-
hors de la fin de sage.
course logicielle

E44 Apprentissage impos- | Impossible d’exécuter ’apprentissage, pour les raisons voir

sible :TFb. 3/17.

E46 Démarrage lors de Mode de fonctionnement Mise en service : Lorsque CPOS.TEACH = 1,
'apprentissagenon | aucun démarrage d’une fonction de mise en service ne peut étre
autorisé exécuté. Motif : la fonction apprentissage ainsi que la fonction de

mise en service utilisent le paramétre 1.

Causes de Uincident E44 : Apprentissage impossible

Apprentissage impossible dans le mode direct (pas de destination apprise)

Déplacement de référence non exécuté

Mise en service : destination apprise indiquée dans le paramétre 1 inconnue

Sélection d’enregistrements : numéro d’enregistrement non admissible (0 ou » 64)

Sélection d’enregistrements : mode de régulation non admissible paramétré dans ’enregistrement
sélectionné

Mise en service : apprentissage fin de course logicielle inférieure »= fin de course logicielle non
admissible

Mise en service : apprentissage fin de course logicielle supérieure <= fin de course logicielle non
admissible

Mise en service : apprentissage non admissible alors qu’une fonction de mise en service est
exécutée

Tab.3/17: Cause de l'incident E44 lors de 'apprentissage

e La cause de l'incident E44 lors de 'apprentissage est affichée
I dans la mémoire de diagnostic selorElab. 3/17.

3-54 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




3. Fonctions de l’actionneur

3.3 Mode de fonctionnement sélection d’enregistrement
(mode d’enregistrement)

Dans ’état « fonctionnement validé », un enregistrement peut
étre lancé. Cette fonction est habituellement utilisée pour :

— l’accostage au choix d’enregistrements de la liste des
enregistrements par ’API ;

— lexécution d’un profil de déplacement par chainage
d’enregistrements ;

— des positions cibles qui ne changent que rarement (chan-
gement de recette).

Fonctions du régulateur

b. 3/18 montre les fonctions du régulateur suppor tées lors
e la sélection d’enregistrement.

Fonction du régulateur est supportée
Positionnement PTP (point par point) Oui

Régulation de force PTP Oui
Positionnement continu Non

Régulation de force continue Non
Enchainementvaleur de consigne On-The- | Oui

Fly

Tab.3/18: Fonctions du régulateur supportées
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Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir également le paragraphﬁ.l;.s)

Paramétres impliqués | Description PNU
Tous les paramétres des données d’enregistrement, voir 401...412 D
paragraphBB.ZE‘Fb. 3/20
Valeurs prédéfinies, en fonction de PNU 403 ) 600 ... 608
Start (FHPP) CPOS.START = front positif : Start
Pas a pas et référencement sont prioritaires.
Signal de retour SPOS.MC = 0 : Motion Complete
(FHPP) SPOS.ACK = front positif : Validation du lancement

SPOS.MOQV =1 : 'actionneur se déplace

1 En fonction du paramétrage (PNU403), 2 la place des données d’enregistrement dans PNU 406 ...
412, les valeurs prédéfinies de PNU 600 ... 608 sont utilisées, voir paragraphp‘S}B.

Tab.3/19: Paramétres impliqués sélection d’enregistrement
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3.3.1 Lancement d’un enregistrement

Numéro
d’enregistrement
de consigne
Données de sortie

Start
CPOS.START

Validation du
lancement
SPOS.ACK

Motion Complete
SPOS.MC

Numéro
d’enregistrement
réel

Données d’entrée

< tmin.
tmin . délai d’attente au moins 1 cycle de bus. Recommandation : 1 cycle API.
Non requis en cas de transmission de données cohérente

Fig. 3/10 : Déroulement lancement d’enregistrement

Régler le numéro d’enregistrement souhaité dans les
données de sortie de ’API. Jusqu’au démarrage, le CMAX
répond toujours avec le numéro du dernier enregistre-
ment exécuté.

SCON.FAULT doit étre 0 lors de I’ensemble du déroule-
ment.

Lorsque SPOS.ACK (Validation start) = 0, ’API peut lancer
’exécution de ’enregistrement avec le front montant a
CPOS.START.
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Le CMAX reprend le numéro d’enregistrement, lance le posi-
tionnement, c.-a-d. la courbe des valeurs de consigne.
Dans les données d’entrée API, le numéro d’enregistre-
ment réel est mis sur ’enregistrement actuel et SPOS.MC
est remis a zéro.

Le CMAX signale a présent avec le front montant sur
SPOS.ACK que les données de sortie APl ont été prises en
compte et que l'ordre de positionnement est activé.

L’API identifie la validation SPOS.ACK = 1 dans ses
données d’entrée et réinitialise CPOS.START dans ses
données de sortie.

[6] Le CMAX valide la remise & zéro de CPOS.START en remet-
tant SPOS.ACK a zéro.

Lorsque ’API a identifié SPOS.ACK = 0, elle pourra écrire
de nouvelles valeurs de consigne dans ses données de
sortie. Le CMAX les ignore jusqu’au prochain démarrage.
Une fois I’enregistrement ou I’enchainement d’enregistre-
ments terminés, SPOS.MC est activé.

Remarques

— Une fois le front montant sur SPOS.ACK identifié par 'API,
elle peut considérer que MC est valide. Du point de vue
de ’API, le front descendant sur MC peut arriver simul-
tanément avec le front montant sur ACK.|3]et[4|ne sont
alors pas différentiables.

— Encas d’incident, il se peut que l'ordre ne soit pas validé
par SPOS.ACK (en fonction de 'incident). C’est pourquoi
le bit SCON.FAULT doit toujours étre analysé additionnel-
lement.

Causes d’erreurs typiques dans les applications

— Aucune prise de référence n’a été exécutée.

— Sélection d’un numéro d’enregistrement non valide ou
d’un enregistrement non initialisé.
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— Lavaleur de consigne se trouve en dehors des fins de
course logicielles.

— Erreur dans les paramétres d’enregistrements, p. ex.
une condition d’enchainement non admissible (voir para-

graph(fj.B.B).

— Enregistrement suivant non initialisé en cas d’enchaine-
ment d’enregistrements actif.

— Sil’enregistrement suivant est configuré avec le profil
autom., seules les conditions MC sont admises. Dans le
cas contraire, un avertissement (W37) est signalé et le
profil libre est utilisé.

— Le CMAX ne réagit pas au front montant sur CPOS.START :
Il convient de vérifier si SPOS.ACK a vraiment été remis
a zéro. Une fois que I’API a activé CPOS.START =0
ig. 3/10[6]), U'API doit attendre SPOS.ACK = 0
Eg. 3/10[7). Sinon, il se peut que le temps pour
ART = 0 soit trop court pour étre détecté par le CMAX.

Remarques relatives a la régulation de la force

Si avec un front montant au CPOS.START dans RCB1, la

« régulation de la force » est réglée comme mode de régula-
tion, le CMAX interpréte la valeur de consigne comme une
force de consigne. Il active la régulation de la force et régule
la valeur avec la rampe paramétrée. La vitesse est alors
limitée a la valeur dans le paramétre « Vitesse ».

Une fois la valeur de consigne atteinte en tenant compte de la
tolérance, le signal MC est forcé. La force continue a étre
régulée jusqu’a ce qu’un nouveau front de départ remette a
zéro le mode de régulation sur le positionnement.

En cas de dépassement de la valeur limite de la course ou de
la vitesse, une erreur est signalée. En cas d’arrét ou d’erreur
de type F1 (réglé), la commutation a la régulation de la posi-
tion est effectuée (consigne = réel, etc.).

Les ordres de force suivant les ordres de position avec une
valeur de consigne relative se référent a la force 0.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH 3-59



3. Fonctions de l’actionneur

3.3.2 Structure de ’enregistrement

Une instruction de positionnement dans le mode Sélection
d’enregistrement est décrite avec un enregistrement com-
posé de valeurs de consigne. Toutes les valeurs de consigne
sont adressées par un PNU propre. Un enregistrement est
composé des valeurs de consigne avec le méme sous-index.

PNU D | Nom Régulation de la position Régulation de la force
401 Octet de commande | Réglage pour instruction de positionnement :
d’enregistrement 1 absolue/relative, régulation de position/de force, ...
RCB1
402 Octet de commande | Commande d’enregistrement :
d’enregistrement 2 réglages pour enchainement d’enregistrement conditionnée et
RCB2 chainage d’enregistrements
404 Valeur de consigne Consigne de position Force de consigne
405 Valeur de présé- Valeur de présélection selon RCB2
lection
406 Vitesse Vitesse
407 Accélération Accélération accostage 2 -2
408 Temporisation Accélération freinage 2 -2
410 Masse Masse de la piéce a usiner
411 Tolérance Tolérance de position Tolérance de force
412 Rampe de force non utilisé Rampe de force

D En fonction de PNU 403 (RPC), les valeurs prédéfinies sont utilisées, voirTab. 3/19
2 Les paramétres pour l’accélération et la temporisation ne sont pas utilisés lors de la régulation de

force.
Tab.3/20: Paramétre pour ’enregistrement de déplacement
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3.3.3 Enchainement d’enregistrements/chainage d’enregistrements
conditionnée (PNU 402)

Le mode de fonctionnement Sélection d’enregistrement per-
met d’enchainer plusieurs ordres de positionnement. Cela
signifie qu’avec START, plusieurs enregistrements sont auto-
matiquement exécutés les uns apres les autres. Ainsi, un
profil de déplacement peut étre défini, par exemple le pas-
sage a une autre vitesse une fois une position atteinte.

Pour cela, en activant une condition (décimale) dans RCB2,
on détermine qu’apreés l’enregistrement actuel, ’enregistre-
ment suivant N +1 soit exécuté automatiquement.
Généralement, une valeur numérique est liée a la condition,
p. ex. la position d’enchainement. Cette valeur est définie
dans PNU 405 (valeur de présélection).

Motion Complete (SPOS.MC) est seulement forcé une fois le
dernier enregistrement exécuté.

Si la condition MC est atteinte avant que la condition d’évolu-
tion ne soit remplie, la chaine d’enregistrements sera inter-
rompue et SPOS.MC forcé. Dans ce cas, le bit 3 est forcé dans
octet d’état d’enregistrement (RSB.RCE) et un incident est
signalé.

Un enchainement d’enregistrements dans I’enregistrement
64 entraine une erreur d’exécution.

L’enchainement peut étre supprimé par le forcage du bit B7.
Dans ce cas, le CMAX exécutera I’enregistrement adressé
sans message d’erreur. Mais I’enchainement est ignoré et
’enregistrement suivant n’est pas exécuté.

Cette fonction n’est pas prévue pour le fonctionnement nor-
mal (fonctions débogage avec FCT).

Octet de commande d’enregistrement 2 (PNU 402)

BitsOaé

Valeur numérique 0...128 : condition d’évolution comme énumération, voEFb. 3/23

Bit7

=0: I’enchainement d’enregistrements (bit 0...6) n’est pas verrouillé (default)
= 1: enchainement d’enregistrements verrouillé

Tab.3/21:

Festo P.BE-CPX

Réglages pour enchainement d’enregistrements conditionnée et chainage
d’enregistrements
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Mode de fonctionnement des signaux Start, Ack, MC, RCx

Signal Bit Description

START CPOS.START | Démarrage du premier enregistrement du chainage d’enregistrements

MC SPOS.MC Fin de la chaine d’enregistrements

RC1 RSB.RC1 First Record Chain executed : Aprés le premier enchainement, le bit 0 est
forcé dans 'octet d’état d’enregistrement (RSB)

RCC RSB.RCC Record Chain Complete : RCC est forcé a la fin du positionnement
(MC = 1) afin d’afficher que tous les enchainements paramétrés ont
été exécutés.

RCE RSB.RCE Record Chain Error : Un enchainement d’enregistrements qui n’a pas pu
étre exécuté a été paramétré.

Tab.3/22: Paramétre pour ’enregistrement de déplacement

3-62

Cas particulier : commutation entre force et position

En cas d’enchainement d’enregistrements avec commutation
de la régulation de la force a la régulation de la position sans
inversion de sens, l’actionneur s’arréte le premier. Ceci est
nécessaire pour pouvoir réduire les forces appliquées.

Ce n’est qu’ensuite que la nouvelle position cible sera
approchée.

Limitation : commutation sur un enregistrement avec profit
autom.

Un enchainement d’enregistrements sur un enregistrement
avec profil autom. est uniquement possible avec la condition
d’évolution « MC ».

Si un tel enchainement est configuré, un avertissement (W37)
sera signalé lors de ’'exécution et le profil libre sera utilisé.
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Va-
leur

Condition

Conditions d’évolution définies dans CMAX

Description

0

Pas d’enchainement.

1

Réservé

Position

La valeur de présélection est in-
terprétée comme valeur de posi-
tion[1].

L’enchainement s’effectue dés
que la position réelle actuelle a
atteint ou dépassé la valeur de
présélection dans le sens de la
marche[2].

Comme une immobilisation n’est
pas nécessaire, l’actionneur at-
teint plus rapidement la position
cible.

8 58 8

Position | 110

=
\mg/

7\ .
/
/

Force

La valeur de présélection est
interprétée comme valeur de
force [1].

Ily a enchainement lorsque la
force réelle actuelle a dépassé la
valeur de présélection[2].

La premiére instruction ne doit
pas impérativement &tre un ordre
de force. Exemple : Lent position-
nement sur bloc. Lorsque le seuil
de force est atteint, on passe a la
régulation de force.

_Vitesse

Nota :

- Lasignification de « Dépasser » est dérivée de la valeur cible et de départ de

la force (par analogie au positionnement).

- En cas de commutation a partir d’une instruction de positionnement :
Excepté l'effort antagoniste attendu, la force pour 'accélération de la masse
et le frottement du systéme détermine également la valeur de force actuelle
et ainsi la position de commutation. Dans ce cas, seule une faible reproducti-
bilité de la position de commutation est ainsi attendue. Ce n’est que lorsque
p. ex. 'axe est positionné contre une force du ressor t et que la force qui en
résulte dépasse au moins du double les forces de frottement, y compris la
force d’accélération, I’enchainement fournit un comportement a peu prés

reproductible.
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Conditions d’évolution définies dans CMAX

Va- Condition | Description
leur

4 Arrét Lavaleur de présélection est in- w —Vitesse
terprétée comme temps T1[1].
Enchainement : L’actionneur se
déplace lentement jusqu’a une
position de piéce inconnue
(« surbloc ») et s’y arréte [3].
Une fois l’arrét atteint, le temps
T1 est lancé. Une fois ce temps
écoulé, ’enregistrement suivant -

est exécuté [4]. Jgggﬁfc"eneufse
Si l’actionneur ne s’est pas
déplacé jusqu’a 100 ms aprés le
lancement de I’enregistrement
(p. ex. car il se trouve déja sur
bloc), larrét est également
détecté et le temps T1 est lancé.

50 150 200 250 300 350 400 450

Nota :

— Afin d’éviter un timeout, le temps du timeout configuré est prolongé dans cet
enregistrement par le temps T1.

- Une fois l’arrét reconnu, la progression continue aprés le temps écoulé,
méme si 'axe s’est de nouveau déplacé (pas de temps de surveillance).

— Un arrét de ’axe ne peut pas uniquement étre engendré par un obstacle
(volontaire ou involontaire), mais p. ex. également en raison d’une pression
trop basse.

- En cas de commutation a partir d’un ordre de force : Puisque la rampe de
force détermine également le point de commutation de la force en cas
d’arrét, seule une faible reproductibilité concernant la position et la valeur
de force est attendue.

5 Zeit[Heure] | La valeur de présélection est in- 0 __Position|
terprétée comme temps T1[1].
Le temps T1 est lancé au début N
du positionnement. 140
On passe a I’enregistrement 120
suivant lorsque le temps est
écoulé[2].

Il est encore possible d’atteindre
MC.

8 53 8
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Conditions d’évolution définies dans CMAX

Va-
leur

Condition

Description

6...
10

Réservé

11

Course

La valeur de présélection est in-
terprétée comme course
(différence de position, dotée
d’un signe). La course se référe a
la derniére position cible, et non a
la position réelle atteinte lors du
dernierpositionnement.

La commutation |2 |s’effectue une
fois la course indiquée atteinte.
Si l’enregistrement actuel a déja
été lancé par ’enchainement, la
valeur de présélection se référe a
la position de commutation.

En cas de lancement de ’'enre-
gistrement sans MC présent, la
valeur de présélection se référe
ala position initiale.

Position cible

Vitesse / ‘
/\

[
/

/

\

VAR
/ Posmon\
\

/
e
]

250 300 350

\
\
\

400

0

12

MC

La valeur de présélection com-
prend un délai d’attente T1[1]en
millisecondes.

Une fois la valeur de consigne ci-
ble atteinte, c.-a-d. lorsque la
condition MC est remplie, le délai
d’attente démarre. L’enchaine-
ment s’effectue une fois ce délai
d’attente écoulé[2].

Lors du positionnement, ’axe est
donc a l’arrét pendant un
moment ; pas nécessairement
lors de la régulation de force.

220
200
180
160
140
120
100

150 200

Vitesse

Position

Nota :

— Avec cette condition d’évolution, lors du traitement d’enregistrement, Mo-
tion Complete ne sera pas non plus défini sur 1, mais seulement lorsque le
CMAX aura exécuté le dernier enregistrement enchainé.
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Conditions d’évolution définies dans CMAX

Va- Condition | Description
leur

13 Course se- | L’enchainement est uniquement | ** Forcecible|
lon la force | admissible dans un enregistre-
ment de force. o w
Lavaleur de présélection est in- 0 0
terprétée comme course 120 —T @
(différence de position, dotée
d’un signe).

Une fois la condition MC atteinte
pour l'ordre de force [2], une sur-
veillance de la position réelle T B0 a0 %0 o [ @ 4
est lancée. L’enchainement
s’effectue dés que la course Surveillance active [
paramétrée dans la valeur de 2] B

présélection est dépassée.
L’indication de la course dans la
valeur de présélection se référe a
la position réelle au moment ol la
condition MC est atteinte pour
l’ordre de force [2].

- Position 40
/ \F

~ 20

8 53 8

Nota :

- La position est le cas échéant difficile a reproduire et la position absolue
n’est normalement pas connue, nivisible car la position n’est pas affichée au
moment ol la condition MC est atteinte.

- Le sens de la course doit concorder avec le sens d’action prédéfini de la
force. Dans le cas contraire, un message d’erreur (W27/E27) est émis.

- Silasurveillance de vitesse ou de course n’est pas respectée, ’enregistre-
ment de déplacement actuel sera terminé ; un enchainement d’enregistre-
ments ne sera pas effectué.

— Une fois la condition MC atteinte pour I'ordre de force, la temporisation
(force) commence a s’écouler. Sila course n’est pas atteinte pendant la
temporisation, ’enregistrement de déplacement actuel se termine, un en-
chainement d’enregistrements n’est pas effectué, SPOS.MC est forcé sur 1,
un message de diagnostic (W28/E28) est émis.

- Silatemporisation régulation de force est désactivée (mise sur 0), I'action-
neur attend sans fin que la position de commutation soit atteinte.
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Va-
leur

Condition

Conditions d’évolution définies dans CMAX

Description

14

Position
avec force

L’enchainement est uniquement
admissible dans un enregistre-
ment de force.

La valeur de présélection est in-
terprétée comme valeur de posi-
tion[1].

L’enchainement s’effectue dés
que la position réelle actuelle a
atteint ou dépassé la valeur de
présélection, peu importe si la
condition MC pour 'ordre de
force a déja été atteinte (cas[3],
signaux continus) ou non (cas[2],
signaux hachés).

Attention : Lors du traitement
d’enregistrement, SPOS.MC (Mo-
tion Complete) ne sera pas forcé
sur 1, mais seulement lorsque le
CMAX aura exécuté le dernier en-
registrement enchainé.

Position de

60—

40

20 0
Force cible]
50 1!

commutation

Position

Nota :

- Le sens de la position de commutation par rapport a la position initiale doit
concorder avec le sens d’action prédéfini de la force. Dans le cas contraire,
un message d’erreur (W27/E27) est émis.

- Silasurveillance de vitesse ou de course n’est pas respectée, ’enregistre-
ment de déplacement actuel sera terminé ; un enchainement d’enregistre-

ments ne sera pas effectué.

— Une fois la condition MC atteinte pour 'ordre de force, la temporisation
(force) recommence a s’écouler. Si la position de commutation n’est pas
atteinte pendant la temporisation, ’enregistrement de déplacement actuel
est terminé, un enchainement d’enregistrements n’est pas effectué,
SPOS.MC est forcé sur 1, un message d’erreur (W28/E28) est émis.

- Silatemporisation régulation de force est désactivée (mise sur 0), I'action-
neur attend sans fin que la position de commutation soit atteinte.

15..
128

Réservé

Tab.3/23:

Conditions d’évolution
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3.4 Mode de fonctionnement ordre direct (mode direct)

3-68

Dans ’état « Mode activé » (mode direct), une instruction de
déplacement est directement formulée dans les données E/S
qui sont transmises par le nceud CPX (p. ex. via le bus de
terrain). Les valeurs de consigne sont alors sauvegardées
dans ’API.

Applications typiques

La fonction est utilisée dans les situations suivantes :

accostage au choix de positions a U'intérieur de la course
utile ;

Les positions cibles sont inconnues lors de ’étude et con-
ception ou varient fréqguemment (p. ex. de nombreuses
positions de piéce différentes).

Un profil de déplacement par enchainement d’enregistre-
ments n’est pas nécessaire.

L’actionneur doit respecter continuellement une valeur de
consigne.

Les positions de consigne doivent étre sauvegardées
dans APl pour une autre raison.

Causes d’erreurs typiques dans les applications

Aucun référencement n’est effectué.

Position cible ou force non accessible ou en dehors des
fins de course logicielles.

Timeout (la position cible ou la force cible n’est pas
atteinte).
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eE.4.9)

Vue d’ensemble des paramétres impliqués (voir également les paragrapheﬂA.B

Parameétres impliqués | Description PNUD
Régulation de la Valeur de base vitesse 2 540
position
Accélération du mode direct 541
Temporisation du mode direct 542
Masse de la piéce a usiner 544
Tolérance 545
Régulation de la force | Valeur de base rampe de force 2 550
Masse de la piéce a usiner 551
Tolérance de force 552
Temps de repos en ms 553
Limitation de la vitesse lors de la régulation de la force 554
Start (FHPP) CPOS.START = front positif : Start
CDIR.ABS = valeur de consigne absolue/relative
CDIR.COM1/CDIR.COM2 = mode de régulation (voir paragraphBZ.l)
CDIR.CONT = suivi continu
Pas a pas et référencement sont prioritaires.
Signal de retour SPOS.MC = 0 : Motion Complete
(FHPP) SPOS.ACK = front positif : Validation du lancement

SPOS.MOV =1 : 'actionneur se déplace

1 En fonction du paramétrage (PNU 403), a la place des valeurs de base dans PNU 540 ... 554, les
valeurs prédéfinies de PNU 600 ... 608 sont utilisées, voir paragraphg™s}.3.

2 ’API transmet dans les octets de contréle un pourcentage qui est muTtiplié par la valeur de base
pour obtenir la valeur de consigne définitive.

Tab.3/24: Paramétres impliqués Mode direct
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3.4.1 Lancement d’une instruction de positionnement

Valegrsde N-1 X N N1 X Nb
consigne x
0

Données de sortie

Start | A 3
CPOS.START (B1) j /
| /. \ ?
1
Validation du \,
lancement
SPOS.ACK (B1) 0
1
Motion Complete
SPOS.MC (B2)
0

) tminI

tmin . délai d’attente au moins 1 cycle de bus. Recommandation : 1 cycle API.
Non requis en cas de transmission de données cohérente

Fig. 3/11 : Lancement de linstruction de déplacement

o Les autres bits de commande et d’état se comportent de la
I méme maniére que pour le mode de fonctionnement Sélec-
tion d’enregistrement, voir paragraphefj&lm'g. 3/10.

La valeur de consigne souhaitée (position, force) et la
condition de déplacement (absolue/relative, vitesse ou
rampe de force, etc.) sont réglées dans les données de
sortie de ’API.

SCON.FAULT doit étre O lors de I’ensemble du déroule-
ment.

Avec le front montant au CPOS.START, le CMAX prend en
compte les valeurs de consigne, lance U'instruction de
positionnement, active SPOS.MC = 0 et valide le front de
départ avec SPOS.ACK.
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Apreés la remise a zéro de CPOS.START et la validation de

SPOS.ACK = 0, il est possible de lancer une nouvelle va-
leur de consigne a tout moment.
Il n’est pas nécessaire d’attendre MC.

Le CMAX calcule en interne les étapes nécessaires a
’exécution du nouvel ordre de déplacement. Si une inver-
sion de sens est requise, ’actionneur sera p. ex. d’abord
freiné jusqu’a ce que la vitesse = 0 soit atteinte. Ce n’est
gu’ensuite que la nouvelle position de consigne sera
transmise au régulateur. Aucun message d’erreur n’est
émis.

Lorsque la derniére position de consigne a été atteinte,
MC SPOS.MC = 1 est activé.

Nota :

Une fois le front montant sur SPOS.ACK identifié par 'API,
elle peut considérer que MC est valide. Du point de vue
de ’API, le front descendant sur MC peut arriver simul-
tanément avec le front montant sur ACK.

En cas d’incident, il se peut que 'ordre ne soit pas validé
par SPOS.ACK. C’est pourquoi le bit SCON.FAULT doit tou-
jours étre analysé additionnellement.
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Limitation des valeurs de consigne

Les valeurs de consigne sont limitées conformément au

ETFb. 3/25.

Limitation des valeurs de consigne

Valeur Description Valeurs limites Erreur ou
(le cas échéant rel/ | avertisse-
abs) ment

Valeur de Vitesse en pourcentage de la valeur de base 0% ...100 % Non

consigne (PNU 5400uPN U 600). 0,01 m/s...10m/s

secondaire

position Masse de la piéce a usiner en pourcentagedela | 0%... 100 % Non

valeur de base de la masse de la piéce a usiner Okg..2000kg D
(PNU 551 ou PNU 605).

Valeur de Position. -10 000 mm ... Oui

consigne +10 000 mm 2

principale

position

Valeur de Rampe de force en pourcentage de lavaleurde | 0% ...100 % Non

consigne base de la rampe de force (PNU 550 ou 10N/s...10 000 N/s

secondaire PNU 608).

force

Masse de la piéce a usiner en pourcentagedela | 0%... 100 % Non
valeur de base de la masse de la piéce a usiner Okg..2000kg D
(PNU 551 ou PNU 605).

Valeur de Force. -100 000N ... Oui

consigne +100 000N 2

principale

force

D La somme de la masse d’outillage et de la piéce & usiner ne doit pas dépasser 2 000 kg.
2) Les valeurs de consigne sont limitées aux fins de course logicielles ou matérielles, ou encore a la
limitation de force paramétrée.

Tab. 3/25:

3-72

Limitation de la valeur de consigne dans le

mode direct
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3. Fonctions de l’actionneur

3.4.2 Valeur de consigne continue (mode poursuite)

Valeur de consigne continue active

Valeur de consigne Nt Y
Données de sortie i w

| "
T ™
"N XN+1 N+19X N+20 " X N+21
| "

Start
CPOS.START

Validation du
lancement

SPOS.ACK 0

Motion Complete
SPOS.MC

Fig. 3/12 : Lancement de linstruction de déplacement

Régler la valeur de consigne souhaitée (position, force)
ainsi que la vitesse de consigne dans les données de sor-
tie de ’API.

Si SPOS.ACK = signal 0 est[1], ’API peut lancer le mode
de valeur de consigne continu avec le front montant sur
CPOS.START [2]. Le CMAX reprend la valeur de consigne
actuelle et la vitesse de consigne et lance l'instruction de
déplacement.

Tant qu’il y a un signal 1 sur POS.START, la valeur de
consigne peut étre modifiée a tout moment. Le CMAX
actualise la position de ’axe par rapport a la valeur de
consigne tout en prenant en compte les accélérations
et les vitesses paramétrées.

Avec un front descendant a CPOS.START | 3] le suivi de
valeur de consigne est achevé [4].
L’actionneur est arrété avec la rampe d’arrét.
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4. Pannes et diagnostic

4.1 Vue d’ensemble des possibilités de diagnostic
Le CMAX prend en charge différentes possibilités de diagnos-
tic et de traitement des erreurs dans le terminal CPX.
ETFb. 4/1 donne une vue d’ensemble.
Acceés/ Possibilité de | Description sommaire Description
fonction diagnostic détaillée
Lokal[Local] | TémoinsLED, Les LED et I’écran indiquent directe- Description du sys-
Affichage sur | écran/ ment les états de fonctionnement et de | téme CMAX
’appareil afficheura 7 seg- | dysfonctionnement.
ments Diagnostic rapide « local ».
CPX-MMI Le diagnostic du module CPX D peut Description relative
étre affiché avec le CPX-MMI. au CPX-MMI
Lokal[Local] | FCT avec Plugin Affichage en clair de toutes les informa- | Aide relative au
avec PC (p. ex. | CMAX tions de diagnostic lors de la mise en Plugin FCT CMAX
lors de la mise service et dans le service aprés-vente.
en service) Accés intégral aux fonctions de dia-
gnostic du CMAX.
CPX-FMT Le diagnostic du module CPX D peut Aide relative au
étre affiché avec le CPX-FMT. CPX-FMT
API Données de sortie | Des informations de diagnostic sont en ParagraphB.Z
viadonnées et d’entrée du mo- | permanence transmises dans 'octet
E/S dule d’état SCON (p. ex. valeurs réelles, bits
WARN et FAULT, etc.). Accés direct sur
I’état (p. ex. position actuelle) et état
de diagnostic via le nceud CPX.
Bits d’état CPX, in- | Le diagnostic du module CPX D est si- ParagraphBS
terface de dia- gnalé au nceud CPX. Intégration opti-
gnostic E/S male dans le concept de module CPX.
API Diagnostic FHPP | Paramétres de diagnostic ParagraphBB
via le profil de
communica- P . .
tion Mémoire de diagnostics ParagraphBB.Z

1 Dans le diagnostic CPX, seuls les groupes de défauts du CMAX sont affichés.

Tab. 4/1 :
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4. Pannes et diagnostic

4.2 Défauts et avertissements

Réaction a un dérange-
ment

4-4

Le CMAX surveille en permanence I’état de fonctionnement et
émet des messages d’erreur correspondants en cas de diver-
gence entre ’état de consigne ou les événements spéciaux.

Les messages d’erreur sont classés en fonction de la cause
ou de I’effet en tant que défaut (erreur) ou avertissement et
peuvent étre analysés et traités de maniére détaillée.

Défauts

Les événements et les états susceptibles de mettre en danger
ou d’empécher le fonctionnement correct du CMAX sont si-
gnalés comme dérangement. Vous trouverez une liste de
messages d’erreur au paragraphe['j.z.s.

En fonction du type de dérangement, le CMAX réagit automa-
tiquement de maniére adaptée.

— La LED d’erreur rouge s’allume, voir la description du
systéme relative au CMAX.

— Le numéro d’erreur E... s’affiche sur I’écran, la descrip-
tion du systéme relative au CMAX.

— SCON.FAULT est activé = 1.

— Le CMAX se trouve a I’état « Dérangement ».
En fonction du type de dérangement :
— laxe est arrété avec la rampe d’arrét (niveau F1) ou
— lerégulateur est bloqué (niveau F2), 'actionneur
continue de se déplacer avec ’énergie résiduelle jusqu’a
l’arrét.

Le CMAX affiche toujours sur ’écran le dérangement apparu

en premier. Si d’autres dérangements apparaissent en plus,
ils ne seront pas non plus affichés s’ils sont plus graves.
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4. Pannes et diagnostic

Valider les incidents

Réaction a un
avertissement

Les incidents signalés doivent étre validés avec CCON.RESET. Le
cas échéant, il conviendra d’éliminer la cause de l'incident.

1. Front positif sur CCON.RESET.

2. Attendre 3 s (en fonction de l’incident, le CMAX nécessite
maximum 3 secondes, p. ex. pour Uinitialisation de l’axe).

3. Vérifier si 'incident a été éliminé :
— siSCON.FAULT =0: ok

— siSCON.FAULT =1:
Vérifier le numéro d’incident, le cas échéant éliminer
la cause, voir paragraphsfj.z.s.

En principe, le CMAX tente toujours de valider les incidents
actuellement présents. Si plusieurs incidents sont actifs si-
multanément, le comportement s’oriente sur U'incident le plus
grave.

Si plusieurs incidents sont présents et si un incident peut étre
supprimé lors de la réinitialisation, mais d’autres non, ’'un
des incidents restants aprés la réinitialisation sera affiché.

Avertissements

Les événements et états susceptibles d’entraver le fonction-
nement sont signalés comme avertissement. Vous trouverez
une liste de messages d’avertissement au paragraphefj.z.s.

En cas d’avertissements, le CMAX ne se trouve pas a I’état

« Dérangement », il reste a [’état « Opérationnel ».

Les avertissements sont signalés avec SCON.WARN = 1. Il n’y a
aucune influence sur la commande séquentielle ou sur l'axe.

Valider les avertissements En fonction de 'avertissement, SCON.WARN = O est activé :

— dés que la cause a été éliminée.

— avec un front positif sur CCON.START ou CCON.RESET
(dans la mesure ol la cause a été éliminée).
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4. Pannes et diagnostic

4.2.1 Numéros d’erreur dans le terminal CPX

Numeéro de fonction

Tous les incidents du CMAX sont signalés également comme
messages d’erreur CPX 10x (100 ... 109). Ceux-ci peuvent étre
évalués via le nceud CPX, p. ex. via linterface de diagnostic E/S.

Données de diagnostic de module

2 008+m*4+1

Numéro d’erreur du module (erreur CPX)

4.2.2 Groupes de défauts : Classification selon la cause

Les incidents et les avertissements du CMAX sont classés par
groupes. Le premier chiffre indique le groupe, le deuxiéme
chiffre indique la cause.

Seul le numéro d’erreur CPX est affiché lors de la lecture de
’incident via le numéro de fonction du nceud CPX. Le dernier
chiffre correspond au groupe de défauts CMAX (premier
chiffre du numéro d’incident CMAX).

Groupes de défauts du CMAX et numéros d’erreur CPX

Groupe | Description Erreur CPX | Texte d’erreur CPX (MMI, logiciel de confi-
guration)
0 Erreur d’affectation 100 [Configurationerror]
1 Erreur d’exécution 101 [Executionerror]
2 Erreurd’enregistrement | 102 [Record error]
de déplacement
3 Erreur du régulateur 103 [Control error]
4 Erreur de systéme A 104 [System error A]
5 Erreur de systéme B 105 [System error B]
6 Erreur du distributeur 106 [Errorin valve]
7 Erreur du contréleur 107 [Controller error]
8 Erreur du systéme de 108 [Encoder error]
mesure
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4. Pannes et diagnostic

4.2.3 Niveau de défaut : Classification selon la réaction au dérangement

Le niveau de défaut est une classification selon la réaction du
CMAX a un événement de diagnostic détecté.

Niveau de défaut Effets sur SCOND SPOS V)
Commande Axe Fault | Warn| Open| Ena- | MC| Ref
séquentielle bled

- (0) | Aucun défaut - - - _ I

W (2) | Avertisse- | Aucune modifica- | Aucune modifica- | — 1 - - - |-

ment tion tion

F1 (5) | Défaut1 Transition a ’état | Arrét avec rampe | 1 - 0 - 1 |-
de défaut d’arrét

F2 (6) | Défaut2 Transition a ’état | Régulateur ver- 1 - 0 0 1 |-
de défaut rouillé 2)

FS  (15) | Erreurde Systéme entiérement arrété, X X X X X | x

systéme 3 | Activation/désactivation requise

1 Etat bits d’état : — = aucun effet; 0= signal 0, 1 = signal 1 ; x = pas d’actualisation

2 Sila communication avec le systéme de mesure/l'interface de capteur est interrompue, il se peut
que la référence se perde (SPOS.REF = 0).

3) Erreur du systéme FS : Grave erreur dans le firmware (pas de firmware, ...) : Il se peut que les
données E/S ne puissent plus étre actualisées.

Tab. 4/2 : Niveaux de défaut
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4. Pannes et diagnostic

4.2.4 Types de réinitialisation : Comportement lors de la validation de

’incident
En fonction du type de dérangement, la validation entraine
différentes actions dans le CMAX afin d’effacer le message
d’erreur et le cas échéant de quitter de nouveau I’état Déran-
gement.

Type Description Exemple

R Validation (Reset) E33: Position ci-
La commande de réinitialisation efface le message. Le dérangement | ble en dehors des
est ainsi terminé. Il sera de nouveau signalé une fois la commande fins de course lo-
répétée, sans avoir supprimer la cause du message. gicielles ou de

matériel

F Valider, si la cause est éliminée (Fix cause and reset) E51 : Tension sous
Le CMAX efface le message dans la mesure oli la cause a auparavant | charge du
été éliminée. Si la cause n’est pas encore éliminée, le message ne contrbleur en de-
sera pas effacé et ’état Dérangement ne sera pas quitté. hors de la plage

de tolérance (ten-
sion basse)

N Redémarrage (New initialisation) E60 : Communica-
Le CMAX exécute un redémarrage de I’axe lors de la validation. Le tion vers le distri-
régulateur est alors recalculé. Si nécessaire, les composants (inter- | buteur perturbée
face de capteur et distributeur) seront remis en service. Tous les ou pas de distri-
messages d’erreur sont effacés avant le redémarrage. buteurdisponible
Si lors du redémarrage, aucun dérangement n’apparait, I’état Déran-
gement sera quitté aprés le redémarrage. Dans le cas contraire,

CCON.Fault ne sera pas remis a zéro. Le temps maximal d’un
redémarrage est de 3 s.

Poff Déconnexion (Power off) E72 : Erreur logi-

Une réinitialisation n’est plus possible, le CMAX doit étre désactivé. | cielle du systéme
Tab.4/3:  Validation des messages d’erreur — Types de réinitialisation

Valider les avertissements En cas d’avertissements, le CMAX ne se trouve pas a I’état
« Dérangement », il reste a 'état « Opérationnel ».

4-8

Les avertissements sont effacés avec CCON.RESET ou
CPOS.START (dans la mesure ol la cause a été éliminée).
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4.2.5 Numéros d’erreur et numéros d’avertissement

Groupe de défauts 0 — Erreur de configuration
Groupe d’erreurs CPX 100 (CPX-MMI:[Configurationerror] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs Type D

01 | Laconfigurationthéori- | Uncomposantde laliai- |  Vérifier les compo- Niveau : F2
que différe de la configu- | son d’axe ne correspond sants et les remplacer | Réinitialisa-
ration réelle 2 pas a la configuration le cas échéant ou tion: N

théorique : « reprendre laconfigu- | Info:—
= systéme de mesure ou ration réelle (téléchar-
interface de capteur gement).
(type, longueur),
— vérin (type, longueur,
diamétre),
— distributeur (taille).
Le systéme de mesure et le | » Vérifier la configura-
distributeur ont été rem- tion de ’axe. Vérifier si
placés et ne correspondent un échange de deux
plus & la configuration liaisons d’axe a été
théorique ou les numéros possible.
de série ont changé.

02 | Type dedistributeurin- Le distributeur raccordé | « Remplacer le distribu- | Niveau : F2

connu n’est pas supporté. teurou Réinitialisa-
o mettre ajourle firm- | tion:N
ware. Info:—

03 | Typede vérininconnu Le vérin ou l'interface de | « Remplacer le vérin ou Niveau : F2
capteur raccordé(e) n’est Iinterface de capteur ou | Réinitialisa-
pas supporteé. e mettre & jour le firm- tion:N

ware. Info:—

04 | Type de systéme de me- | Le systéme de mesure e Remplacer le systéme | Niveau: F2
sure inconnu ou interface | ou l'interface de capteur de mesure ou linter- Réinitialisa-
de capteur inconnue raccordé(e) n’est pas face de capteur ou tion:N

supporté(e). e mettre & jour le firm- Info : —
ware.

D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphf2.2.3

Réinitialisation: comportement en cas de réinitiallSation, voir paragraphf2.2.4
Info: — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphgz.3.3
2) Afin d’éviter des erreurs de raccordement, le test de déplacement est remis a zéro. Le TMAX se trouve

a 'état CO3. Nous vous recommandons ensuite d’exécuter de nouveau le test de déplacement.
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Groupe de défauts 0 — Erreur de configuration

Groupe d’erreurs CPX 100 (CPX-MMI:[Configurationerror] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs Type D
05 | Projetnon chargé Le régulateur ne peut pas | « Compléter la configu- Niveau : F2
complétement ou étre activé car la configu- ration théorique, p. ex. | Réinitialisa-
téléchargement du bloc | ration théorique n’est pas téléchargement du tion:R
non actif encore compléte. (état de projet. Info : —
configuration C00, CO1
ou C02).
Le régulateur ne peut pas | ¢ Terminer le téléchar-
étre activé car le téléchar- gement du bloc. Le cas
gement du bloc est en- échéant, vérifier et
core actif. corriger le programme
API (paramétrage).
08 | Levérin, le distributeur Le numéro de série d’un 1. Reprendre le numéro Niveau : W
ou l'interface de capteur | composant de la liaison de série du composant. | Réinitialisa-
ont été remplacés 2 d’axe a changé : 2. Exécuter le test de tion: F
- actionneur (systéme déplacement (recom- Info : x
de mesure), mandation).
— distributeur. 3. Exécuter une identifica-
tion (recommandation).
09 | Paramétre erroné dans le | Fins de course logicielles | ¢ Lire dans la mémoire Niveau : F2
projet incohérentes, voir para- de diagnostics, déter- | Réinitialisa-
graphE.Z.A. miner le paramétrevia | tion: N
'information Info : x
supplémentaire.
o Vérifier les fins de
course logicielles et les
corriger.
Valeurs nonvalides au ni- | « Vérifier et corriger les
veau des paramétres paramétres.
d’axe ou de la configura-
tion du matériel.
D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphf2.2.3
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialiSation, voir paragraphf7.2.4
Info: — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphgz.3.3
2) Afin d’éviter des erreurs de raccordement, le test de déplacement est remis a zéro. Le TMAX se trouve

a 'état CO3. Nous vous recommandons ensuite d’exécuter de nouveau le test de déplacement.
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Groupe de défauts 1 — Erreur d’exécution
Groupe d’erreurs CPX 101 (CPX-MMI:[Executionerror] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type 1)
10 | Déplacementde L’actionneur avec e Effectuer un déplace- | Niveau:F1
référence non exécuté systéme de mesure ment de référence. Réinitialisa-
incrémentiel n’est pas tion:R
référencé. Info : x
11 | Aucundéplacementde | Ordre de déplacementde | » Ne pas effectuer de Niveau : F1
référence prévu référence avec systéme déplacement de Réinitialisa-
de mesure absolu. référence. tion:R
Info : x
13 | Sensde déplacementin- | Le vérin et le distributeur | o Vérifier le raccorde- Niveau : F2
correct lors du test de ne sont pas raccordés ment, le cas échéant, Réinitialisa-
déplacement correctement. remplacer le vérinou le | tion: R
distributeur. Info : x
14 | Test de déplacement non | Ordre de déplacement ¢ Exécuter un testde Niveau : F2
exécuté. sans test de déplacement déplacement (recom- | Réinitialisa-
valide. mandé) ou ignorer tion:R
cette étape. Info : x
15 | Résultats du test de Actionneur bloqué.  Vérifier que l'action- Niveau : F1
déplacement non déter- neur et le %uidage fonc- | Réinitialisa-
minés de maniére univo- tionnent librement,le | tion:R
que cas échéant, vérifier la | Info : x
mise sous pression
avec Trace.
Obstacle dans lazonede | o Contrdler la zone de
déplacement. déplacement et les fins
de course logicielles.
LaPression detravailne | e Réglerune pressionde
suffit pas pour déplacer la travail suffisante et
masse. controler la configura-
tion de la masse.
Vérin non projeté correc- | » Veérifier la taille et cor-
tement. riger le cas échéant.
Distributeur défectueux. | ¢ Vérifier la mise sous
pression avec Trace, le
cas échéant remplacer
le distributeur.
Raccordement incorrect. | e Vérifier le raccorde-
ment.
Entre le distributeuretle | e Ouvrirle distributeur.
vérin, distributeurs
installés (arrét d’urgence)
fermés.
D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphfz.2.3
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialtsdtion, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphg7.3.3
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Groupe de défauts 1 — Erreur d’exécution

Groupe d’erreurs CPX 101 (CPX-MMI:[Executionerror] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
16 | Lidentificationdynami- | Charge paramétrée ou e Controler la charge et | Niveau:F1
que a échoué transmise au para- les données. Réinitialisa-
métre 2 incorrecte. 2 tion:R
2 . . 2 _epe . Info : X
Jeu mécanique trop im- o Vérifier I'architecture
portant dans le systéme. du systéme.
Modéle pas assez stable. | « Vérifier 'architecture
du systéme.
Flexibles utilisés trop e Placer le distributeur
longs. plus prés de l’action-
neur.
Air comprimé pas suffi- | « Vérifier ’alimentation
samment stable. air comprimé.
17 | Lidentification n’a pas L’identification statique | ¢ Exécuter uneidentifi- | Niveau: W
encore été exécutée. n’a pas été exécutée lors cation statique. Réinitialisa-
du lancement de ’enre- tion: F
gistrement, en mode di- Info : x
rect ou lors du déplace-
ment de référence.
18 | L’unité de blocage est L’autorisation du fonc- e Retirer ’autorisation | Niveau: W
encore activée, impossi- | tionnement a été de fonctionnement. Réinitialisa-
ble d’autoriser le fonc- délivrée (CCON. o Desserrer 'unité de tion: F
tionnement. STOP = 1) alors que l'u- blocage. Info : x
nité de blocage n’a pas
encore été desserrée.
D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphf2.2.3

Réinitialisation: comportement en cas de réinitialiSation, voir paragraph

Info: — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphBB.B

2.4

2) paramétre 2 : Octet 4 ... 8 en mode de fonctionnement Mise en service.
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Groupe de défauts 1 — Erreur d’exécution

Groupe d’erreurs CPX 101 (CPX-MMI:[Executionerror] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type )

19 | Changementnonadmis- | Passage du mode de e Commutationunique- | Niveau: F1
sible de mode de fonc- fonctionnement Sélec- ment une fois 'ordre | Réinitialisa-
tionnement tion d’enregistrement au de déplacement ter- tion:R

mode Ordre direct lors- miné (SPOS.MC =1) Info : x

que 'ordre de déplace-
ment est actif

(SPOS.MC=0).

Passage du mode de e Commutation unique-
fonctionnement Sélec- ment a [’état Stop.
tion d’enregistrement ou Active CCON.STOP =
Ordre direct et Mise en 0 et en attente de
service ou Paramétrage SCON.OPEN =0 et
lorsque l'autorisation SPOS.MC=1

de fonctionnement est
active (CCON.STOP = 1).

D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphf2.2.3
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialiSation, voir paragraphf7.2.4
Info: — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphfz3.3
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Groupe de défauts 2 — Erreur d’enregistrement de déplacement
Groupe d’erreurs CPX 102 (CPX-MMI:[Recorderror] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
21 Numéro d’enregistre- Lors du lancement, un o Vérifier le numéro Niveau : F1
ment non valable numéro d’enregistre- d’enregistrement et le | Réinitialisa-
ment non valide était corriger le cas échéant | tion:R
présent (0 ou > 64). (transmettre d’abord Info : x
le numéro d’enregis-
trement, puis le front
de départ).
22 | L’enregistrement n’est L’enregistrement appelé |  Vérifier et paramétrer | Niveau: F1
pas configuré n’a pas été configuré et ’enregistrement. Réinitialisa-
ne contient aucune tion:R
donnée de déplacement Info : x
valide.
23 | L’enregistrement est L’enregistrementappelé | ¢ Vérifier et valider ’en- | Niveau : F1
bloqué n’est pas autorisé pour registrement de Réinitialisa-
’'exécution. déplacement. tion: R
Info : x
24 | Lenchainementd’enre- | Lacondition d’enchaine- | o Vérifier et corrigerla | Niveau: F1
gistrements n’est pas ment requise n’est pas conditiond’enchaine- | Réinitialisa-
admissible valide. ment. tion: R
Info : x
Enchainement pa- e Supprimer la condi-
ramétré dans l’enregis- tion d’enchainement
trement 64. dans ’enregistrement
64, le cas échéant
corriger la liste d’en-
registrements.
La condition d’enchaine- | e Corriger la condition
ment sélectionnée n’est d’évolution.
pas admissible en cas
d’utilisation d’un DSMI.
Le DSMI ne supporte pas
de régulation de la force.
La condition d’évolution | e Vérifier et corriger
sélectionnée est unique- I’enregistrement de
ment admissible dans déplacement.
un enregistrement de
déplacement avec régu-
lation de la force.
D Niveau: niveau de défaut, voir paragraphf2.2.3
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialrsation, voir paragraphf2.2.4
Info: — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou pa aphf7.3.3
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 2 — Erreur d’exécution

Groupe d’erreurs CPX 102 (CPX-MMI:[Recorderror] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)

27 | Lacondition d’enchaine- | La position d’enchaine- | e Vérifier la condition Niveau : F1
ment ne peut pas étre ment ne se situe pas en- d’enchainementetla | (W)
atteinte pendant lordre | tre la position de départ corriger le cas Réinitialisa-
de déplacement. (derniére valeur de con- échéant. Vérifier le tion: R

signe ou valeur réelle au déroulementdu pro- | Info:x

moment de ’'enchaine- gramme dans ’API.

ment) et la nouvelle po- Aprés un stop ou une

sition de consigne ou les erreur, la position

deux positions sont préliminaire doit

identiques. de nouveau étre
accostée.

La force d’enchainement

ne se situe pas entre la

force de départ (derniére

valeur de consigne ou va-

leur réelle au moment

de ’enchainement) et

la nouvelle force de con-

signe.

28 | Laconditiond’enchaine- | La condition d’enchaine- | » Vérifier la condition Niveau : F1
ment n’a pas été at- ment n’a pas été ex- d’enchainement, le W)
teinte écutée. MC a été atteint cas échéant pa- Réinitialisa-

avant de remplir la con- ramétrer comme tion: R
dition d’enchainement. avertissement. Info : x
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
comme avertissement ou erreur)
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphﬂB.B
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 3 — Erreur de régulateur
Groupe d’erreurs CPX 103 (CPX-MMI:[Controlerror] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
30 | Temps dépassé :valeur | Obstacle dans lazonede |  Eliminer’obstacle ou | Niveau: F1
cible non atteinte 2 déplacement (régulateur corriger la position Réinitialisa-
de position uniquement). cible. tion: R
Info : x

Air comprimé insuffisant.

o Vérifier la pression
d’alimentation, con-
troler le raccorde-
ment, configurer
’erreur 50 comme
erreur.

Frottement trés impor-
tant ou frottement inégal
(régulateur de position
unigquement).

¢ Augmenter ’amplifi-
cation du régulateur.

Jeu mécanique (régula-
teur de position unique-
ment)

o Vérifier ’installation :
masse, stabilité, gui-
dages, controler le
jeu, répéter 'identifi-
cation.

Configurationdu
systéme non optimale.

e Distributeur, masse,
position de montage,
pression d’alimenta-
tion, augmenter la

temporisation, agran-

dir latolérance.

Comportement du
systéme modifié (régula-
teur de position unique-
ment).

o Répéter l'identifica-
tion.

D Niveau:

comme avertissement ou erreur)

Réinitialisation:
Info :

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz].2.4
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraph

niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement

3.3

2 L’actionneur n’a pas atteint la tolérance cible & temps (surveillance MC). Un chainage d’enregistre-
ments est interrompu. Peut se produire p. ex. lors du positionnement ou d’un pas a pas sur une
butée a l'intérieur de la course utile.
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 3 — Erreur de régulateur

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraph

— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraph

2) p, ex. timeout au démarrage, c.-a-d. 'actionneur n’a pas effectué la course minim
pendant la temporisation, ou également lors de l'identification.

Groupe d’erreurs CPX 103 (CPX-MMI:[Controlerror] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
31 | Pasde déplacement Impossible d’établir la e Vérifier la pression Niveau : F1
aprés le démarrage 2 pression. d’alimentation. Réinitialisa-
tion:R
Actionneur bloqué ou o Vérifier le guidageet | Info:x
fonctionnant difficile- la structure mécani-
ment. que.
La pression de travailne | ¢ Régler une pression
suffit pas pour déplacer de travail suffisante
la masse. et contréler la confi-
guration de la masse.
Distributeur défectueux. |  Vérifier la mise sous
pression avec Trace,
le cas échéant rem-
placer le distributeur.
Raccordement incorrect. |  Vérifier le raccorde-
ment.
Entre le distributeur et le | ¢ Ouvrir le distributeur.
vérin, distributeurs
installés (arrét d’ur-
gence) fermés.
32 | Force cible hors des limi- | Force cible hors des e Corriger la force cible | Niveau: F1
tes de force limites de force para- ou la limite de force. W)
métrées. Réinitialisa-
tion:R
La force cible est supé- e Corriger la force cible, | Info: x
rieure a la force augmenter la pres-
maximale pouvant étre siond’alimentation,
atteinte (la force cible réduire la masse en
maximale pouvant étre mouvement en cas de
atteinte et définie par montage vertical, uti-
CMAX peut différer de liser un actionneur
la force théoriquement plus grand.
calculée par le FCT).
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

BZ.B ; (paramétrable alternativement

2.4

3.3
de 11 mm
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 3 — Erreur de régulateur

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraph
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphf7.3.3
2 La position réelle a dépassé une fin de course logicielle avec régulation de la posi

2.4

Groupe d’erreurs CPX 103 (CPX-MMI:[Controlerror] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type )
33 | Position cible en dehors | La position cible se o Vérifier et corriger la Niveau : F1
des fins de course logi- | trouve en dehors des position cible, les fins | (W)
cielles ou de matériel fins de courses logiciel- de course logicielles Réinitialisa-
les paramétrées. et le point zéro du tion: R
projet. Info : x
La position cible se o Vérifier et corriger la
trouve en dehors des position cible et le
fins de course de maté- point zéro du projet.
riel pouvant étre attein-
tes.
34 | Valeurde consigne dans | La positionde consigne | e Vérifier et corrigerla | Niveau: W
le mode poursuite en se trouve en dehors des position de consigne, | (F1)
dehors des valeurs limi- | fins de courses logiciel- les fins de course lo- | Réinitialisa-
tes les paramétrées. gicielles et le point tion: R
zéro du projet. Info : x
La position de consigne | o Vérifier et corriger la
se trouve en dehors position de consigne
des fins de course de et le point zéro du
matériel pouvant étre projet.
atteintes.
35 Dépasser la fin de L’actionneur a été dé- » Sipossible, éviter Niveau : W
course logicielle 2 placé de la zone autori- toute force externe. (F1)
sée par une force Réinitialisa-
externe. tion:R
Info : x
Un paramétrage non e Optimiser le régula-
optimal du régulateur teur, contrdler le pa-
entraine de nets dépas- ramétrage, effectuer
sements. une nouvelle identifi-
cation.
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

BZ.B ; (paramétrable alternativement

active.
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 3 — Erreur de régulateur

Groupe d’erreurs CPX 103 (CPX-MMI:[Controlerror] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type )
36 | Finde course logicielle Aucune piéce a dépla- e Controler la piéce a Niveau : F1
atteinte en cas de régu- | cer. déplacer et la posi- Réinitialisa-
lation de force 2 tion de la piéce. tion: R
« Utiliser 'enchaine- Info : x
ment d’enregistre-
ments pour le trajet
de retour ou larrét.
Les fins de course logi- e Corriger les fins de
cielles peuvent étre course logicielles.
atteintes dans le dérou-
lement souhaité
37 | Commutation surun Tentative de passerd’un | ¢ Faire passer ’enregis- | Niveau: W
profil libre enregistrement actif a trement suivant sur Réinitialisa-
un enregistrement avec profil libre, para- tion:R
profil automatique. métrer les accéléra- Info : x
tions et la vitesse le
cas échéant
Un ordre de positionne- | ¢ Exécuter une identifi-
ment est lancé avec le cation dynamique ou
profil automatique alors utiliser un profil libre.
gu’aucune identification
dynamique n’a encore
été effectuée.
38 | Coursenonadmissible La limite de course * Controler la piéce a Niveau : F1
en cas de régulationde | configurée est dépassée déplacer, controler la | Réinitialisa-
la force en cas de régulation de limite de course. tion: R
la force. Info : x
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz}.2.4
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphf7.3.3
active.

2) La position réelle a dépassé une fin de course logicielle en cas de régulation de fo

BZ.B ; (paramétrable alternativement
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 3 — Erreur de régulateur

Groupe d’erreurs CPX 103 (CPX-MMI:[Controlerror] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type )

39 | Vitesse trop élevée en La limitation de vitesse | e Controler la piece a Niveau : F1
cas de régulation de admissible configurée a déplacer, contrdler Réinitialisa-
force été dépassée en cas de la limitation de la tion:R

régulation de la force. vitesse. Info : x
Le réglage de lavitesse | ¢ Coordonner lavitesse
de consigne de ’enregis- de consigne et la li-
trement de force est trop mitation de vitesse
élevé par rapport a la vi- entre elles.
tesse limite.
En cas d’enchainement | ¢ Réduire la vitesse de
d’enregistrements sur la I’enregistrement
régulation de la force, la précédent ; corriger
vitesse réelle de l'action- la limitation de vi-
neur est trop élevée au tesse et déconnecter
moment de la commuta- le cas échéant.
tion.
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
comme avertissement ou erreur)
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphg?.3.3

4-20
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 4 — Erreur du systéme A
Groupe d’erreurs CPX 104 (CPX-MMI : [SystemerrorA] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
40 | Mode régulateurnonad- | Régulation de force pa- | « DSMI ne peut pas Niveau : F1
missible en cas de régu- | ramétrée pour DSMI. exécuter d’ordre de Réinitialisa-
lation de la force régulation de force. tion: R
Info : x
Mode de régulation pa- | » Corriger RCB1 ou
ramétré non admissible CDIR.
dans RCB1 ou CDIR
41 | Mode de positionne- Bit relatif (CDIR.ABS=1) | e Valeurde consigne Niveau: F1
ment ’Relatif’ non ad- forcé dans le mode continueuniquement | Réinitialisa-
missible dans le mode poursuite. en absolu tion: R
poursuite Info: —
42 | Bits de commande Bits non utilisés et o Contrdler et corriger Niveau : W
réservés forcés réservés, forcés dans CCON, CPOS et CDIR. | Réinitialisa-
CCON, CPOS ou CDIR. tion: F
Info : x
43 | Aucune périphérie dis- Lors de linitialisationde | « Vérifier I'installation. | Niveau : F2
ponible ou communica- | laliaison d’axe, ni un Réinitialisa-
tion de la liaison d’axe distributeur, niun tion: N
perturbée systéme de mesuren’a Info: —
été trouve.
Communication vers o Controler les cables
le distributeur et le et les composants.
systéme de mesure per-
turbée.
Communication per- o Veérifier 'installation,
turbée, p. ex. en raison remplacer les compo-
de composants de la liai- sants le cas échéant
son d’axe non admissi-
bles ou endommagés.
D Niveau:

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz}.2.4
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphﬂB.B

niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 4 — Erreur du systéme A

Groupe d’erreurs CPX 104 (CPX-MMI : [SystemerrorA] ) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
44 | Apprentissage L’apprentissage (front o Activer CPOS.TEACH = | Niveau: F1
impossible descendant sur 1 (préparation de I'ap- | Réinitialisa-
CPOS.TEACH) est prentissage) juste tion:R
déclenché de maniére in- avant le processus Info : x
volontaire, par déconne- d’apprentissage.
xion ou en désactivant la Terminer toujours
commande. immédiatement

'apprentissage.

Apprentissage enmode | » Changer de mode de
directimpossible. fonctionnement.

Apprentissageimpossi- | ¢ Terminerd’abord la
ble en cas de fonction de fonction de mise en

mise en route active. route.
Dans le mode de fonc- « Corriger le paramétre
tionnement Mise en ser- 1.

vice, la cible d’apprentis-
sage dans le paramétre 1
n’est pas valide.

Sans référence, 'appren- | « Avant 'apprentissage,
tissage estimpossible. exécuter un déplace-
ment de référence.

La fin de course logi- e D’abord, apprentis-
cielle inférieure (SWEL) sage de lafin de
est supérieure/égale a course logicielle

la fin de course logicielle supérieure.
supérieure lors de I'ap- e Corriger la position
prentissage de la SWEL d’apprentissage.

en mode de fonctionne-
ment Mise en service.
Elle n’est pas reprise.

La fin de course lo§i- e D’abord, apprentis-
cielle supérieure (SWEL) sage de lafin de

estinférieure/égale a la course logicielle
fin de course logicielle inférieure.
inférieure lors de 'ap- e Corriger la position

prentissage de la SWEL d’apprentissage.
en mode de fonctionne-
ment Mise en service.
Suite ... | Elle n’est pas reprise.

D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
comme avertissement ou erreur)
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou pa aphBB.B
2) pour la cause exacte, voir la mémoire de diagnostics.
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 4 — Erreur du systéme A

Groupe d’erreurs CPX 104 (CPX-MMI : [SystemerrorA] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type )

44 | Apprentissage Numéro d’enregistre- e Corriger le numéro Niveau : F1
impossible ment prédéfini lors de d’enregistrement. Réinitialisa-
(suite) ’apprentissage en mode tion:R

de fonctionnement Info : x
Sélection d’enregistre-

ment non admissible.

Le mode de régulation o Corriger le mode de
paramétré de Cenregis- régulation, corriger le
trement sélectionné lors numéro d’enregistre-
de 'apprentissage en ment.

mode de fonctionnement

Sélection d’enregistre-

ment n’est pas admissi-

ble.

45 | Fonction ou parameétre Numéro de fonctionnon | Corrigerle numérode | Niveau: F1
de mise en route incor- | valide lors du démar- fonction. Réinitialisa-
rects rage de la fonction de tion: R

mise en route en mode Info : x
de fonctionnement Mise

en service. 3

Au moins un paramétre | e Vérifier et corriger les
de la fonction de mise en paramétres 1 et 2.
route lancée avait une

valeur non admissible. 3)

Test de déplacement e Remettre d’abord le
lancé en cas de test de test de déplacement
déplacement déja effec- azéro.

tué avec succes.

46 | Démarrage non admis Mode de fonctionne- ¢ Ne pas exécuter de Niveau : F1
en cas de commande ment Mise en service : lancement lors de Réinitialisa-
d’apprentissage active Le lancement d’une 'apprentissage, ter- tion:R

fonction de mise en miner d’abord l'ap- Info : x
route lors de 'appren- prentissage.
tissage n’est pas admis.
47 | Le lancement du mode Le lancement du mode e Terminer 'ordre de Niveau : F1
poursuite requiert MC poursuite lors d’un déplacement actif et | Réinitialisa-
ordre de déplacement attendre le signal Mo- | tion: R
actif n’est pas autorisé. tion Complete Info : x
(SPOS.MC=1).
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

2) pour la cause exacte, voir la mémoire de diagnostics.
3) Voir les données E/S dans la description « Profil de communication CMAX »

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz].2.4
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou pa

BZ.B ; (paramétrable alternativement

aphBB.B
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 5 — Erreur du systéme B
Groupe d’erreurs CPX 105 (CPX-MMI : [SystemerrorB] )

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraph
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou
2 Commande d’autorisation, mais pas de pression d’alimentation.

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
50 | Lapressionde service La pression dans les e Controler'alimenta- | Niveau: F2
est trop basse 2 deux chambres du vérin tion air comprimé. w)
estde< 1,5 bar. o Attendre jusqu’a ce Réinitialisa-
que les chambresdu | tion: F
vérin (le cas échéant | Info:x
par fuite) soient suffi-
samment remplies.
¢ Configurercomme
avertissement.
51 | Tension sous chargedu | Tension sous charge o Vérifier Palimentation | Niveau: F2
contréleur en dehorsde | <20V en cas de régula- de charge des distri- Réinitialisa-
la plage de tolérance teur autorisé ou de sur- buteurs (Uyap). tion: F
(tension basse) charge au niveau de la Info: x
liaison d’axe.
52 | Tension de service du Tension de service« 18 V | » |’alimentation de Niveau : F2
contréleur en dehorsde | ou surcharge au niveau I’électronique/des Réinitialisa-
la plage de tolérance de la liaison d’axe. capteurs tion: F
(tension basse) Vérifier (Ug/sen)- Info : x
53 | Surcharge tension sous | Court-circuit dans les « Vérifier les conduites | Niveau: F2
charge au niveau du cables de la liaison d’axe et modules sur I'axe Réinitialisa-
contrdleur (entre le contrdleur et le (p. ex. rupture de tion: F
distributeur ou le distri- cable), les échangersi | Info : x
buteur et linterface de nécessaire.
capteur).
Surcharge au niveau des | « Contrdler le cablage
sorties du distributeur. des sorties et corriger
le cas échéant.
Défaut dans le distribu- | e Vérifier les conduites
teur. et le distributeur étape
par étape et les rem-
placer le cas échéant.
Défaut dans le o Controler le CMAX, le
contréleur CMAX. remplacer le cas
échéant.
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

BZ.B ; (paramétrable alternativement

2.4

paragraphBB.B
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 5 — Erreur du systéme B

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz}.2.4
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou pa

Groupe d’erreurs CPX 105 (CPX-MMI : [SystemerrorB] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type 3

54 | Surcharge tension de Court-circuit dans les o Vérifier les conduites | Niveau: F2
service au niveau du cables de la liaison et modules sur I'axe Réinitialisa-
contrdleur d’axe (entre le con- (p. ex. rupture de tion: F

troleur et le distributeur cable), les échangersi | Info: x
ou le distributeur et nécessaire.
l’interface de capteur).
Défaut dans le e Contrdler le CMAX, le
contrdleur CMAX remplacer le cas
écheant.
Défaut dans le distribu- | e Vérifier les conduites
teur et le distributeur étape
par étape et les rem-
placer le cas échéant.
Défaut dans le capteur | o Vérifier les conduites
(systéme de mesure) ou et le capteur ou linter-
interface de capteur face de capteur étape
par étape et les rem-
placer le cas échéant.

55 | Chute de la tension sous | Latension sous charge a |  Vérifier la charge to- Niveau : F2
charge : La puissance du | baissé a plusieurs repri- tale du bloc d’alimen- | Réinitialisa-
bloc d’alimentation n’est | ses lors du passage au tation et utiliser un tion: F
pas suffisante. distributeur. bloc d’alimentation Info : x

Probablement, la puis- plus performant. Tenir
sance du bloc d’alimen- également compte
tation n’est pas suffi- des consommateurs
sante. au niveau de la sortie
du distributeur (unité
de blocage ou autre).

56 | Lapressionde service Lors du déplacementde | e Vérifier la pressionde | Niveau: F1
n’est pas suffisante pour | référence, une pression service, laugmenter si | Réinitialisa-
déplacer ou maintenirla | de service trop faible a nécessaire. tion:R
charge en sécurité été constatée.  Vérifier le paramétrage | Info : x

de la pression de ser-
vice.

57 | Timeout Interface de Connexion interrompue * Vérifier les conduites. | Niveau: W
diagnostic : La com- entre le PC et le nceud Réinitialisa-
mande d’appareils FCTa | CPX. tion:R
été désactivée Info : x

Communicationinter- » Rétablir la connexion.
rompue par le FCT.

D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

BZ.B ; (paramétrable alternativement

aphf73.3
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4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 6 — Erreur du distributeur
Groupe d’erreurs CPX 106 (CPX-MMI : [Error in valve])

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraph
— = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphg?.3.3

2.4

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
60 | Communicationvers le Lors de l’activation, o Vérifier les cables vers | Niveau : F2
distributeur perturbée seul(e) le systéme de le distributeur. Réinitialisa-
ou pas de distributeur mesure de déplace- e Remplacer le distribu- | tion: N
disponible ment/linterface de cap- teur. Info : x
teur a été trouvé(e). Le
distributeur n’a pas été
détecté.
La communication entre | e Vérifier étape par
le CMAX et le distribu- étape les cables de la
teur a été interrompue liaison d’axe, le distri-
buteur et le capteur,
les remplacer le cas
échéant.
61 | Matérieldudistributeur | Le distributeur signale e Remplacer le distribu- | Niveau : F2
défectueux une panne matérielle. teur. Réinitialisa-
tion:N
Erreur lors de Uinitialisa- | ¢ Remplacer le distribu- | |nfo : x
tion du distributeur. teur, vérifier la version
microprogramme du
CMAX.
62 | Surtempérature dudis- | Le distributeur signale * Veiller a garantirunre- | Niveau: F2
tributeur une surtempérature. froidissement suffi- Réinitialisa-
(température ambiante sant. tion: F
trop élevée). Info : x
63 | Le distributeur est blo- Le piston du distributeur | ¢ Remplacer le distribu- | Niveau : F2
qué ne se déplace pas teur. Réinitialisa-
comme attendu. o Controlerégalement | tion:F
la qualité de lair (filtre | Info : x
5 petairsec).
64 | Tension sous chargedu | Le distributeur signale o Veérifier les conduites | Niveau: F2
distributeur en dehors une tension sous charge sur ’axe. Réinitialisa-
de la plage de tolérance | trop faible. Soit le cdble | ¢ Contréler le distribu- | tion: F
(tension basse) entre le CMAX et le dis- teur, le remplacer le Info : x
tributeur est défec- cas échéant.
tueux, soit le distribu-
teur est défectueux.
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraph

BZ.B ; (paramétrable alternativement
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Groupe de défauts 6 — Erreur du distributeur
Groupe d’erreurs CPX 106 (CPX-MMI : [Error in Valve]) Suite
N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
65 | Tension de service du Le distributeur signale o Veérifier les conduites | Niveau: F2
distributeur en dehors une tension de service sur ’axe. Réinitialisa-
de la plage de tolérance | trop faible. Soit le cdble | ¢ Contréler le distribu- | tion: F
(tension basse) entre le CMAX et le dis- teur, le remplacer le Info : x
tributeur est défec- cas échéant.
tueux, soit le distribu-
teur est défectueux.
66 | Surcharge sur la sortie Le distributeur signale o Vérifier et corriger le Niveau : F2
numérique du distribu- une surcharge sur la cablage. Réinitialisa-
teur sortie numérique. tion: F
Info : x
67 | Surchargesurlasortieen | Le distributeur signale o Vérifier et corriger le Niveau : F2
tension 24 V du distribu- | une surcharge sur la cablage. Réinitialisa-
teur sortie en tension. tion: F
Info : x
68 | Avertissement sur- Le distributeur signale o Veiller a garantirunre- | Niveau: W
température du distribu- | une température de ser- froidissement suffi- Réinitialisa-
teur vice élevée. (tempéra- sant. tion: F
ture ambiante trop Info : x
élevée).
D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
comme avertissement ou erreur)
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphﬂB.B
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Groupe de défauts 7 — Erreur du contrdleur
Groupe d’erreurs CPX 107 (CPX-MMI:[Controllererror] )

Réinitialisation:
Info :

comme avertissement ou erreur)

comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphgz].2.4
- = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphﬂB.B

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)
72 | Erreur logicielle du Erreur de logiciel interne | e Sipossible, liredans | Niveau: FS
systéme (firmware). la mémoire de dia- Réinitialisa-
gnostics puis sauve- tion : Poff
garder et archiver le Info : x
projet.
o Activer/désactiver le
contrdleur et obser-
ver si l’erreur appa-
rait de nouveau.
¢ Contacter 'assis-
tance.
73 | Matériel du contréleur Aucune communication | ¢ Remplacer le CMAX. Niveau : FS
défectueux possible avec CMAX. Réinitialisa-
L’erreur s’affiche uni- tion : Poff
quement sur ’écran. Info : x
74 | Pasde firmware Pas de firmware. Au- o Téléchargement du Niveau : FS
cune communication firmware avec FCT. Réinitialisa-
possible via le bus de tion : Poff
terrain. Info : x
75 | Paramétres utilisateur Données utilisateurin- o Exécuter uneréinitia- | Niveau: F2
endommagés cohérentes. lisation des données | Réinitialisa-
et remettre 'axe en tion:N
service. Info : x
76 | Erreur du chien de Erreur interne du chien o Exécuter uneréinitia- | Niveau: F2
garde : Perte de de garde. lisation des données | Réinitialisa-
données possible et remettre 'axe en tion: F
Réinitialisation des service. Info : x
donnéesrequise ¢ Contacter l’assis-
tance.
D Niveau:

niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
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Groupe de défauts 8 — Erreur du systéme de mesure

Groupe d’erreurs CPX 108 (CPX-MMI:[Encodererror] )

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type 1)

80 | Communicationversle Le systéme de mesure de | « Remplacer le systéme | Niveau : F2
systéme de mesure/ déplacement/linterface de mesure de dépla- Réinitialisa-
interface de capteur de capteur n’ont pas été cement/linterface de | tion: N
perturbée ou pas de détectés lors de lactiva- capteur, vérifier les Info : x
systéme de mesure/ tion. cables.
d’interface de capteur
disponible Communicationentrele | o Vérifier étape par

CMAX et le systéme de étape les cables de la
mesure de deplacement/ liaison d’axe, le distri-
Iinterface de capteur buteur et le systéme
perturbée. de mesure/linterface
de capteur, les rem-
placer le cas échéant.

81 | Matérieldu systémede | Matérieldusystémede |e Remplacerle systéme | Niveau : F2
mesure ou interface de | mesure ou interface de de mesure/l'interface | Réinitialisa-
capteur défectueux capteur défectueux. de capteur. Itlofn :N

nfo: x
Erreur lors de U'initialisa- | ¢ Remplacer le systéme
tion du systéme de me- de mesure/linterface
sure/de linterface de de capteur, vérifier la
capteur. version micropro-
gramme du CMAX.

82 | Valeurs de mesure non DGCl : aucun aimant dis- | ¢ Vérifier 'aimant du Niveau : F2
valides ou erreur du ponible. systéme de mesure, Réinitialisa-
systéme de mesure remplacer le support | tion: F

d’aimant le cas Info : x
échéant.

DGCI : plusieurs aimants | ¢ Attention : aucun ai-

disponibles. mant externe n’est au-
torisé a proximité
immédiate du systéme
de mesure.

DGCI : Impulsions multi- |  Vérifier le montage.

ples (p. ex. dues a des e Eviter les chocs.
chocs).

DNCI : erreur de capteur. | ¢ Remplacer le cas
échéant la téte du
capteur dans DNCI.

Potentiométre : Chute de | e Contrdler latension

la tension de service en de service, controler

dessous de 12 V. 'absence de court-
circuit et de corrosion
au niveau des cébles.

D Niveau: niveau de dérangement, voir paragra

Réinitialisation :
Info :

comme avertissement ou erreur) ~ ]
comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf71.2.4
- = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou pa

phﬁ2.3 ; (paramétrable alternativement

aphg%.3.3

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

4-29




4. Pannes et diagnostic

Groupe de défauts 8 — Erreur du systéme de mesure

Groupe d’erreurs CPX 108 (CPX-MMI:[Encodererror] ) Suite

N° | Message Cause/description Traitement des erreurs | Type V)

84 | Position de référence du | Bien que le régulateur a * Nouveau référence- Niveau : F2
systéme de mesure per- | activé 'état « Référencé », ment. Réinitialisa-
due le systéme de mesure/ tion: N

linterface de capteur a si- Info : x
gnalé « Non référencé ».

85 | Tension de service du Tension de service du o Vérifier 'alimentation | Niveau: F2
systéme de mesure/de | systéme de mesure trop électrique. Réinitialisa-
interface de capteuren | basse. o Vérifier les conduites | tion: F
dehors de la plage de sur ’axe. Info : x

tolérance (tension basse)

87 | Cable du systéme de me- | Cable du systéme de me- | « Vérifier I'alimentation | Niveau : F2

sure défectueux ou sure défectueux. électrique. Réinitialisa-
systéme de mesure dans e Vérifier les conduites | tion: N

la fin de course électri- sur ’axe. Info : x

que (seulement poten- e Lecas échéant, une

tiométre) activation/désactiva-

tion est nécessaire.

e Le cas échéant, rem-
placer le systéme de
mesure ou l'interface
de capteur.

Systéme de mesure dans | « Déplacer le systéme

la fin de course électri- de mesure (poten-

que (seulement poten- tiométre) de la fin de

tiométre) course.

89 | Donnéesincorrectes Le systéme de mesure de | ¢ Couper puisrallumer | Niveau : F2

dans le systéme de me- | déplacement/linterface I’alimentation électri- | Réinitialisa-
sure de déplacement/ de capteur contient des que. tion: N
linterface de capteur données erronées ou Sil’erreur est a nouveau | Info: x

contradictoires. signalée:

e Remplacer le systéme
de mesure/linterface
de capteur.

o Vérifier le firmware du
CMAX.

D Niveau: niveau de dérangement, voir paragraphBZB ; (paramétrable alternativement
comme avertissement ou erreur)
Réinitialisation: comportement en cas de réinitialisation, voir paragraphf7.2.4
Info : — = pas d’info ; x = info complémentaire, voir FCT ou paragraphg?.3.3
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4.3 Paramétres de diagnostic

4.3.1 Etat de diagnostic actuel

Paramétres

Le CMAX propose différents paramétres pour les messages
de diagnostic actuels.

PNU Description sommaire
220 Messages d’erreur actifs, codés en binaire
221 Messages d’avertissement actifs, codés en binaire
224 Dérangement ’Exx’ actuellement affiché sur I’écran
225 Niveau de dérangement actuellement actif
226 Avertissement a afficher actuellement dans le FCT
227 Etat d’erreur, codé en binaire pour FCT
Tab. 4/4 : Parameétres de diagnostic
Description

Messages codés en
binaire

PNU 220

PNU 221

Chaque paramétre est un champ de bits composé de trois valeurs uint32 et
qui contient ainsi une mémoire de 3 x 32 bits = 96 bits. Chacun de ces bits
dans ce Array représente un numéro d’erreur. S’il est forcé, le message
d’erreur correspondant sera actif.

Exemple :
PNU 220:01 = 0x00000001 Bit O forcé EO01 actif
PNU 220:02 = 0x00000040 Bit 38 (32+ 6) forcé E39 actif

PNU 220:03 = 0x00030000 Bit 80 (32 + 32 + 16) forcé E81 actif
Bit81 (32 +32+17) forcé  E82 actif

Cette représentation est optimisée pour ’'analyse par un API, car ce codage

binaire peut directement étre utilisé pour la commande d’un MMI.

PNU 220 : contient des dérangements actuels

PNU 221 : contient des avertissement actuels

Message a I’écran
PNU 224
PNU 226

Le PNU 224 contient le numéro de dérangement sur ’écran actuellement
affiché. Un alignement entre I’affichage dans le FCT et le CMAX est ainsi
possible. Est toujours affiché le dérangement apparu en premier.

Le PNU 226 contient le numéro d’avertissement que le FCT doit afficher.
L’avertissement n’apparait pas sur ’écran du CMAX.
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Paramétres

Description

ment actif
PNU 225

Niveau de dérange-

Le FCT peut ainsi afficher ’état actuel du CMAX, selon le niveau de déran-
gement (paragraphf?.2.3). Pour le niveau de dérangement actuel, le
dérangement le plusgrave actuellement signalé est toujours responsable.

Etat d’erreur PNU 227
codé en binaire

L’état d’erreur codé en binaire permet au FCT d’afficher exactement I’état
d’un message d’erreur actif. Le codage est identique au codage des in-
formations de support PNU 203. Pour la description, voir paragraphf?}3.3.

Tab. 4/5 :

Parameétres de la mémoire de diagnostics

4.3.2 Mémoire de diagnostics

4-32

La mémoire de diagnostic contient les messages de diagnos-
tic des 100 derniers événements. La mémoire est sécurisée
en cas de panne de courant. Si le tampon est plein, ’'élément
le plus ancien sera écrasé. Lors de la lecture, ’entrée la plus
récente sera lue en premier (principe LIFO).

Numéro (sous-index) | Entrée mémoire de diagnostic
1 Message de diagnostic le plus récent
(le dernier).
2 Avant-dernier message de diagnostic.
100 Message de diagnostic le plus ancien.
Tab. 4/6: Structure de la mémoire de diagnostics
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Conception d’une entrée dans la mémoire de diagnostics

Date relative

détermine la signification

Jours en service MilliseFondESdU Evénement Code de Info
jour diagnostic complémentaire
détermine la signification

PNU 222 PNU 202 PNU 200 PNU 201 PNU 203

int32 int32 int32 int32 int32 (codé en
binaire)

Nombre de jours Nombre de millise- | Evénement de Numeéro de dia- Informations

enservice condes du jour diagnostic gnostic complémentaires
pour le FCT

Tab. 4/7 : Conception entrée mémoire de diagnostics
Paramétres Description

Date relative

Moment d’apparition de I’événement de diagnostic depuis ’état a la livrai-

PNU 202 son, la remise a zéro des caractéristiques de 'appareil ou du télécharge-
PNU 222 ment du firmware en millisecondes.
— PNU 222 contient le nombre de jours
— PNU 202 contient le nombre de millisecondes du jour
La date relative n’est pas une horloge temps réel : Le temps est lu a partir
des caractéristiques de I'appareil (PNU 140) lors de l"'apparition du mes-
sage. Le CMAX compte la durée de fonctionnement.
Lors de la désactivation, le temps actuel (voir PNU 140:02) est sauvegardé
et rechargé lors de I’activation.
Evénement de Type de message de diagnostic.
diagnostic Dans la mémoire de diagnostics, non seulement les messages d’erreur
PNU 200 sont entrés, mais également les procédures de mise en circuit, les réinitia-

lisations ou les événements de configuration.
L’interprétation du code de diagnostic et de I'info complémentaire dépend
du type de ces événements.

Numéro de diagnostic
PNU 201

Le numéro de diagnostic contient une indication détaillée concernant
’événement de diagnostic. En cas de dérangements et d’avertissements, il
s’agit du numéro de dérangement exact et en cas d’événements de confi-
guration, de la fonction exécutée, etc.

Information Informations détaillées concernant I’erreur. L’analyse est complexe et
supplémentaire convient donc uniquement sous conditions a un programme API. Descrip-
PNU 203 tion, voir chapitrﬂ3.3.

Tab. 4/8 : Parameétres de la mémoire de diagnostics

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

4-33




4. Pannes et diagnostic

Evénements de diagnostic

L’événement de diagnostic détermine la signification du code
de diagnostic et de 'info complémentaire.

Evénements de diagnostic (PNU 200)
Valeur D) | Nom- | Description Code de diagnostic Info complémentaire (PNU 203)
bre (PNU 201)

0 - Entrée vide - -

1 E... Incident Numeéro d’incident Info complémentaire incident
(ﬂ2.5) entrant

3 R... Réinitialiser Numéro de réinitialisation | Info complémentaire réinitialisa-
(—EﬂBA) tion

5 W... | Avertissement Numéro d’incident Info complémentaire incident
(ﬂ2.5) entrant

7 P. Mise en service Info de mise en circuit Info complémentaire mise en
(ﬂB.A) circuit

8 C... Configuration Info de configuration Info complémentaire configura-
7434 tion

D D’autres valeurs sont réservées

Valeurs des événements de diagnostic avec affectation au code de diagnos-
tic et info complémentaire

Tab. 4/9:

En fonction de ’événement, FCT peut fournir des données
détaillées sur I’entrée correspondante, a l’aide de I’info com-
plémentaire.

Ackive Messages  Diagnosis memory |
Timestamp | Event | Mo, | Message lﬂ
. Operating pressure s too low
i e g D Last command: Direct Mode: Start force kask
Mon-permitted stroke with Force contral
2 e e e 53 Last command: Direct Mode: Start force kask
3 1d 15h 16m 39,3955 Reset ROl Success: Al Faulk messages have been reset
Welocity with Force contral too high
Y e e =) Last command: Direct Mode: Start force kask
. . Static and dynamic identification executed
5 1d 19h 14m 51,3115 Configuration 05 Executed successful (33s)
6 1d 159h 14m 46,3225 Reset ROl Success: Al Faulk messages have been reset LI

Fig. 4/1: Exemple d’affichage de la mémoire de diagnostics dans le FCT
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Exemples

et diagnostic

de messages de diagnostic

Date relative Evéne- N° Description

ment

2817d 17h 21.123s Réinitiali- | RO1 Réinitialisation effectuée avec succés. Tous les messa-
ser ges d’erreur ont été effacés. Il n’y a plus d’incident.

d’enregistrement 64

2817d 16h 18.123s Incident | E50 Pression de service trop faible (< 1,5 bar)
Derniére commande : exécuter ’enregistrement, numéro

diagnostic: 219

2817d 03h 18.123s Mise en PO1 Données du projet disponibles, les charger (durée de
service I’initialisation : 1289 ms).
Nombre de mises en circuit depuis la derniére entrée de

117d 03h 18.123s Configu- | CO5 Identification statique et dyn. exécutée.

ration Durée : 178 s. Identification réussie.
Tab.4/10: Exemples supplémentaires d’événements de diagnostic
PNU 204 : Gestion de la mémoire de diagnostic
Index Description Par Min. Max.
défaut
1,2 réservé (voir paragraphﬂ4, PNU 228) - - -
3 — Ecriture de 1 : La mémoire de diagnostics est 0 0 1
effacée.
— Lalecture livre toujours la valeur 0.
Un effacement n’est, en régle générale, pas néces-
saire (tampon en anneau si la mémoire est pleine,
écrase l’entrée la plus ancienne)
4 Nombre d’entrées valables. Ecriture non autorisée. 0 0 100
5 Nombre d’entrées non lues. 0 0 255
Est activé sur 0 en cas de lecture de I'index 4. Pour
chaque nouvelle entrée dans la mémoire de diagnos-
tics, la valeur est augmentée de 1.
Tab. 4/11: Gestion de la mémoire de diagnostic
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4.3.3 Etat d’erreur (PNU 227) et info complémentaire (PNU 203)

L’information complémentaire est destinée principalement au
diagnostic par le FCT. Elle vient compléter le numéro d’erreur
par des informations utiles telles que p. ex. le numéro d’enre-
gistrement. En cas de messages actifs, elle permet notam-
ment de savoir si ’erreur peut étre validée et si la cause est
encore active. Le codage est identique pour les paramétres :

— PNU 203 : Info complémentaire en cas d’erreur/avertisse-
ment dans la mémoire de diagnostics. Index 1 ... 100 se-
lon le numéro d’entrée.

— PNU 227 : Codage de I’état actuel d’'un dérangement.
Index 1 ... 87 selon le numéro d’incident.

Puisque plusieurs erreurs peuvent étre présentes simultané-
ment, 'information du PNU 227 doit &tre disponible séparé-
ment pour chaque numéro d’erreur. C’est pourquoi, en cas
d’interrogations, le numéro d’erreur doit étre indiqué comme
index.

Affectation de U'info complémentaire pour les incidents entrants

31(30(29|28|27|26|25|24]23|22

21120(19|18|17|16|15/14{13|12|11]10|9 |8 |7 |6 |5 |4 |3 [2 |1 |0

Code de diagnostic interne

A | S | Réinitia- Stufe Info Détails
liser [Niveau]

4-36

Le codage est identique pour PNU 203 et 227, mais il contient
cependant uniquement les informations disponibles et utiles
pour le paramétre correspondant.
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Plage Nom Description
Bit 31..22 Code de Informations de diagnostic internes (uniquement pour le personnel
(203/--) diagnostic de service aprés-vente).
interne
Bit 21 A Action requise
(--/227) =0: Valider: La cause du message n’est pas active actuellement
ou n’est pas vérifiée pour le moment.
Le message peut étre validé.
=1: Eliminer:La cause du message est toujours active.
La cause doit étre éliminée avant de pouvoir valider le mes-
sage.
Nota : En cas d’erreurs avec le type de réinitialisation FS (bit 19..16),
une mise en circuit/hors circuit est toujours nécessaire, indépen-
damment de I’état du bit 21.
Bit 20 S Etat du message d’erreur
(--/227) =0: Lemessage n’est pas actif actuellement.
=1: Lemessage est actif.
Bit 19..16 Réinitialiser Décrit ce qui se passe en cas de commande de réinitialisation.
(203/227) voﬁ2.4 =0: Aucuneréaction
=1: R=Effacerle(s) message(s) d’erreur
=2: F=_Effacer le message d’erreur si la cause a auparavant été
éliminée.
=3: N=Réinitialiser 'axe
=4 : Poff = Désactiver le CMAX
Bit 15-12 Stufe [Niveau] | Décrit la réaction a l’incident/avertissement
(203/227) VOE.2.3 =0: aucune
=1: Information (ignorer le message)
=2: W=avertissement
=5: Fl=incident1l
=6: F2=incident2
=15: FS = erreur logicielle du systéme
Bit 11..08 Info Décrit a quoi se référe les détails de l’erreur
(203/--) VoiEFb. 4/13.
Bit7..0 Détails Détails supplémentaires sur la cause de l’incident
(203/-) Voir Tb. 4/13.
Tab.4/12: Affectation de l'info complémentaire pour les incidents entrants
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Info et détails sur les incidents (PNU 202)

Info (bit 11 ... 08) Détails (bit 07 ... 00)
Va- Description Valeur Description
leur
0 Pas d’info - -
1 Cause de lincident | 1 Non spécifié.
EO8 (le distribu-
teur, l'actionneur 2 Le distributeur a été échangé.
ou le systéme de T ’
mesure ont été 3 Le capteur a été échangé.
échangés
8és) 4 Le distributeur et le capteur ont été échangés.
2 Cause de I’inci- 1 Non spécifié.
dent E09 (pa-
ramétre erroné 2 Un paramétre requis n’est pas configuré (pression d’alimentation,
dans le projet) masse de base sans piéce a usiner, paramétres du régulateur).
3 Le type de systéme de mesure ne convient pas au type de vérin.
4 La longueur du vérin ne convient pas au type de vérin.
5 La longueur du systéme de mesure ne convient pas au type de
vérin.
6 Pour ce type de vérin, la longueur du capteur doit étre identi-

que ala longueur du vérin.

7 Le décalage par rapport au point zéro de l’axe n’est pas admis
pour ce vérin (doit &tre 0).

8 Le décalage par rapport au point zéro de l’axe est incorrect.
Plage autorisée :
-Longueur de vérin <= décalage point zéro de I'axe <=0

9 Le diamétre du vérin ne convient pas au type de vérin.

10 Le diamétre de la tige de piston ne convient pas au type de vérin.
11 Deux distributeurs différents ont été configurés.

12 La fin de course logicielle inférieure est plus petite que la fin

de course inférieure du matériel.

13 La fin de course logicielle supérieure est plus grande que la fin
de course supérieure du matériel.

14 La fin de course logicielle inférieure est plus grande ou égale a
la fin de course logicielle supérieure.
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Info et détails sur les incidents (PNU 202)

Info (bit 11 ... 08)

Détails (bit 07 ... 00)

Va- Description Valeur Description
leur
3 Cause de l'inci- 1 Non spécifié.
dent E44 (appren-
tissage impos- 2 Apprentissage impossible dans le mode direct (pas de desti-
sible) nation apprise).
3 Déplacement de référence non exécuté.
4 Mise en service : destination apprise indiquée dans le pa-
ramétre 1 inconnue.
5 Sélection d’enregistrements : numéro d’enregistrement non
admissible (0 ou > 64)
6 Sélection d’enregistrements : mode de régulation non admis-
sible paramétré dans I’enregistrement sélectionné
7 Mise en service : apprentissage fin de course logicielle
inférieure >=fin de course logicielle non admissible
8 Mise en service : apprentissage fin de course logicielle
supérieure <= fin de course logicielle non admissible
9 Mise en service : apprentissage non admissible alors qu’une
fonction de mise en service est exécutée.
4 Numéro d’enre- nn En cas d’incident général dans le mode de fonctionnement
gistrement Sélection d’enregistrement, le numéro de ’enregistrement
lancé en dernier est entré.
Plage de valeurs nn: 0 a 255
5 Fonction de mise | nn En cas d’incident général dans le mode de fonctionnement

en service

Mise en service, la fonction de mise en service lancée en der-
nier est entrée.
Plage de valeurs nn: 0 a 255
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Info et détails sur les incidents (PNU 202)

Info (bit 11 ... 08) Détails (bit 07 ... 00)
Va- Description Valeur Description
leur
6 Fonctiondellac- |1 Mise sous tension.
tionneur pendant
laquelle 'incident | 2 Activer I'actionneur.
s’est produit.
3 Verrouiller 'actionneur.
4 Activer le mode.
5 Bloquer le mode (stop).
10 Mode direct Start.
11 Mode direct Start ordre de positionnement.
12 Mode direct Start ordre de force.
13 Mode direct Start ordre de positionnement continu.
14 Mode direct Start ordre de force continu.
20 Lancer un déplacement de référence.
21 Start déplacement de référence mode 35 (position réelle
actuelle).
22 Start déplacement de référence mode -17 (positif contre bloc).
23 Start déplacement de référence mode -18 (négatif contre bloc).
30 Mode test pas a pas dans le sens négatif (JogN).
31 Mode test pas a pas dans le sens positif JogN).
32 Apprentissage.
33 Apprentissage valeur de consigne dans le tableau d’en-
registrements de déplacement.
34 Apprentissage fins de course logicielles inférieures.
35 Apprentissage fins de course logicielles supérieures.
36 Apprentissage décalage point zéro du projet

Tab.4/13: Info et détails pour les incidents entrants
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4.3.4 Code de diagnostic et info complémentaire en cas de réinitialisation,
mise en circuit et configuration

Outre les dérangements et les avertissements, d’autres évé-
nements de diagnostics figurent dans la mémoire de diagnos-
tics. Les contenus des significations du numéro de diagnostic
et de l'information complémentaire sont décrits ici.

Evénement de diagnostic 3 : Réinitialiser

Une commande de réinitialisation a été exécutée avec le FCT

ou ’APL.
Numéro de diagnostic
N° Description
1 Avec succes : Tous les messages d’erreur ont été effacés.
2 Echec : Tous les messages n’ont pas pu étre effacés.
3 Redémarrage de I’axe effectué.
Info complémentaire
Info Description
Octet 1 Nombre de réinitialisations jusqu’a présent
Octet 2 Réservé
Octet 3 + 4 | Sivaleur>0: Durée de la réinitialisation en millisecondes, lors du redémarrage de |’axe

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH 4-41




4. Pannes et diagnostic

Evénement de diagnostic 7 : Mise en service
Le CMAX a été activé.

Numéro de diagnostic

N° Description

1 Démarrage normal : Données du projet entiérement chargées.

2 Démarrage dans le mode de configuration COO : Aucun projet disponible.

3 Démarrage dans le mode de configuration CO1 : Projet incomplet.

4 Démarrage dans le mode de configuration C0O2 : Projet incomplet.

5 Démarrage dans le mode de configuration CO3 : Le test de déplacement doit étre
exécuté.

Info complémentaire

Info Description
Octet 1 Nombre de procédures de mise en circuit jusqu’a présent
Octet 2 Réservé

Octet 3 + 4 | Temps de mise sous tension en millisecondes
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Evénement de diagnostic 8 : Configuration

Une configuration/fonction de mise en service a été

exécutée.
Numéro de diagnostic
N° Description
1 Le firmware a été actualisé.
2 Réinitialisation des données : Toutes les données d’utilisateur et du régulateur ont été
effacées.
3 Test de déplacement exécuté.
4 Identification statique exécutée.
5 Identification statique et dynamique exécutée.
6 Identification remise a zéro, les données d’identification ont été effacées.
Info complémentaire
Info Description
Octet 1 = 1: Exécuté avec succés
=2 :exécution interrompue
Octet 2 Réservé
Octet 3 + 4 | Durée de la fonction en 0,1 secondes
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4.4 Configuration des messages de diagnostic et des dérangements

PNU 228 permet la configuration des événements

de diagnostic.

PNU 228 : configuration événements de diagnostic

Index Description Par défaut

1 Filtre événements de diagnostic 0x0000000F
2 Filtre messages d’erreur 0x0000007F
3 Configuration messages d’erreur 0x000000C0

Tab. 4/14: Configuration des messages de diagnostic

Filtre événements de diagnostic

Ces réglages vous permettent de déterminer les événements
de diagnostic devant étre enregistrés. Avec PNU 228:01, des
événements moins importants peuvent étre retirés de ’enre-
gistrement dans la mémoire de diagnostics de maniére ci-

blée.
PNU 228:01 : Filtre événements de diagnostic
Quels sont les événements, excepté les dérangements, qui doivent étre enregistrés ?
Bit Description Consigne
0 Enregistrer les avertissements 1
1 Enregistrer les événements de configuration (réinitialisation des données, 1
identification au autre)
2 Enregistrer les commandes de réinitialisation 1
3 Enregistrer les procédures de mise en circuit 1
4..31 réservé (=:01) 0
Tab.4/15: Configuration des messages de diagnostic — Filtre événements de diagnostic
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Filtre messages d’erreur

Le filtre messages d’erreur vous permet de retirer de [’enre-
gistrement certains dérangements ou avertissements de la
mémoire de diagnostics. Ceci est utile pour les dérangements
qui font partie du fonctionnement normal car ils appartien-
nent au processus (erreur de tension de charge) ou survien-
nent plus fréquemment pour d’autres raisons.

Attention : Méme si ces dérangements ne sont pas entrés
dans la mémoire de diagnostics, le dérangement correspon-
dant sera signalé dans la situation de dérangement concer-
née et devra étre validé.

PNU 228:02 - Filtre messages d’erreur
Ce dérangement/cet avertissement doit-il étre entré dans la mémoire de diagnostics ?

Bit Description Consigne

0 W08 : L’identification n’a pas été exécutée. 1

1 W35 : Position réelle en dehors des fins de course logicielles 1

2 W42 : Bits de commande forcés non utilisés 1

3 E50 : Pression de service trop basse 1

4 E51 : Tension sous charge hors de la plage de tolérance 1

5 W57 : Dépassement du délai sur l'interface de diagnostic 1

6 W68 : Avertissement distributeur surtempérature 1

7..31 réservé (=:01) 0
Tab.4/16: Configuration des messages de diagnostic - Filtre messages d’erreur

Configuration messages d’erreur

Certains dérangements peuvent étre signalés comme avertis-
sements. Cela concerne en particulier les surveillances de
fonctionnement comme le respect des fins de course logiciel-
les. Souvent, la réaction correcte dépend dans ces cas de
'application.
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En cas de dérangements dans lesquels les deux réactions sont
possibles, vous pouvez déterminer le comportement dans le
CMAX.

Il n’est pas possible de configurer individuellement tous les dé-
rangements, mais uniquement certains qui sont sélectionnés et
pour lesquels une configuration dans le CMAX est utile.

PNU 228:03 - Configuration messages d’erreur
Quels sont les dérangements qui doivent étre traités comme avertissement ?

Bit Description Sélection
de la con-
signe 1)
0 E27:Lacondition d’évolution ne peut pas étre atteinte pendant ’ordre de dépla- | 0
cement.

En cas d’avertissement : L’enregistrement est exécuté comme si aucun en-
chainement d’enregistrements n’est paramétré. L’enregistrement suivant n’est
pas exécuté, I'erreur E28 n’est pas signalée.

1 E28 : La condition d’évolution n’a pas été atteinte. 0
En cas d’avertissement : Le CMAX s’arréte dans ’enregistrement dont la condi-
tion d’évolution n’a pas été atteinte.

2,3 réservé (=:01) 0

4 E32 : Force cible hors des limites de force. 0
En cas d’avertissement : En cas de dépassement, la force cible du CMAX est
limitée a la valeur limite.

5 E33: Position cible en dehors des fins de course logicielles ou de matériel. 0
En cas d’avertissement : Si la position cible est supérieure a la fin de course
logicielle, la fin de course logicielle ou la fin de course matérielle (lorsque les
fins de course logicielles sont désactivées) sera accostée.

6 E34 : Valeur de consigne du mode poursuite en dehors des valeurs limites. 1
En cas d’avertissement : La valeur de consigne (position ou force) est toujours
reprise jusqu’aux valeurs limites. L’axe s’arréte sur la fin de course logicielle ou
la limite de force. Le positionnement n’est pas interrompu. Si la valeur de consi-
gne est inférieure a la valeur limite, le CMAX actualise de nouveau I’axe.

7 E35 : Dépasser la fin de course logicielle. 1
En cas d’avertissement : L’axe ne s’arréte pas et continue d’exécuter I'ordre de
positionnement (non valable pour la régulation de force).

8 E50 : Pression de service trop basse 0
En cas d’avertissement : Le CMAX se comporte comme si la pression présente
était suffisante. Les positionnements provoquent ’erreur E30 ou E31.

9..31 | réservé (=0!) 0

1 0 = Le message est traité comme dérangement ; 1 = le message est traité comme avertissement

Tab.4/17: Configuration des messages de diagnostic — Configuration messages
d’erreur
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4.5 Diagnostic sur les fonctions standard du terminal CPX

Les dysfonctionnements du CMAX ou des modules raccordés
sont signalés comme messages d’erreur CPX sur le nceud
CPX. Les paragraphes suivants comprennent les particularités
de représentation des possibilités de diagnostic spécifiques
au CPX.

— Données ES du module (octets de commande et d’état,
voir paragraph(fj.z),

— Bits d’état (voir paragraphﬁ.s.l),

— Interface de diagnostic E/S (voir paragraphﬁ.s.z).

4.5.1 Bits d’état du terminal CPX

b. 4/18 indique les messages d’erreur du CMA X dans les
its d’état du terminal CPX.

Bit | Informations de dia- Description Cause de ’erreur CMAX
gnostic pour le signal 1

0 Erreur sur le distributeur Type de module sur | —
lequel une erreur
1 Erreur sur la sortie s’est produite —
2 Erreur sur ’entrée -
3 Erreur sur le module analogi- Pour toutes les erreurs du CMAX, le bit 3
que/module technologique est forcé.
4 Tension basse Type d’erreur -
5 Court-circuit/surcharge —

6 Rupture de fil -

7 Autre erreur -

Tab. 4/18: Vue d’ensemble des bits d’état
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4.5.2

Interface de diagnostic E/S et mémoire de diagnostic

Diverses informations de diagnostic sont accessibles via
l’interface de diagnostic E/S et la mémoire de diagnostic du
terminal CPX.

Données de la mémoire de diagnostic
(CPX-MMI et interface de diagnostic E/S)

La représentation de messages de diagnostic du CMAX dans
la mémoire de diagnostic du terminal CPX s’effectue d’aprés

|:T|ab. 4/19.

Données de mémoire de diagnostic (10 octets par entrée, 40 entrées) Fonction n°?)
Octet | Désignation Description Valeur 3488+n
1 Jours [day] Indication du moment de l’erreur 0...255 n=10*d+0
2 Heures [h] signalée mesurée a partir de la 0..23
3 Minutes[m] mise sous tension de I’alimentation 0..59
4 Secondes [s] électrique 0..59
5 Millisecondes[ms] | (standard CPX). 0...999
(128...227)
6 Code du module Code du module du CMAX : 176 0...255 n=10*d+5
7 Position du module | Numéro du module CPX qui a signalé | 0...47 n=10*d+6
[Pos] lerreur.
8 Numéro de canal Bit 7 6 5..0 Description 128 n=10*d+7
1 0 0..0 Erreurdans 0...255)
CanalE1
9 Numéro d’erreur Numéro d’erreur CPX 90...99 n=10*d+8
[FN] (voir paragraphBZ.Z) 0...255)
10 Canaux suivants Pour le CMAX, toujours O 0(0..63) |n=10*d+9

D d (événement de diagnostic) [NB] =0 ... 39 ; événement diagnostic le plus actuel = 0

Tab. 4/19:

4-48

Données de la mémoire de diagnostics du CMAX

Des informations sur le diagnostic avec l'interface de
diagnostic E/S figurent dans la description du systéme CPX.
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Exemple d’entrée dans la mémoire de diagnostics, erreur E50

Données de la mémoire de diagnostic Valeur

Octet | Désignation Description Déc | Hex |Bin

1 Jours [day] Erreur signalée 22,66 ms aprés la mise 04 00, | 00000000}

2 Heures [h] sous tension de I’alimentation électrique | Oy 00, | 00000000}

3 Minutes [m] (bit 7 dans octet 5 est forcé, s’il s’agit de | Oq 00, | 00000000}

4 Secondes [s] la premiére entrée aprés Power On). 224 | 165 | 000101104

5 Millisecondes[ms] 1944 | C2, | 110000104,

6 Code du module Code du module du CMAX : 176 1764 | BO, | 101100004

7 Position du module | Le CMAX est ici le module CPX n° 2. 24 02, | 00000010y
[Pos]

8 Numéro de canal Bit 7 6 5..0 Description 1284 | 81, | 10000001}

1 0 0..0 ErreurdanscanalkE

9 Numéro d’erreur Numéro d’erreur CPX : 105 1054 | 69, | 01101001}
[FN]

10 Canauxsuivants Pour le CMAX, toujours O 04 00, | 00000000}

Tab.4/20: Exemple d’entrée dans la mémoire de diagnostics
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Données de diagnostic du module (Interface de dia-
gnostic E/S)

La représentation spécifique des données de diagnostic du
module (messages d’erreur) du CMAX s’effectue d’aprés

ETFb. 4/21 e}:TFb. 4/22.

Données de diagnostic du module : Type d’erreur et localisation de ’erreur

Ne de fonction 2008 +m*40; m = numéro de module (03 47)
Description Décrit oli I'erreur correspondante est apparue.
Bit Bits0a7 Type d’erreur et localisation de 'erreur
Valeurs Bit 7 6 5..0 : Description
1 0 000000 :Erreurdans canal EO (axe 1)

Tab.4/21: Type d’erreur et localisation de ’erreur

Données de diagnostic du module : numéro d’erreur du module

Ne de fonction 2008 +m*41; m = numéro de module (03 47)
Description Numéro d’erreur

Bit Bits0a 7 :numérod’erreur

Valeurs 100 ... 108: Numéro d’erreur CPX, (voir exemplEFb. 4/20)
Remarque Messages d’erreur du CMAX, voir paragraphf2.2.2.

Tab. 4/22: Numéro d’erreur du module

4-50 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




4. Pannes et diagnostic

4.5.3 Répartition : Paramétrage via l'interface de diagnostic E/S

En principe, les paramétres peuvent également étre modifiés
via les nceuds de bus CPX ou les fonctions spécifiques CPX-
FEC, telles que par exemple les services acycliques.

L’accés aux parameétres du CMAX s’effectue alors via l’inter-
face de diagnostic E/S, voiljab. 4/23.

Vous trouverez les informations concernant le paramétrage
dans la description du profil de communication du CMAX.

Numéro de fonction ) | Entrée paramétre

4828 + m*64+0...5 réservé (paramétre du module stan-
dard, non utilisé par le CMAX).

4828 + m*64 + 6 Réservé pour les réglages de module
spéciaux du CMAX.

4828 +m*64+7

4828 +m*64+8...11 Commande de 'ordre

4828 +m*64+12...61 Données 50 octets (en fonction de
’ordre).

4 828 + m*64 + 62, 63 Réservé

1 m = Numéro de module

Tab. 4/23: Interface de diagnostic E/S
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Informations complémentaires

Code du module

N° de fonction: 16 + m*16 + 0 :
Code du module CPX-CMAX-C1-1 =176

Code de révision

N° de fonction : 16 + m*16 + 13
Indique la version du module : 0 ... 255, selon la plaque
signalétique du module.

Aprés une actualisation du firmware, il n’y a plus de concor-
dance entre la plaque signalétique et la version.

Numeéro de série

N° de fonction: 784+ m*4+0
784 + m*4 + 1
784 + m*4 + 2
784 + m*4 + 3
Indique le numéro de série du module (8 chiffres).

Structure : YMNNNNNN
Y=Year (année), M=Month (mois),
NNNNNN = numéro consécutif (a codage BCD)

Exemple: 37123456
37: Date = juillet 2003

(Année: 0... F=2000... 2015 ; Mois:0...C)
123456 : Numeéro consécutif
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5.1 Structure générale des paramétres du CMAX

Un CMAX contient un enregistrement de paramétre avec la
structure suivante.

Groupe Index Description

Caractéristiques de lappareil 100 ... 199 Identification de 'appareil et réglages spéci-
fiques, numéros de version, mots de passe,
etc.

Para- Données de diagnostic 200...299 Mémoire pour les événements de diagnos-

métres tics : numéros d’erreur, date de ’erreur,

d’axes messages actifs.

Données de processus 300 ... 399 Valeurs de consigne et réelles actuelles,
données d’état.

Liste des enregistre- 400 ... 499 Pour le mode de fonctionnement Sélection

ments d’enregistrement.

Un enregistrement contient tous les para-
métres de consigne nécessaires a une opé-
ration de positionnement.

Données du projet 500 ... 529 Paramétres de base du projet : point zéro du
projet, valeurs de consigne limites pour la
position, la force, la vitesse, ...

Valeurs de consigne 530...599 Données pour le mode test pas a pas et la

pour le mode direct valeur de consigne directe position, force, ...

Valeurs prédéfinies 600 ... 699 Valeurs prédéfinies globales (valeurs par
défaut).

Configuration de 1100 ... 1149 | Tous les paramétres spécifiques a 'axe pour

’actionneur les actionneurs pneumatiques : longueur et
diamétre du vérin, type de distributeur, ...

Paramétres du régula- 1150 ... 1189 | Gains, identification, adaptation.

teur

Données de mise en 1190 ... 1199 | Configuration réelle, systéme des mesures,

service réinitialisation des données, ...

Tab.5/1: Structure des paramétres
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Classes des paramétres

Caractéristique/utilisation

Var Variable simple. Contient uniqguement une valeur.
Le sous-index n’a pas de fonction.
Array Contient plusieurs variables simple ayant la méme signification, les

mémes valeurs limites, la méme unité, etc.

Exemple : liste d’enregistrement position de consigne (PNU 404).
Les éléments de ’array sont adressés avec le sous-index.

Struct (Record)

Résumé de plusieurs variables simples avec différentes valeurs
limites, etc.

Types de données

Tab.5/2: Classes des paramétres du CMAX

Caractéristique/utilisation

bitarray Valeur 4 octets dont les différents bits ont une signification
différente.

char Caractéres ASCII 8 bits.

int32 Valeur Integer 4 octets avec signe.

Tab.5/3: Types de données du CMAX

5-4
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5.2 Protection d’accées

5.2.1 Protection par mot de passe

La protection par mot de passe empéche une commande ou
une modification non autorisée des paramétres, p. ex. via un
MMI librement accessible dans une installation de produc-
tion. Le mot de passe empéche ainsi en principe uniquement
l’acces en écriture — la lecture est toujours possible.

Il existe trois possibilités de modifier les paramétres :

— vialinterface de diagnostic — avec un PC ou MMI (en pré-
paration),

— via le bus de terrain par ’'API (données E/S dans le mode
de fonctionnement Paramétrage),

— viale bus de terrain par un maitre de configuration.

Dans le CMAX, il est possible de définir un mot de passe pour
l’interface de diagnostic. Les modifications sont toujours pos-
sibles via le bus de terrain. Aprés la premiére mise en circuit
(URSTART), aucun mot de passe n’est créé dans l'appareil.

La modification des paramétres et la commande des entrées,
start, stop, apprentissage et le téléchargement du firmware
sont bloqués. L’affichage des paramétres, le téléchargement
du projet, ’affichage des valeurs réelles, des valeurs de
consigne et des données de diagnostics sont autorisés.
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Les paramétres suivants peuvent étre modifiés malgré la pro-
tection par mot de passe :

PNU Paramétres Description du motif

116 Project Identifier | réservé pour le FCT (état de synchronisation).

130 Mot de passe L’écriture doit &tre possible.

133 Mot de passe du | réservé pour le FCT (remise a zéro du CMAX en cas de « Mot de
systéme passe oublié »).

204:05 Nombre de nou- Affichage de la mémoire de diagnostic (valeur d’état, pas de pa-
velles entrées ramétre).

1173:01 | Etatvaleurslimi- | Nécessaire pour 'affichage des valeurs limites (valeur d’état, pas de
tes paramétre).

Tab.5/4: Ecriture des paramétres possible sans mot de passe

Création d’un mot de passe

PNU 130 contient le mot de passe en tant que chaine. Le pa-
ramétre PNU 1192:04 commande la reprise et délivre 'état
actuel. Pour définir un mot de passe pour le CMAX :

1. Ecrire le mot de passe dans le PNU 130, p. ex. PNU 130 =
« Mon_mot de passe ».

2. Accepter le mot de passe dans les caractéristiques de
’appareil en activant le PNU 1192:04 = 1.

Le mot de passe est implémenté comme chaine dans le CMAX
et se compose de 8 octets (code ASCII : 32 a 127). Les minus-
cules et majuscules, les chiffres et les caractéres spéciaux
tels que le trait ’-’, inférieur <, at ’@’, etc. sont autorisés.
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PNU 1192:04 Accepter le mot de passe

Accés Valeurs

Ecrire =0 : Effacer le mot de passe

=1:Accepter le mot de passe

Lecture =0 : Aucun mot de passe défini

=1 : Mode de passe défini et accés libre

=2 : Mode de passe défini et accés bloqué

Tab.5/5: Commande de I’accés par mot de passe

Le mot de passe doit étre entré lors de la premiére connexion
avec le FCT. Il reste alors actif jusqu’a ce que le projet soit
terminé dans le FCT.

Pour le modifier, vous devez d’abord entrer et effacer I’ancien
mot de passe. Ensuite, vous pouvez entrer et accepter le nou-
veau mot de passe.

Impossible de lire ou de remettre a zéro le mot de passe. En
cas d’oubli du mot de passe, le CMAX peut entiérement étre
remis a zéro. Non seulement les paramétres d’axes mais éga-
lement les caractéristiques de I’appareil sont alors effacés.
Cette remise a zéro peut uniquement étre exécutée par le
FCT, non pas par U'API.

Vous trouverez des informations concernant la protection par
mot de passe dans l'aide relative au Plugin FCT du CMAX
ainsi dans le PNU 130 au paragraphﬁA.Z et PNU 1192 au
paragraph(fj.4.16.
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5.2.2 Acceés via APl et FCT

La commande simultanée de l'actionneur via I’API et le FCT
peut étre verrouillée. C’est a cela que servent les bits
CCON.LOCK (accés FCT bloqué) et SCON.FCT_MMI (com-
mande d’appareils FCT).

Empécher la commande FCT : CCON.LOCK

Avec le forcage du bits de commande CCON.LOCK (bit 5), I’API
empéche que le FCT reprenne la commande d’appareils. En
cas de forcage LOCK, FCT ne peut ni écrire de paramétres, ni
commander l’actionneur.

L’API devrait étre programmé de fagcon a ne délivrer cette
autorisation qu’aprés une action utilisateur correspondante.
Ce faisant, le fonctionnement automatique est quitté en régle
générale. Le programmateur API peut ainsi garantir que I’API
sache toujours quand il a le contréle sur I’actionneur.

Le blocage est actif lorsque le bit CCON.LOCK véhicule le si-
gnal 1. Il ne doit pas étre forcé. Si un tel verrouillage n’est pas
nécessaire, CCON.LOCK peut toujours rester sur 0.

Une partie des paramétres peut également étre écrite par le
FCT lorsque la commande d’appareils n’est pas active. Cela
concerne les paramétres pouvant étre modifiés lors de

I’« optimisation » :

— Liste des enregistrements (accélérations et masse de la
piéce a usiner),

— amplifications du régulateur,

— Quelques paramétres de diagnostic pour le FCT.

Signal de retour priorité de commande pour FCT :
SCON.FCT_MMI

SCON.FCT_MMI indique que l’actionneur est assuré par le
FCT qu’aucun contrdle n’est possible via les données ES par
l’actionneur. Une réaction possible de ’API est la transition en
fonctionnement arrét ou manuel.
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5.2.3 Blocage en fonction de I’état et du mode de fonctionnement

Ce blocage doit protéger contre les fausses man’uvres dans
la phase de fonctionnement. Il n’est pas admis de modifier,
en cours de fonctionnement, les paramétres de l'actionneur
qui ont une influence sur le régulateur.

Pour ce faire, vous devez passer au mode de fonctionnement
Mise en service (ou Paramétrage en cas d’utilisation des don-
nées cycliques E/S). Ces données sont documentées comme

données de mise en service. L’état de fonctionnement qui est
requis est indiqué pour chaque paramétre.

Pour écrire un parameétre de mise en service :

— le mode de fonctionnement « Mise en service » ou « Para-
métrage » doit étre actif,

— lerégulateur doit &tre verrouillé (CCON.ENABLE = 0).

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH 5-9



5. Paramétres

5.2.4 Autorisation et arrét lors du paramétrage

Le paramétrage dans les données E/S cycliques requiert que
le signal CCON.STOP ne soit pas forcé puisqu’une autorisa-
tion de fonctionnement est impossible.

Les paramétres de mise en service requiérent que le régula-
teur soit bloqué lors de I’écriture.

La transmission des paramétres a I’effet suivant sur les
signaux CCON.ENABLE et CCON.STOP.

Mode de fonc- Lecture : CCON Ecriture : CCON
tionnement ENABLE | STOP | .ENABLE | .STOP
Sélection d’enregis- | x X X X
trement
Ordre direct X X X X
Mise en service X X 0 X
Paramétrage X 0 0/xD x/0D
D Pour les paramétres de mise en service, CCON.ENABLE = 0 doit
8tre activé
Tab.5/6: Effet de la transmission des paramétres

sur CCON
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5.3 Valeurs prédéfinies

Avec les valeurs prédéfinies, les paramétres de positionne-
ment (vitesse, accélération, tolérance, ...) pour le mode d’en-
registrement et le mode direct peuvent étre prédéfinis de
maniére globale. Ils remplacent les différents paramétres des
modes d’enregistrement et direct.

Liste des enregistrements
PNU401|PNU402 |PNU403 | PNU404| PNU405 [ PNU406 | PNU407 | PNU408|PNU410 |PNU411 |PNU412
RCB1 RCB2  [RPC Val. cons. | Présélect]Vitesse |Accél.  [Temporis. | Masse pce|Tolérance| Rampe fce
Valeurs prédéfinies
PNU 600 PNU 601 PNU 602

Vitesseposition

Vitesseforce Accélération

PNU 603
Temporisation

PNU 605 PNU 606 PNU 607 PNU 608

Masse piéce a usiner Tolérance de position Tolérance de force Rampe de force
Mode direct position Mode direct force Pas a pas
PNU540(PNU541 |PNU542 [PNU544 |PNU545 PNU550({PNU551 [PNU552 [PNU554 PNU531|PNU532 [PNU533[PNU536
Vitesse |Accél. |Temporis. | Masse pce[Tolérancq Rampe fce| Masse pce| Tolérancq Vitesse Vitesse |Accél.  [Temporis. | Masse pce

Fig.5/2 : Effet des valeurs prédéfinies
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Si dans une application, chaque enregistrement doit p. ex.
étre déplacé avec une accélération identique, il ne sera pas
nécessaire d’entrer la méme valeur dans la liste de positions.
Dans la liste des enregistrements, on se référe a la place a la
valeur prédéfinie.

Pour utiliser dans un seul enregistrement d’autres valeurs
que les valeurs prédéfinies, les valeurs souhaitées pour le
paramétre d’enregistrement sont indiquées uniqguement dans
cet enregistrement.
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Avantages :

Réduire le travail lors du paramétrage.

Par défaut, les paramétres du mode direct et d’enregis-
trement sont définis de telle sorte que les valeurs prédéfi-
nies soient respectivement utilisées a la place des para-
métres. Si les valeurs prédéfinies sont utilisées pour les
paramétres vitesse, accélération, temporisation, masse
de la piéce a usiner et tolérance, il s’agira quand méme
pour les 64 enregistrements de 5 x 64 = 320 paramétres
qui ne doivent pas étre entrés.

Augmentation de la performance lors de la transmission
des données.

Puisqu’un nombre réduit de données est transmis, le
temps nécessaire pour un paramétrage est réduit. Ceci
intervient en cas de liaisons sérielles telles qu’avec le FCT,
mais également en cas de connexions de bus de terrain.

Quand une valeur prédéfinie est-elle utilisée ?

Pour chaque paramétre, un bit mémoire définit si la valeur
prédéfinie est utilisée. Si la valeur doit étre utilisée a partir de
enregistrement ou du paramétre spécial, le bit mémoire doit
étre forcé sur 1. Sinon, la valeur prédéfinie sera utilisée. Les
paramétres suivants contiennent des bits mémoire pour les
valeurs prédéfinies :

Type de positionnement | PNU Index Description
Mode d’enregistrement 403 nn (n° d’enre- | Record Parameter Control (RPC)
gistr.)
Pas a pas 521 01 Direct Mode Parameter Control (DMPC)
Ordre direct position 521 02 Direct Mode Parameter Control (DMPC)
Ordre direct force 521 03 Direct Mode Parameter Control (DMPC)
Tab.5/7: Commande des valeurs prédéfinies
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Parameter Control

Bit PNU 403 : RPC PNU 521 : DMPC
31 =0: L’enregistrement est bloqué n’est pas analysé
=1:L’enregistrement est actif
30 = 0: L’enregistrement n’est pas initialisé ni n’est pas analysé
effacé
=1:L’enregistrement est initialisé par utili-
sateur
0..29 Champ de bits, commande la reprise des valeurs prédéfinies, voEFb. 5/9.
= 0: Utilise les valeurs prédéfinies
= 1: Utilise les paramétres de ’enregistrement ou de lordre direct
Tab.5/8: Bit mémoire pour la commande des paramétres

Paramétres utilisés en fonction de ’état du bit

Bit Paramétres Bit=0 |Bit=1
Mode Pasa Position | Force
d’enre- pas
gistre-
ment
0 Vitesse position 600 406 531 540 -
1 Vitesse force 601 406 - - 554
2 Accélération 602 407 532 541 -
3 Temporisation 603 408 533 542 -
4 — (réservé) - - - - -
5 Masse de la piéce a usiner 605 410 536 544 551
6 Tolérance de position 606 411 - 545 -
7 Tolérance de force 607 411 - - 552
8 Rampe de force 608 412 - - 550
9..29 — (réservé) - - - - -
Tab.5/9: Paramétres utilisés
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Comment ’analyse est-elle effectuée ?

L’analyse s’effectue au démarrage. Le CMAX contrdle en cas
d’utilisation du profil libre pour chaque paramétre de consi-
gne s’il doit utiliser le réglage global ou les paramétres indivi-
duels. Les valeurs individuelles de paramétres doivent étre
utilisées si dans RPC (Record Parameter Control) ou DMPC
(Direct Mode Parameter Control) le bit correspondant est
forcé sur 1.

Exemple

Deux sortes de produits en vrac doivent étre amenés a un
point de collecte et y &tre vidés.

A

AN AN
z D e/

Position 1 : 20 mm (« En attente ») Position 3 : 145,50 mm (« Charger 2 »)

Position 2 : 75 mm (« Charger 1 ») Position 4 : 205,20 mm (« Vidange »)
Fig.5/3 : Exemple de masses différentes

Etape | Tache

1 Attente dans une position d’attente du démarrage pour ramasser les produits en vrac.
Avec le démarrage, le chariot vide se déplace de la position initiale| 1 |avec les valeurs
prédéfinies vers la premiére position de chargement[2].

2 Avec une masse élevée (12 kg), le chariot se déplace vers la deuxiéme position de char-
gement[3]. L’accélération et la vitesse doivent cependant correspondre aux valeurs
prédéfinies.

3 Le réservoir plein (25 kg) est déplacé vers la position de déchargement[4]. Comme le
réservoir est plein, le déplacement doit s’effectuer avec des valeurs de vitesse et
d’accélération réduites.

4 A partir de la position de déchargement[4], il est alors possible de retourner vers la posi-
tioninitiale[1]a pleine vitesse.

Tab.5/10: Exemple de valeurs prédéfinies : Etapes
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Pour résoudre ce probléme, les valeurs prédéfinies suivantes
doivent d’abord étre déterminés. La régulation de force n’est
pas nécessaire, les valeurs ne sont pas prises en compte.

Paramétres PNU Valeur Commentaire
Vitesse 600 1000 (=1m/s) Ne pas utiliser les valeurs maximales possi-
bles a partir des données d’identification
Accélération 602 1000 (=1m/s?)
Rampe de freinage | 603 1000 (=1m/s?)
Masse de la piéce a | 605 0 (=0kg) Pas de masse de la piéce a usiner en état
usiner normal
Tolérance 606 50 (=0,5mm) | Tolérance = 0,5 mm
Tab.5/11: Exemple de valeurs prédéfinies : déterminer les valeurs prédéfinies
Liste des enregistrements : Tous les champs vides dans la
liste des enregistrements ne doivent pas étre paramétrés de
maniére explicite. Les octets de commande d’enregistrement
1+2 peuvent étre utilisés comme prédéfinis.
N° RCB1 | RCB2 | RPC Valeur | Pré- | Vitesse| Accé- | Tempo-| Masse |Tolé- | Rampe
d’en- (Low word) de con-| sélec- léra- risa- dela rance | de force
regis- signe | tion tion tion piécea
tre- usiner
ment
Bit0 |Bit2 |Bit3 |Bit5 Bit6 | Bit8
0001h | 0004h | 0008h | 0020h | 0040h | 0100h
1 C000 0000y, | 7500
2 C000 0020y, | 14550 120
3 C000 002Dy, | 20520 400 200 200 250
4 C000 0000y, | 2000
Tab.5/12: Exemple de valeurs prédéfinies : Liste des enregistrements
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Avec cette liste des enregistrements et les valeurs prédéfi-
nies, actionneur exécute réellement le mouvement suivant.

Etape Start Objectif Vitesse Accél. Tempori- | Masse de | Tolérance
sation la piéce a
usiner
1 20,0mm | 75,0 mm 1,0m/s 1,0m/s?2 | 1,0m/s2 | 0,0kg 0,5 mm
2 750mm | 145,5mm | 1,0m/s 1,0m/s?2 | 1,0m/s2 | 12,0kg 0,5 mm
3 145,5mm | 205,2mm | 0,4 m/s 0,2m/s2 |0,2m/s2 |25,0kg 0,5mm
4 205,2 mm | 20,0 mm 1,0m/s 1,0m/s?2 | 1,0m/s2 | 0,0kg 0,5 mm

Tab.5/13: Exemple de valeurs prédéfinies : Déplacements exécutés
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5.4 Description des paramétres

5.4.1 Vue d’ensemble des paramétres

La vue d’ensemble suivante
tres du FHPP. Les paramétres sont décrits dans les paragra-

pheG.A.Z E.4.16.

b. 5/14) présente les paramé-

PNU V) Nom (FR) Propriétés 1)
PNU [IND [Max. Classe [ Type [ Unit [RW [SH[1B [NB [uUL
Caractéristiques de l’appareil, voir paragraphEl.A.Z
100 1 1 Version du matériel du constructeur | Var int32 0 R
101 1 1 Version firmware du constructeur Var int32 0 R
102 1 1 Version FHPP Var int32 0 R
103 X 30 Version d’édition Array char 0 R
104 X 3 Versions du logiciel Var int32 0 R
105 1 1 Version du bootloader Var int32 0 R
114 1 1 Numéro de série du contrdleur Var bitarray 0 R
116 X 33 Identification du projet FCT Array char 0 RW uL
120 X 30 Nom de 'appareil donné par le fabri- | Array char 0 R
cant
121 X 30 {\lom de l'appareil donné par l'utilisa- | Array char 0 RW uL
eur
122 X 30 Nom du fabricant Array char 0 R
123 X 30 Adresse HTTP du fabricant Array char 0 R
124 X 30 Référence Festo Array char 0 R
130 X 30 Mot de passe Array char 0 w uL
133 X 2 Mot de passe secret du systéme Var int32 0 RW
140 1 2 Heure systéme : Nombre jours de Struct | int32 0 R
fonctionnement
140 2 2 Heure systéme : Millisecondes du Struct | int32 0 R
jour
180 X 30 Nom de l'axe X Array char 0 RW uL
181 X 30 Nom de l'axe Y Array char 0 RW uL

1) vob. 5/15
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PNU D Nom (FR) Propriétés 1)
PNU [IND [Max. Classe [ Type | Unit [RW [SHIB [NB | UL
Diagnostic, voir paragraphF5|.4.3
200 X 100 Evénement de diagnostic Array int32 0 R
201 X 100 Numéro de diagnostic Array int32 0 R
202 X 100 Date relative heure du jour Array int32 0 R
203 X 100 Info complémentaire Array bitarray 0 R
204 1 5 Réservé Struct | int32 0 R
204 2 5 Réservé Struct | int32 0 R
204 3 5 Effacer la mémoire Struct | int32 0 RW | SH uL
204 4 5 Nombre d’entrées Struct | int32 0 R
204 5 5 Nombre d’entrées non lues Struct | int32 0 RW uL
220 X 3 Messages de dysfonctionnement Array bitarray 0 R
actifs
221 X 3 Messages d’avertissement actifs Array bitarray 0 R
222 X 100 Date relative : Jour de fonctionnement | Array int32 0 R
224 1 1 Déf. act. aff. sur I’écran Var int32 0 R
225 1 1 Niveau de défaut actif Var int32 0 R
226 1 1 Aff. actuel avertissement FCT Var int32 0 R
227 X 89 Etat d’erreur pour FCT Array bitarray 0 R
228 1 3 Filtre événements de diagnostic Struct | bitarray 0 RW | SH
228 2 3 Filtre messages de diagnostic Struct | bitarray 0 RW | SH
228 3 3 Réglage réaction en cas d’erreur Struct | bitarray 0 RW | SH
Données du processus, voir paragraphF5|.4.4
300 X 3 Valeurs de position Array int32 1 R
301 X 3 Valeurs de force Array int32 3 R
302 X 3 Valeurs de pression Array int32 4 R
305 1 4 Nombre d’instructions de position Struct | int32 0 R
305 2 4 Nombre d’ordres de force Struct | int32 0 R
305 3 4 Total de la course Struct | int32 0 R
305 4 4 Total longueur de course fraction Struct | int32 0 R
307 1 1 Vitesse actuelle Var int32 6 R
308 1 1 Etat étendu de 'axe Var bitarray 0 R
309 1 1 Valeur de réglage du distributeur Var int32 0 R

1 vo[rTb. 5/15
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PNU D

PNU | IND | Max.

Nom (FR)

Propriétés 1)

Classe | Type

\Unit |RW |SH|IB |NB|UL

Liste des enregistrements, voir paragraphF5|.4.5

400 1 3 Numéro d’enregistrement de consigne | Struct | int32 0 R

400 2 3 Numéro d’enregistrement réel Struct | int32 0 R

400 3 3 Octet d’état d’enregistrement Struct | bitarray 0 R

401 X 64 Octet de commande d’enregistrement 1 | Array bitarray 0 RW | SH uL

402 X 64 Octet de commande d’enregistrement 2 | Array bitarray 0 RW | SH uL

403 X 64 Param. enreg. dépl. Commande Array bitarray 0 RW | SH uL

404 X 64 Valeur de consigne d’enregistrement | Array int32 1,3 RW | SH uL
de déplacement

405 X 64 Valeur de présélection de 'enregistre- | Array int32 div. RW | SH uL
ment de déplacement

406 X 64 Vitesse enregistrement de déplacement | Array int32 6 RW | SH uL

407 X 64 Accél. enreg. dépl. Accostage Array int32 7 RW uL

408 X 64 Accél. enreg. dépl. freinage Array int32 7 RW uL

410 X 64 Enreg. dépl. masse piéce a usiner Array int32 5 RW uL

411 X 64 Tolérance enregistrement de Array int32 1,3 RW | SH uL
déplacement

412 X 64 Enregistrement de déplacement Array int32 8 RW | SH uL
rampe de force

Données du projet, voir paragraphBlt.G

500 1 1 Décalage du point zéro du projet Var int32 1 RW | SH NB | UL

501 1 2 Fin de course logicielle inférieure Var int32 1 RW | SH NB | UL

501 2 2 Fin de course logicielle supérieure Var int32 2 RW | SH NB | UL

507 1 1 Rampe d’arrét Var int32 7 RW | SH uL

510 1 1 Course admissible en cas de rég. de | Var int32 1 RW | SH uL
force

511 1 1 Valeur de consigne min. admissible Var int32 3 RW | SH NB | UL
force

512 1 1 Valeur de consigne max. admissible | Var int32 3 RW | SH NB | UL
force

514 1 1 Vit. adm. en cas de rég. de force Var int32 6 RW | SH uL

521 1 3 Valeurs prédéfinies pas a pas Array bitarray 0 RW | SH uL

521 2 3 Valeurs prédéfinies position Array bitarray 0 RW | SH uL

521 3 3 Valeurs prédéfinies force Array bitarray 0 RW | SH uL

522 1 2 FHPP : bits de contrdle/d’état : Struct | int32 0 RW |SH | IB uL
Prise en charge CPOS.HALT

522 2 2 FHPP : bits de contrdle/d’état : Struct | int32 0 RW |SH | IB uL
niveau CCON.BRAKE

523 X 8 FHPP : Valeurs de consigne/valeurs Struct | int32 0 RW | SH uL
réelles

b vo[rT§b. 5/15
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PNU D Nom (FR) Propriétés 1)

PNU [IND [Max. Classe [ Type | Unit [RW [SHIB [NB | UL

Mode test pas a pas, voir paragraphFS}l;J

530 1 1 \F:iatsesse d’approche mode test pasa | Var int32 6 RW | SH uL

531 1 1 Vitesse max. mode test pas a pas Var int32 6 RW | SH uL

532 1 1 Accélération mode test pas a pas Var int32 7 RW | SH uL

533 1 1 Temporisation mode test pas a pas Var int32 7 RW SH uL

534 1 1 [g:srée d’approche mode test pas a Var int32 9 RW | SH uL

536 1 1 Masse de la piéce & usiner mode test | Var int32 5 RW | SH uL
pas a pas

Ordre direct position, voir paragraphF5|.4.8

540 1 1 Mode direct pos. vitesse de base Var int32 6 RW | SH uL

541 1 1 Mode direct pos. accélération Var int32 7 RW | SH uL

542 1 1 Mode direct pos. temporisation Var int32 7 RW | SH UL

544 1 1 Mode direct pos. masse de la piecea | Var int32 5 RW | SH uL
déplacer

545 1 1 Mode direct pos. tolérance Var int32 1 RW | SH uL

Ordre direct force, voir paragraphFS|4.9

550 1 1 Ordre direct force valeur de base Var int32 8 RW | SH uL
rampe de force

551 1 1 Ordre direct force masse piéce a Var int32 5 RW | SH uL
déplacer

552 1 1 Ordre direct force tolérance de force | Var int32 3 RW | SH uL

554 1 1 Ordre direct force limitation de vitesse | Var int32 6 RW | SH uL

Valeurs prédéfinies, voir paragraphﬂ.l;.lo

600 1 1 Vitesse rég. de position Var int32 6 RW | SH uL

601 1 1 Vitesse rég. de force Var int32 6 RW SH uL

602 1 1 Accélération Var int32 7 RW | SH uL

603 1 1 Temporisation Var int32 7 RW | SH uL

605 1 1 Masse de la piéce a déplacer Var int32 5 RW | SH NB | UL

606 1 1 Tolérance de position Var int32 1 RW | SH uL

607 1 1 Tolérance de force Var int32 3 RW | SH uL

608 1 1 Rampe de force Var int32 8 RW | SH uL

1 vof T§b. 5/15
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PNU D Nom (FR)
PNU |IND |Max.

Propriétés 1)

Classe | Type

\Unit |RW |SH|IB |NB|UL

Configuration des axes, voir paragraphF5|.4.11

1100 |1 1 Type de vérin Var int32 0 RW |SH [IB |NB |UL
1101 |1 1 Longueur du vérin Var int32 2 RW |SH |IB [NB |UL
1102 |1 1 Diamétre du vérin Var int32 11 RW |SH |IB [NB |UL
1103 |1 1 Diamétre de la tige de piston Var int32 11 RW |SH |IB [NB |UL
1110 |1 1 Type de systéme de mesure Var int32 0 RW |SH |IB [NB |UL
1111 |1 1 Longueur du systéme de mesure Var int32 2 RW |SH |IB [NB |UL
1112 |1 1 Numéro de série systéme de mesure | Var bitarray 0 RW | SH
1120 |1 1 Type de distributeur Var int32 0 RW [SH [IB [NB |UL
1121 1 1 Numéro de série du distributeur Var bitarray 0 RW SH
1125 |1 1 Type de distributeur 2 Var int32 0 RW |SH |IB [NB |UL
1126 |1 1 Numéro de série distributeur 2 Var bitarray 0 RW | SH
Paramétres de l’application, voir paragraphF5|.4.12
1130 |1 1 Décalage du point zéro de I'axe Var int32 1 RW |SH [IB |NB |UL
1131 |1 1 Méthode de déplacement de réfé- Var int32 0 RW |SH | IB uL
rence
1132 |1 1 Vitesse déplacement de référence Var int32 6 RW |[SH [IB uL
1140 |1 1 Position de montage Var int32 12 RW |SH |IB [NB |UL
1141 |1 1 Pression d’alimentation Var int32 4 RW |SH |IB [NB |UL
1142 |1 1 Masse de base sans piéce a déplacer | Var int32 5 RW |SH |IB [NB |UL
1143 |1 4 Masse de la piéce a usiner lorsde la | Var int32 0 RW |[SH [IB uL
mise en service
1143 |2 4 Modéle a axe double Var int32 0 RW |SH |IB [NB |UL
1143 |3 4 Unité de blocage disponible Var int32 0 RW |[SH [IB uL
1143 | 4 4 Tige de piston traversant Var int32 0 RW |SH |IB [NB |UL
Asservissement de position, voir paragraphﬁA.lB
1150 |1 1 Gain pos. Var int32 10 RW NB | UL
1151 |1 1 Amortissement pos. Var int32 10 RW NB | UL
1152 |1 1 Coefficient de filtrage pos. Var int32 10 RW NB | UL
1153 1 1 Pos. Timeout Var int32 9 RW SH NB | UL
1154 |1 1 Pos. temps de surveillance arrét Var int32 9 RW | SH NB | UL
précis

1) vob. 5/15
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PNU D Nom (FR) Propriétés 1)

PNU [IND [Max. Classe [ Type | Unit [RW [SHIB [NB | UL
Régulateur de force, voir paragraphﬁlt.ll&

1160 |1 1 Gain force Var int32 10 RW NB | UL
1161 |1 1 Amplification dynamique force Var int32 10 RW NB | UL
1162 |1 1 Coefficient de filtrage force Var int32 10 RW NB | UL
1163 |1 1 Force Timeout Var int32 9 RW | SH NB | UL
1164 |1 1 E&:géglzstemps de surveillance arrét Var int32 9 RW | SH NB | UL

Identification, voir paragraphﬁ.l{.ls

1170 |1 1 Paramétres d’identification Var int32 0 RW SH [IB | NB [UL
1171 |1 1 Etat de l'identification Var bitarray 0 R

1172 | X 6 Valeurs maximales identifiées Struct | int32 6/7 R

1173 |1 14 Valeurs de limitation : Status (Etat) Struct | bitarray 0 RW

1173 | X 14 Valeurs de limitation Struct | int32 div. R

1174 |1 1 Etat test de déplacement Var bitarray 0 R

1175 |1 1 Bloquer ’'adaptation Var int32 0 RW |SH [IB |[NB |UL
1176 | X 16 Données d’identification statiques Array int32 0 R

Données systéme, voir paragraphF5|.4.16

1190 | X 43 Configuration réelle matériel Struct | int32 0 R

1191 | X 15 Données d’analyse Array int32 0 R

1192 |1 8 Fonct.mise en service. télécharge- Struct | int32 0 RW | SH NB | UL
ment bloc

1192 |2 8 Fonct.mise en service état configuration | Struct | int32 0 R

1192 |3 8 Fonct.mise en service réinit. données | Struct | int32 0 RW |SH |[IB |NB | UL

1192 | 4 8 Fonct.mise en service état mot de Struct | int32 0 RW
passe

1192 |5 8 Fonct.mise en service systéme des Struct | int32 0 RW |SH [IB |NB |UL
mesures

1192 |6 8 Fonct.mise en service syst. mesures | Struct | int32 0 R
tableau

1192 |7 8 Fonct.mise en service état test de dépl. | Struct | int32 0 RW |SH |IB

1192 |8 8 Fonct.mise en service distributeur/ Struct | int32 0 R
syst. mesure

1193 | X 12 Systémes des mesures unité de mesure | Struct | int32 0 R

1194 | X 12 Systéme des mesures résolution Struct | int32 0 R

1195 | X 5 Configuration de démarrage Struct | int32 0 R

1199 | X 7 Paramétres de fabrication Array int32 0 R

) vob. 5/15
Tab.5/14: Vue d’ensemble des paramétres du CMAX
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La vue d’ensemble comprend les entrées suivantes

Index Dimension physique

PNU Numéro de paramétre décimal

IND Sous-index (Array, Struct) décimal (X = tous ou plusieurs sous-index du PNU)

Max. Index max., index maximal = grandeur Array/struct

Classe Classe des paramétres (Var, Array, Struct)

Type Type de valeur (int32, bitarray, char)

Unit Index de Punité physique (voir PNU 1193 et paragraph¢8.1)

RW Droits en écriture : R = Lecture, W = Modifier, RW = Lecture et modifier

SH Priorité de commande (commande d’appareils) requise pour les modifications

IB Paramétres de mise en service, écriture uniqguement dans le mode de fonctionne-
ment Mise en service ou Paramétrage avec régulateur bloqué

NB Le nouveau calcul du régulateur est effectué aprés I’écriture

uL Les valeurs limites sont prises en compte lors de la modification.

Tab.5/15: Légende de la vue d’ensemble des paramétres du CMAX
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Représentation des entrées de paramétres

Longueur du vérin (Cylinder length)

PNU PNU: 1101 Index: 1 Indexmax.: 1 | Class (classe) :| Datatype (type de
Var donnée) : int32

Valeurs |Unité : longueur (index = 2)

Vérin linéaire Vérin oscillant

Cote Consigne | Minimum | Maximum | Cote Consigne | Minimum | Maximum
S1{ 0,01 mm [0 0 1.000.000 |0,1° 0 0 100.000
Impérial| 0,01 ft [0 0 1.000.000 |0,1° 0 0 100.000

La longueur du vérin est enregistrée dans l'interface de capteur. La longueur des vérins standard
ne dépasse pas 2 000 mm, la plage de valeurs comprend des réserves pour les applications
spéciales.

La longueur de vérin indiquée peut diverger de 5,00 mm de la longueur de vérin détectée afin de
ne pas devoir effectuer d’étude et de conception en cas d’échange de 'actionneur. Cela permet en
outre 'optimisation de la course utile.

[X Lavaleur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Uécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nom du paramétre (anglais entre parenthéses)

PNU (numéro de paramétre) avec index, index maximal du PNU, classe et type de
données

[v]

Valeur du paramétre :

— Pour les paramétres Integer (int32) avec unité physique, l'unité et les valeurs
(consigne, minimum, maximum) sont indiquées pour chaque systéme des mesu-
res (exemple).

— Pour les paramétres Integer (int32) sans unité, les valeurs maximale, minimale et
de consigne sont tout simplement indiquées.

— Lavaleur de consigne est indiquée pour les champs de bits (bitarray). Il est en
outre indiqué quel bit peut accepter quelle valeur 0, 1 ou x (indifférent) lors de
I’écriture. Pour les champs de bits, le CMAX controle ’état des différents bits, et
non une plage de valeurs.

— Les chaines (char) sont indiquées avec leurs valeurs prédéfinies et les caractéres
admissibles lors de I’écriture.

Description du paramétre

Informations sur les limitations d’accés et effets sur le régulateur

Fig. 5/4 : Représentation des entrées de paramétres
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5.4.2 Caractéristiques de ’appareil

Version de matériel du constructeur (Manufacturer hardware version)

PNU PNU : 100 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0x0100 | Minimum : - | Maximum : -

Codage de la version du matériel du CMAX.
Le numéro de version est codé en binaire (BCD), les 16 bits supérieurs ne sont pas utilisés.
Format : 0x0O000OHHNN (HH = version principale, NN = version secondaire)

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Version firmware du constructeur (Manufacturer firmware version)

PNU PNU : 101 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0x0100 | Minimum : - | Maximum : -

Codage de la version firmware du CMAX. Le numéro de version est codé en binaire (BCD).
Format : 0OXBBBBHHNN

(BBBB = Buildnumber/édition, HH = version principale, NN = version secondaire)
Exemple : 0x05050100 correspond a la version V01.00.0505

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement ans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Version FHPP (version FHPP)

PNU PNU : 102 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0x0110 | Minimum : - | Maximum : -

Codage de la version implémentée du FHPP.
La version FHPP est modifiée en cas d’adaptations fondamentales de la définition FHPP.
Format : 0x0000HHNN (HH = version principale, NN = version secondaire)

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Version d’édition (Build date)

PNU PNU : 103 Index:1...30 | Index max.: 30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char

Valeurs | Consigne :

Caractéres non admissibles :

Date de création du firmware. La date est implémentée comme chaine.
Format « DD.MM.YYYY hh:mm:ss »
Exemple : 03.07.2008 12:40:44

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Versions de logiciels (Software versions)

PNU PNU : 104 Index:1...2 |Indexmax.:2 | Classe: Var Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0x0100 | Minimum : - Maximum : -

Versions logicielles du Plugin pour la commande du firmware.

Index Contient

1 Version minimale

2 Version recommandée

Format (BCD) : 0000HHNN (HH = version principale, NN = version secondaire)

[x] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Version du bootloader (Bootloader version)

PNU PNU : 105 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0x0100 ‘ Minimum : - | Maximum : -

Version du bootloader installé.
Lors d’une mise a jour du firmware, le bootloader n’est pas écrasé. Avant un téléchargement du
firmware, on vérifie si le firmware devant étre écrit est compatible avec le bootloader.

[x] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Numéro de série du contrdleur (Controller serial number)

PNU PNU: 114 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) :
bitarray

Valeurs | Consigne : -

Ecriture : -

Numeéro de série du CMAX (numéro de série du module CPX).

Il est composé de 8 chiffres. Exemple : 37 12 34 56

37: Date = Juillet 2003, (année: 0..F = 2000...2015 ; Mois : 0..C)
23456 :  Numéro consécutif

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Identification du projet FCT (FCT project identifier)

PNU PNU: 116 Index:1...33 | Indexmax.: 33 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char
Valeurs | Consigne : ”0”
Caractéres non admissibles: ?7@.,!:”§|$% &/ #°+~*";°A ¢

UUID (Universally Unique Identifier) pour 'identification du projet FCT.

Aprés un téléchargement du projet, FCT crée un UUID et [’écrit comme dernier paramétre dans ['ap-
pareil. UUID n’est pas enregistré dans le projet (non visible). Dans le CMAX, 'UUID est remis a 0
dés qu’un paramétre indifférent est modifié dans la zone de configuration (PNUs »>= 400). La modifi-
cation des données de processus et de diagnostic n’entraine pas de remise a zéro.

Si le FCt se connecte la prochaine fois a 'appareil, il vérifiera le nom de 'UUID. S’il est identique
avec ’'UUID dans le projet, ’alignement entre 'appareil et le projet ne devra pas étre effectué.
Valeur admissible pour chaque caractére : = 0x20 ... OxFF

Valeur utile pour chaque caractére : =«0»..«9»et«A»..«F»

Valeur de réinitialisation =«0»

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[l Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Nom de l’appareil donné par le fabricant (Manufacturer device name)

PNU PNU: 120 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Ar- Type de données
ray (Datatype) : char
Valeurs | Consigne : CPX-CMAX-C1-1
Caractéres non admissi-
bles :

Désignation du CMAX (type). Les caractéres non utilisés sont remplis avec zéro (=00h =’0).

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nom de l’appareil donné par Uutilisateur (User device name)

PNU PNU:121 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Ar- Type de données
ray (Datatype) : char
Valeurs | Consigne : CMAX0001
Caractéres non admissibles: 2@ .,!:78§1$% &/ # +~*";°"N ¢

Désignation du CMAX par 'utilisateur. Le nom sert a 'identification par le FCT et est vérifié par le
FCT lors de I’établissement de la liaison des appareils.

Exemple : « CMAX1_Emplacement3 ». Les caractéres non utilisés sont remplis avec zéro (=00h =’0’).
Outre le nom de 'appareil, il existe dans le CMAX un nom d’axe (PNU 180ff).

O La valeur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nom du fabricant (Drive manufacturer)

PNU PNU: 122 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char

Valeurs | Consigne : Festo AG & Co. KG

Caractéres non admissibles :

Nom du fabricant du contrdleur. Les caractéres non utilisés sont remplis avec zéro (=00h =’0).

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Adresse HTTP du fabricant (HTTP drive catalog address)

PNU PNU: 123 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char

Valeurs | Consigne : www.festo.com

Caractéres non admissibles :

Adresse Internet du fabricant. Les caractéres non utilisés sont remplis avec zéro (=00h =’0’).

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Référence Festo (Festo order number)

PNU PNU: 124 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char

Valeurs | Consigne : ”548932”

Caractéres non admissibles :

Référence Festo. Ce numéro permet de commander un appareil identique.
Les caractéres non utilisés sont remplis avec zéro (=00h =’0").

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Mot de passe (Password)

PNU PNU: 130 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe: Array | Type de données
(Datatype) : char
Valeurs | Consigne : ”” (Suite de caractéres vide)
Caractéres non admis- 2@.,!:781$%&/ #HH~F";0N 0
sibles :

Mot de passe pour la commande du CMAX via l'interface du PC.
A l’état de livraison, aucun mot de passe n’est crée dans l'appareil.
Voir le paragraphﬁ.Z.l.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[l Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Mot de passe du systéme (System password)

PNU PNU: 133 Index:1...2 Index max.:2 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : int32

Mot de passe interne pour le FCT.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[x Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Heure systéme : Nombre de jours de fonctionnement (System time: count operating days)

PNU PNU : 140 Index: 1 Index max.:2 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Jours

Consigne : - Minimum : - | Maximum : -

Nombre de jours de fonctionnement a compter de ’état neuf, de la remise a zéro des caractéristiques
de ’appareil ou du téléchargement du firmware.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Heure systéme : Millisecondes du jour (System time: milliseconds of the day)

PNU PNU : 140 Index : 2 Index max.:2 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | ms

Consigne : - ‘ Minimum : - Maximum : -

Nombre de millisecondes du jour de fonctionnement en cours (PNU 140:01).
Lors de la mise sous tension, la derniére valeur est chargée avant la déconnexion.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

o Pour PNU 140, il ne s’agit pas des données d’une horloge
I temps réel. Le nombre de jours de fonctionnement est aug-
menté par le CMAX, enregistré lors de la déconnexion et re-
chargé via la mise en circuit. 1 jour de fonctionnement se
compose de :
24*60* 60 * 1000 ms =86 400 000 ms
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Nom de ’axe X (Name of axis X)

PNU PNU : 180 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char
Valeurs | Consigne : Axis X
Caractéres non admissibles: 7@.,!:”§1$% &/ #°+~*";°A ¢

Nom de ’axe/de I’actionneur au raccordement de ’axe X.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nom de ’axe Y (Name of axis Y)

PNU PNU : 181 Index:1...30 | Indexmax.:30 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : char
Valeurs | Consigne : Axis Y
Caractéres non admissibles: 7@.,!:”§1$% &/ #°+~*";°A ¢

Réservé pour des extensions ultérieures.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.3 Mémoire de diagnostic

° La mémoire de diagnostic et les paramétres de diagnostic
I sont décrits de maniére détaillée aux paragrapheﬁj ef4.4.

Evénement de diagnostic (Diagnostic event)

PNU PNU : 200 Index : 1...100 | Index max. : 100 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : - Maximum : -

Type de message d’erreur, voir paragraph§z.3.2.

Dans la mémoire de diagnostics du CMAX,on seulement les messages d’erreur sont entrés, mais
également les procédures de mise en circuit, les réinitialisations ou les événements de configura-
tion. L’interprétation du code de diagnostic et de 'info complémentaire dépend du type de ces
événements.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Numéro de diagnostic (Diagnostic number)

PNU PNU : 201 Index : 1...100 | Index max. : 100 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Le numéro de diagnostic contient une indication détaillée concernant ’événement de diagnostic. En
cas de dérangements et d’avertissements, il s’agit du numéro de dérangement exact et en cas
d’événements de configuration, de la fonction exécutée, etc.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Date relative heure du jour (Time stamp: time of day)

PNU PNU : 202 Index : 1...100 | Index max. : 100| Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | ms

Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Heure du jour de fonctionnement actuel en millisecondes en cas d’appareil de l'incident.
Pour cette date relative, il ne s’agit pas d’une horloge temps réel : Le temps est lu a partir des
caractéristiques de ’'appareil PNU 140:02 en cas d’apparition de l'incident.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Info complémentaire (Additional information)

PNU PNU : 203 Index: 1...100 | Index max. : 100| Classe : Array | Type de données
(Datatype) :
bitarray

Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

Ecriture : -

La paramétre contient des informations détaillées concernant l'incident. Cette information sert sur-
tout au diagnostic confortable avec le FCT. L’analyse est complexe et ne convient donc pas a un pro-
gramme API. Description, voir le paragraphg?).3.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apres l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Réservé (Reserved)

PNU PNU : 204 Index: 1 Indexmax.:5 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 1 Minimum : - Maximum : -

réservé. N’est pas utilisé par le CMAX.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Réservé (Reserved)

PNU PNU : 204 Index : 2 Index max.: 5 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 2 Minimum : - | Maximum : -

Réservé. N’est pas utilisé par le CMAX.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Effacer lLa mémoire (Clear memory)

PNU PNU : 204 Index : 3 Index max.: 5 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 1

Ecriture de 1 : La mémoire totale de diagnostic est effacée. La lecture livre toujours la valeur 0.
En régle générale, un effacement n’est pas nécessaire car la mémoire est organisée comme tampon
en anneau. Si elle est pleine, la nouvelle entrée écrase I’entrée la plus ancienne.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nombre d’entrées (Number of entries)

PNU PNU : 204 Index: 4 Indexmax.:5 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Nombre d’entrées attribuées dans la mémoire de diagnostic.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Nombre d’entrées non lues (Number of unread entries)

PNU PNU : 204 Index : 5 Indexmax.:5 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Nombre de nouvelles entrées depuis la mise en circuit. FCT efface la valeur aprés la lecture des mes-
sages d’erreur. Chaque nouvelle entrée incrémente la valeur.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Messages de dysfonctionnement actifs (Current faults)

PNU PNU: 220 Index:1...3 |Indexmax.:3 | Classe:Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : -

Messages de dysfonctionnement actifs. Chaque paramétre est un champ de bits composé de trois
valeurs uint32 et qui contient ainsi une mémoire de 3 x 32 bits = 96 bits. Chacun de ces bits dans ce
Array représente un numéro de dérangement. S’il est forcé, le message de défaut correspondant
sera actif.

Exemple : PNU 220:01 = 0x00000001 Bit O forcé EO01 actif
PNU 220:02 = 0x00000040 Bit 38 (32+ 6) forcé E39 actif

PNU 220:03 = 0x00030000 Bit 80 (32 + 32 + 16) forcé E81 actif

Bit 81 (32 + 32 + 17) forcé E82 actif

Cette représentation est prévue pour I’analyse par un API. Le codage binaire peut directement étre
utilisé pour la commande d’un MMI. Textes de dérangement, voir paragraphﬂ.z.s.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Messages d’avertissement actifs (Current warnings)
PNU PNU: 221 Index:1...3

Index max. : 3 | Classe : Array | Type de données

(Datatype) : bitarray

Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

Ecriture :

Messages d’avertissement actifs, comp. messages de dysfonctionnement actifs (PNU 220). La
différenciation permet a I’API une réaction spécifique aux dérangements et avertissements.

[ La valeur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Date relative : jour de fonctionnement (Time stamp: day of operation)

PNU PNU : 222 Index: 1... Index max. : Classe : Array | Type de données
100 100 (Datatype) : int32
Valeurs | Jours
Consigne : 0 ‘ Minimum : - | Maximum : -

Heure du jour de fonctionnement actuel en millisecondes en cas d’appareil de lincident.
Pour cette date relative, il ne s’agit pas d’une horloge temps réel : Le temps est lu a partir des ca-
ractéristiques de 'appareil PNU 140:02 en cas d’apparition de U'incident.

[x] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Dérangement actuellement affiché sur I’écran (Current error code on display)

PNU PNU : 224 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Sans unité
Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Numéro de dérangement actuellement affiché sur I’écran. Un alignement entre ’affichage dans le
FCT et le CMAX est ainsi possible. Est toujours affiché le dérangement apparu en premier.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Niveau de défaut actif (Current fault level)

PNU PNU : 225 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - | Maximum : -

Le FCT peut ainsi afficher ’état actuel du CMAX, selon le paragraph§?}.2.3. Pour le niveau de déran-
gement actuel, le dérangement le plus grave actuellement signalé esttoujours responsable.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Avertissement a afficher actuellement dans le FCT (Current warning to display in FCT)

PNU PNU: 226 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Le PNU 226 contient le numéro d’avertissement que le FCT doit afficher. Les avertissements ne sont
pas affichés sur I’écran du CMAX.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apres l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Etat d’erreur pour FCT (Fault status for FCT)

PNU PNU: 227 Index:1...89 | Index max.: 89 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray

Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

Ecriture : -

L’état d’erreur codé en binaire permet d’afficher exactement I’état d’'un message d’erreur actif. Le
codage est identique au codage de 'information complémentaire PNU 203. Pour la description, voir

paragraphf‘ﬂp.B.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Filtre événement de diagnostic (Filter diagnostic events)

PNU PNU : 228 Index: 1 Indexmax.:3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 xxxx

Ces réglages permettent de déterminer le volume des enregistrements. Par défaut, le CMAX enregis-
tre un trés grand nombre d’informations. Elles n’ont pas toute la méme importance. Certaines in-
formations peuvent étre retirées de I’enregistrement de maniére ciblée, voir paragraphg?.4. Ainsi,
seuls les événements les plus importants se trouvent dans la mémoire de diagnostic. I’affecta-
tion, voir le paragraphrﬂlA.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Filtre messages de diagnostic (Filter diagnostic message)

PNU PNU: 228 Index : 2 Indexmax.:3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0O0XX XXXX

Le filtre permet de retirer certains dérangements et avertissements de ’enregistrement de la
mémoire de diagnostic. Ceci est utile pour les dérangements qui font partie du fonctionnement nor-
mal car ils appartiennent au processus (erreur de tension de charge) ou surviennent plus fréquem-
ment pour d’autres raisons. Pour l'affectation, voir le paragraphﬂ4.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Réglage réaction en cas d’erreur (Fault behaviour configuration)

PNU PNU : 228 Index: 3 Index max.: 3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 000X XXXX XXXX

Certains dérangements peuvent étre signalés comme avertissements. Cela concerne en particulier
les surveillances de fonctionnement comme le respect des fins de course logicielles. Souvent, la
réaction correcte dépend dans ces cas de I'application. Pour I’affectation, voir le paragraphf'qA.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.4 Données du processus

Valeurs de position (Position values)

PNU PNU : 300 Index:1...3 Index max. : 3 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : position (index = 1)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 mm - -1.000.000| 1.000.000 | 0,1 ° - -100.000 | 100.000
Impérial | 0,001 - -393.701 |393.701 |O0,1° - -100.000 | 100.000
pouce
Index _ Valeur
1 Position réelle actuelle du régulateur
2 Position de consigne actuelle du régulateur
3 Erreur de réglage actuelle

Si la régulation de force est active, la position de consigne actuelle de la position réelle est suivie.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeurs de force (Force values)

PNU PNU : 301 Index:1...3 Index max. : 3 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : force (index = 3)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 1IN - -1.000.000| 1.000.000 | 1 Nm - -1.000.000 | 1.000.000

Impérial | 1 Ibf - -224.809 | 224.809 | 1lbfft - -737.561 | 737.561
Index _ Valeur
1 Force réelle actuelle du régulateur
2 Force de consigne actuelle du régulateur
3 Erreur de réglage actuelle

Si la régulation de la position est active, la force de consigne actuelle = 0.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH 5-39



5. Paramétres

Valeur de pression (Pressure values)

PNU PNU : 302 Index:1...3 |Indexmax.:3 | Classe: Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : pression (index = 4)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,1 bar - -120 120 0,1 bar - -120 120

Impérial | 1 psi - -174 174 1psi - -174 174
Index _ Valeur
1 Pression chambre du distributeur 1
2 Pression chambre du distributeur 2
3 Pression d’alimentation calculée

[X] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés P’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nombre d’instructions de positionnement (Count of positioning commands)

PNU PNU : 305 Index : 1 Index max.: 4 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 Maximum : 2.147.483.647

Total de toutes les commandes de départ du régulateur de position exécutées. .
Le pas a pas, les déplacements de référence ou les identifications ne sont pas comptés.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

0O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Nombre d’ordres de force (Count of force commands)

PNU PNU : 305 Index : 2 Index max. : 4 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 | Maximum : 2.147.483.647

Total de toutes les commandes de départ du régulateur de force exécutées.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

0O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Total des longueurs de course (Cumulated stroke length)

PNU PNU : 305 Index : 3 Index max. : 4 | Classe: TSpe de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Unité : toujours en métres, indépendamment du systéme des mesures

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 2.147.483.647

Total des modifications de déplacement de ’actionneur depuis I’état neuf, la derniére réinitialisation
des données ou le téléchargement du firmware. Tous les deplacements exécutés par ’'actionneur,
indépendamment du mode de régulation ou de l'autorisation, sont saisis ici.

Attention : L’indication s’effectue en métres, non dans le systeme des mesures de 'utilisateur.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

0O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Total de la longueur de course fraction (Cumulated stroke length fraction)

PNU PNU : 305 Index: 4 Index max. : 4 | Classe: Tépe de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Unité : toujours en micrométres, indépendamment du systéme des mesures

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 1.000.000

Total des modifications de déplacement de [’actionneur depuis ['atteinte du dernier métre entier
(PNU 305:3).Tous les déplacements exécutés par l'actionneur, indépendamment du mode de régula-
tion ou de l'autorisation, sont saisis ici.

Attention : L’indication s’effectue en micrométres, non dans le systéme des mesures de 'utilisateur.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Vitesse actuelle (Current speed)

PNU PNU : 307 Index: 1 Index max. : 1 | Classe : Var T[\;pe de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)
Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl 0,001 m/s | - -10.000.000 | 10.000.000 | 1 °/s - -10.000.000| 10.000.000
Impérial| 0,01 ft/s - -3.280.840| 3.280.840| 1°/s - -10.000.000| 10.000.000

Vitesse réelle calculée.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apres l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Etat étendu de I’axe (Additional axis status)

PNU PNU : 308 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) :
bitarray

Valeurs | Consigne :

Ecriture :

Informations étendues de I’état du régulateur.
Ces derniéres sont valables également dans le mode de fonctionnement Paramétrage, si SPOS n’est
pas disponible.

Bit 0 Référencé SPOS.REF
Bit 1 Motion Complete SPOS.MC
Bit 2 Actionneur en mouvement SPOS.MOV
Bit 3 Erreur de poursuite/erreur de tolérance SPOS.DEV
Bit 4 Dans la tolérance -

Bit 5 Avertissement d’arrét SPOS.STILL
Bit 6 Pression d’alimentation dans la tolérance

Bit 12 Régulation de la position active
Bit 13 Réglage de l'arrét actif
Bit14  Régulation de la force active

Tous les bits non désignés sont réservés.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur de réglage du distributeur (Valve output value)

PNU PNU : 309 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 2047 ‘ Minimum : 0 | Maximum : 4095
Valeur de réglage interne pour le distributeur.
Valeur  Valeur de réglage Mise sous Mise sous
normée pression pression Actionneur se déplace
4095 -100 % 1-54 2-53 ... dans le sens de valeurs réelles
inférieures
2047 0% a a ... hon
0 +100 % 1-52 4 -5 ... dans le sens des valeurs réelles

supérieures

[x] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.5 Liste des enregistrements

Numéro d’enregistrement de consigne (Requested record no)

PNU PNU : 400 Index : 1 Indexmax.:3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 | Maximum : 64

Le numéro d’enregistrement repris avec le dernier front de départ. )
Si aucun enregistrement n’a encore été lancé, la valeur est 0 (pas de numéro d’enregistrement
admissible)

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement ans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Numéro d’enregistrement réel (Actual record no)

PNU PNU : 400 Index : 2 Indexmax.:3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 Maximum : 64

Le numéro de 'enregistrement exécuté en dernier. )
Si aucun enregistrement n’a encore été exécuté, la valeur est 0. Ce n’est pas un numéro d’enregistre-
ment admissible.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Octet d’état d’enregistrement (Record status byte)

PNU PNU : 400 Index : 3 Indexmax.:3 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : -

Octet d’état d’enregistrement (RSB) : contient un code d’accusé de réception qui est transmis dans
les données d’entrée.

Conformément a FHPP, seuls les bits 0 a 7 sont définis. Les bits 8 a 31 sont toujours 0. Pour la des-
cription des bits, voir le paragraphf22.3.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Octet de commande d’enregistrement 1 (Record control byte 1)

PNU PNU : 401 Index:1...64 | Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 Oxxx Oxxx

L’octet de commande d’enregistrement 1 (RCB1) commande les réglages les plus importants pour
I’instruction de positionnement.
Il correspondant au CDIR dans le mode direct, voir paragraphEZ.A.

Bit Nom Description

0 (ABS)  Absolue/relative =0: Lavaleur de consigne est absolue
= 1: Lavaleur de consigne est relative

1 (COM1) Mode de régulation 1 =0: Régulation de la position

=1 : Pression/régulation de la force
2 (COM2) Mode de régulation 2 Uniquement pour la régulation de la position (COM1=0) :
=0: Profil libre
=1: Profil autom.
3 - Réservé, doit étre 0
4 (VLIM)  Limite de vitesse En cas de régulation de force :
valeur désactivée =0 : Limite de vitesse active
=1: Limite de vitesse désactivée
5 (XLIM)  Limite de course En cas de régulation de la force :
désactivée =0: Surveillance de course active
=1 : Surveillance de course désactivée
6 (FAST) Arrét rapide =0: Arrét précis
=1: Arrét rapide
7a32 - Réservé, doit = 0.

1 Lavaleur de consigne est relative par rapport a la derniére valeur de consigne (pour MC et pour
’enchainement d’enregistrements avec condition « MC ») ou valeur réelle (si absence de MC). Les
ordres de force suivant les ordres de position se référent a la force 0.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés P’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Octet de commande d’enregistrement 2 (Record control byte 2)

PNU PNU : 402 Index:1...64 | Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray

Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 XXXX XXXX

L’octet de commande d’enregistrement 2 (RCB2) commande la progression des blocs conditionnée.
Les bits 0 a Bit 6: = Condition d’évolution pour chainage d’enregistrements automatique
(valeur décimale)
0 : pas d’enchainement ; 2 : position ; 3 : force ; 4 : arrét ; 5 : temps ; 11 : course ;
12 : MC; 13 : course selon la force ; 14 ; position avec force

Bit7: =1:Blocage de ’enchainement d’enregistrements, si une condition a été définie.
(uniquement a des fins de débogage, non pas a des fins de commande habi-
tuelles).

Les valeurs non désignées ne sont pas admissibles (-> dérangement). Description, voir le para-
graphB.B.B.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Commande de paramétre enregistrement de déplacement (Record parameter control)

PNU PNU : 403 Index:1...64 |Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : XxX00 0000 0000 0000 000X XXXX  XXXX XXXX

Le paramétre RPC commande le blocage de ’enregistrement et la reprise des valeurs prédéfinies.
Lesbits0a 12 =0:valeur utilisée dans le paramétre d’enregistrement PNU 406 ff
=1 :valeurs de consigne utilisées conformément a PNU 600 ... 612
Informations concernant les valeurs de consigne, voir paragraphEB.
Bit 30 = 0: L’enregistrement n’est pas initialisé ni effacé
= 1: Enregistrement initialisé par I'utilisateur
Les enregistrements non initialisés peuvent contenir des données, mais ne sont
pas exécutés.
FCT montre ces enregistrements comme enregistrements vides (pas d’importation/
exportation ou de divergence en cas de compensation)
Bit 31 =0 : Enregistrement bloqué (inactif)
= 1: Enregistrement validé (actif)
Les enregistrements inactifs ou bloqués ne sont pas exécutés.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeur de consigne de U’enregistrement de déplacement (Record setpoint value)

PNU PNU : 404 Index:1...64 |Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité en fonction du mode de régulation : position (index = 1) ou force (index = 3)

Consigne : 0 ‘ Minimum : -1.000.000 | Maximum : 1.000.000
Mode de régulation position (RCB1.COM1 =0):  Position de consigne en unité position (index 1)
Mode de régulation force (RCB1.COM1 =1) : Force de consigne en unité force (index 3)

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur de présélection de U’enregistrement de déplacement (Record preselection value)

PNU PNU : 405 Index: 1...64 |Indexmax.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité en fonction de la condition d’évolution : position, force, temps (index =1, 3, 9)

Consigne : 0 Minimum : -1.000.000 | Maximum : 1.000.000

Contient la valeur avec laquelle ’enchainement s’effectue.
La signification dépend de la condition dans RCB2 (PNU 402) :

Condition d’évolution __ Unité phys. Index de l'unité
2 Position Valeur de position Index =1
3 Force Valeur de force Index =3
4 Arrét Temps Index=9
5 Temps Temps Index=9
11 Course Position Index =1
12 MC Temps Index =9
13 Course selon
la force Position Index =1
14 Position avec force Position Index =1

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Vitesse de ’enregistrement de déplacement (Record velocity)

PNU PNU : 406 Index:1...64 | Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI1 0,001 m/s |0 0 10.000 1°/s 0 0 10.000
Impérial | 0,01 ft/s 0 0 3.281 1°/s 0 0 10.000

Valeur de consigne de la vitesse, en fonction du mode de régulation et du profil de déplacement
(PNU 401) :

Mode de régulation de la position, profil libre :

Vitesse de déplacement maximale de ’actionneur. En fonction de la course de consigne et des
accélérations paramétrées, il se peut que cette vitesse ne soit pas atteinte.

Mode de régulation de la position, profil autom. :

Le paramétre est ignoré. La vitesse maximale résulte du profil de déplacement déterminé lors de
Iidentification.

Mode de régulation force :

Vitesse maximale a laquelle 'actionneur se déplace. Si la vitesse réelle atteint cette valeur, le régula-
teur de force passe au positionnement et continue de se déplacer a cette vitesse jusqu’a ce qu’il
rencontre la piéce a usiner et que la vitesse diminue ou que la force de consigne soit atteinte.

La consigne de 0 désactive celle de la commutation dans la régulation de la position, voir para-

graphﬁ.&é.

Valeurs par Pour la régulation

défaut : de la position : RPCbit0  Valeur de consigne du paramétre PNU 600
Pour la régulation
de la force : RPChit1  Valeur de consigne du paramétre PNU 601

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Accélération de U’enregistrement de déplacement approche (Record acceleration)

PNU PNU : 407 Index:1...64 |Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,001 m/s2| 0 0 100.000 |1°/s2 0 0 100.000
Impérial| 0,01 ft/s2 |0 0 32.808 1°/s2 0 0 100.000

Valeur de consigne de ['accélération pour I'approche, en fonction du mode de régulation et du profil
de déplacement (PNU 401) :

Mode de régulation de la position, profil libre :

Accélération de consigne du régulateur. Si une identification dynamique a été exécutée, cette valeur
sera réduite a une valeur pouvant étre atteinte par 'actionneur.

Mode de régulation de la position, profil autom. :

Ce paramétre est ignoré. L’accélération résulte du profil de déplacement déterminé lors de l'identifi-
cation.

Mode de régulation force :

Ce paramétre est ignoré.

Valeurs par Pour la régulation

défaut : de la position : RPCbhit2  Valeur de consigne du paramétre PNU 602
Pour la régulation
de la force : -

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Décélération de ’enregistrement de déplacement (Record decelaration)

PNU PNU : 408 Index:1...64 | Index max.: 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Consi- | Minimum | Maximum | Cote Consi- | Minimum | Maximum
gne gne
SI| 0,001 m/s2| 0 0 100.000 | 1°/s2 0 0 100.000
Impérial| 0,01 ft/s2 | 0 0 32.808 1°/s2 0 0 100.000

Valeur de consigne de I’accélération pour le freinage, en fonction du mode de régulation et du profil
de déplacement (PNU 401) :

Mode de régulation de la position, profil libre :

Temporisation de consigne du régulation lors du freinage de I’axe. Si une identification dynamique a
été exécutée, cette valeur sera réduite a une valeur pouvant étre atteinte par 'actionneur.

Mode de régulation de la position, profil autom. :

Ce paramétre est ignoré. La temporisation résulte du profil de déplacement déterminé lors de l'iden-
tification.

Mode de régulation force :

Ce paramétre est ignoré.

Valeurs par Pour la régulation

défaut : de la position : RPCbit3  Valeur de consigne du paramétre PNU 603
Pour la régulation
de la force : -

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Enregistrement de déplacement masse de la piéce a usiner (Record workpiece mass)

PNU PNU : 410 Index: 1...64 |Indexmax.: 64 | Classe : Array Tgpe de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : masse (index = 5)
Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,1 kg 0 0 20.000 1kgem2 |0 0 2.000
Impérial| 1 lb 0 0 4.409 0,1lbin2|0 0 6.834

Masse actuelle de la piéce a usiner.

Des divergences par rapport a la charge effective détériorent le comportement de positionnement. La
masse actuelle devrait étre indiquée a partir de modifications de masse d’env. 30 %, La masse totale
en mouvement est la somme de la charge d’outillage sans piéce a usiner (PNU 1142) et de la masse
de la piéce a usiner.

En montage vertical, la masse correcte de la piéce a usiner est impérativement requise pour le cal-
cul de la force zéro de la régulation de force. Un erreur de donnée peut entrainer un mouvement de
I’actionneur en cas de consigne de O N.

Valeurs par Pour la régulation

défaut : de la position :. RPCbit5  Valeur de consigne du paramétre PNU 605
Pour la régulation
de la force : RPCbit5  Valeur de consigne du paramétre PNU 605

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

¥ Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Enregistrement de déplacement tolérance (Record tolerance)

PNU PNU : 411 Index:1...64 | Index max.: 64 | Classe : Type de données
Array (Datatype) : int32

Valeurs | Unité en fonction du mode de régulation : position, force (index = 1 ou 3)

Consigne : 0 ‘ Minimum : 1 | Maximum : 1.000

Indication de la tolérance qui doit étre utilisée pour cet enregistrement.
Mode de régulation position (RCB1.COM1 =0) Tolérance de position en unité position (index 1)
Mode de régulation position (RCB1.COM1 =1) Tolérance de force en unité force (index 3)

Valeurs par
défaut:  Pour la régulation de la position : RPC bit 6 Valeur de consigne du paramétre PNU 606
Pour la régulation de la force:  RPCbit 7 Valeur de consigne du parameétre PNU 607

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Enregistrement de déplacement rampe de force (Record force ramp)

PNU PNU: 412 Index : 1 Index max. : 64 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : rampe de force (index = 8)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N/s 0 10 100.000
Impérial | 1 Ibf/s 0 2 22.481

La rampe de force permet le réglage de la vitesse de montée de la force. Le régulateur génére une
montée sous forme sin2 de la force de consigne pour Poptimisation du comportement du régulateur,

voir paragraphE.BJ.

Valeurs par Pour la régulation
défaut : de la position : -
Pour la régulation
de la force : RPCbit8  Valeur de consigne du paramétre PNU 608

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5. Paramétres

5.4.6 Données du projet

° Description générale du systéme de mesure de base, voir
I paragraphﬂ.z.

Décalage par rapport au point zéro du projet (Project zero point)

PNU PNU : 500 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : position (index = 1)
Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Consi- | Minimum | Maximum
signe gne
Sl 0,01 mm 0 -1.000.000| 1.000.000 | 0,1 ° 0 -100.000 | 100.000
Impérial | 0,001 0 -393.701 | 393.701 0,1° 0 -100.000 | 100.000
pouce

Point de référence pour les valeurs de position dans l'application. Voir le paragraph¢H.2.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fin de course logicielle (Limit setpoint position)

PNU PNU : 501 Index:1...2 Indexmax.:2 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : position (index = 1)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 mm 0 0 1.000.000| 0,1 ° 0 0 100.000
Impérial | 0,001 0 0 393.701 |0,1° 0 0 100.000
pouce

Plage admissible pour les valeurs de consigne de position. Un démarrage avec une position cible en
dehors des fins de course logicielle n’est pas admissible et provoque une panne ou un avertisse-
ment. Si les fins de course logicielles sont dépassées pendant le processus en cours, un avertisse-
ment apparait. Le décalage par rapport au point zéro de l’axe (et non le point zéro du projet !) est
indiqué. L’indication 0 pour les deux fins de course logicielles désactive les fins de course logicielles.
Index 1: Fin de course logicielle inférieure

Index 2 : Fin de course logicielle supérieure

Le régulateur contrdle la vraisemblance des fins de course logicielles et génére le cas échéant une
panne. Vous trouverez des remarques concernant le calcul des fins de course logicielles et un exem-
ple de calcul des valeurs maximales au paragraphrq.z.A.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Rampe d’arrét (Stop deceleration)

PNU PNU : 507 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s2| 10.000 | 10 100.000 | 1°/s2 10.000 |10 100.000
Impérial| 0,01 ft/s2 | 3.000 |3 32.808 1°/s2 10.000 |10 100.000

Temporisation en cas d’arrét ou de panne. La rampe d’arrét est alors uniquement utilisée si elle est
plus grande que la temporisation de ’ordre actuel.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apres l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Course admissible en cas de régulation de force (Permitted stroke during force control)

PNU PNU: 510 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : position (index = 1)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl 0,01 mm 5.000 100 1.000.000| 0,1 ° 100 10 100.000
Impérial | 0,001 2.000 39 393.701 |0,1° 100 10 100.000
pouce

Course maximale admissible en cas de régulation de force active.

En cas de régulation de force active, la position réelle par rapport a la position de départ ne doit plus
changer plus qu’indiqué dans ce paramétre. Il est ainsi possible de garantir que ’axe ne se déplacera
pas a une distance incontrdlée au cas ot la régulation de force serait activée par erreur (« Piéce a
usiner manquante »).

Ce paramétre est uniquement pris en compte lors de la régulation de force si le CMAX se trouve a
[’état « Fonctionnement validé ».

La surveillance peut étre désactivée en forcant les bits RCB1.XLIM ou CDIR.XLIM.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur de consigne force min. admissible (Lower limit setpoint force)

PNU PNU:511 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : force (index = 3)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N 0 -100.000 | O
Impérial | 1 Ibf 0 -22.481 0

Valeur de consigne minimale admissible pour une régulation de force. Une valeur de consigne mini-
male provoque une panne ou un avertissement.

Si aussi bien la force de consigne minimale que maximale (PNU 512) admissible est mise a zéro, les
valeurs de consigne limites seront ignorées lors de I’exécution d’un ordre de force.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés [’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeur de consigne force max. admissible (Upper limit setpoint force)

PNU PNU: 512 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : force (index = 3)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1IN 0 0 100.000
Impérial | 1 Ibf 0 0 22.481

Valeur de consigne maximale admissible pour une régulation de force. Une valeur de consigne maxi-
male provoque une panne ou un avertissement.

Si aussi bien la force de consigne minimale (PNU 511) que maximale (PNU 512) admissible est mise
a zéro, les valeurs de consigne limites seront ignorées lors de ’exécution d’un ordre de force.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[ Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Vitesse admissible en cas de régulation de force (Permitted speed during force control)

PNU PNU: 514 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote C.on- Minimum | Maximum | Cote Cpn— Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s | 200 10 500 1°/s 200 10 500
Impérial | 0,01 ft/s 65 3 164 1°/s 200 10 500

Vitesse max. admissible aprés le démarrage d’un ordre de force. Ce paramétre est utilisé pour la
surveillance, non pas pour la limitation de la vitesse. Si la vitesse réelle dépasse la valeur pa-
ramétrée, une panne sera signalée, I’axe sera arrété et 'ordre de force sera interrompu.

La limite de vitesse doit étre considérablement supérieure a la limitation de vitesse des paramétres
406/554, sinon la surveillance entrainera une erreur une fois la limite de vitesse atteinte. Il est
préférable d’utiliser alors la limite de vitesse comme sécurité si la limitation de vitesse (406/554) a
été désactivée.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeurs prédéfinies pas a pas (Jog mode parameter control)

PNU PNU: 521 Index : 1 Index max. : 3 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 1101
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 000X XXXX XXXX

Ce paramétre détermine 'utilisation des valeurs prédéfinies lors du pas a pas.
Un bit forcé signifie que les paramétres du pas a pas (PNU 53x) sont utilisés a la place des valeurs
prédéfinies (PNU 6xx), voir paragraphm&

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeurs prédéfinies position (Direct mode position parameter control)

PNU PNU: 521 Index : 2 Index max.: 3 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 000X XXXX XXXX

Ce paramétre détermine 'utilisation des valeurs prédéfinies en cas d’ordre de positionnement dans
le mode de fonctionnement Ordre direct.

Un bit forcé signifie que les paramétres pour 'ordre direct position (PNU 54x) sont utilisés a la place
des valeurs prédéfinies (PNU 6xx), voir paragraphg™} 3.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeurs prédéfinies force (Direct mode force parameter control)

PNU PNU: 521 Index: 3 Indexmax. : 3 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : 0000 0000 0000 0000 0000 000X XXXX XXXX

Ce paramétre détermine [utilisation des valeurs prédéfinies en cas d’ordre de positionnement dans
le mode de fonctionnement Ordre direct.

Un bit forcé signifie que les paramétres pour 'ordre direct force (PNU 55x) sont utilisés a la place des
valeurs prédéfinies (PNU 6xx), voir paragraph¢s}3.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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FHPP : bits de contrdle/d’état : Prise en charge CPOS.HALT
(FHPP : bits de contrdle/d’état : CPOS.HALT support)

PNU PNU : 522 Index : 1 Indexmax.:2 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 | Maximum : 1

Configuration de l'arrét intermédiaire (CPOS.HALT, prévu pour les extensions ultérieures).
Valeur  Fonction

0 Etat arrét intermédiaire non pris en charge.
1 réservé

O Lavaleur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés ’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

FHPP : bits de contrdle/d’état : niveau CCON.BRAKE
(FHPP : bits de contrdle/d’état : CCON.BRAKE level)

PNU PNU : 522 Index : 2 Indexmax.:2 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : 0 | Maximum : 1

Application unité de blocage/frein.
Valeur Fonction

0 Frein ouvert (sortie de commutation sur le distributeur a 24 ) avec CCON.BRAKE =1
1 Frein ouvert (sortie de commutation sur le distributeur a 24 ) avec CCON.BRAKE =0

O Lavaleur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés ’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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FHPP : Valeurs de consigne et réelles (FHPP : Setpoint and actual values)

PNU PNU : 523 Index : 1 Index max.: 8 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : 0 Maximum : 1

Les valeurs de consigne et réelles dans les données E/S cycliques peuvent étre définies pour les
différents mode de régulation. Voir aussi le paragraphtg}z.
t transmis

Mode de Index Valeur Valeur
régulation consigne/réelle
Position 1 Valeur de consigne
secondaire =0: Vitesse en pourcentage de PNU 540
=1: Masse de la piéce a usiner en pourcentage
de PNU 544
2 Valeur de consigne
principale =0: Position de consigne dans les unités utili-
sateurs
=1: réservé
3 Valeur réelle
secondaire =0: Affichage de la vitesse réelle en pourcentage
=1: réservé
4 Valeur réelle
principale D =0: Affichage de la position réelle dans les unités
utilisateurs
=1: Affichage de la force réelle dans les unités
utilisateurs
Force 5 Valeur de consigne
secondaire =0: Rampe de force en pourcentage de PNU 550
=1: Masse de la piéce a usiner en pourcentage
de PNU 551
6 Valeur de consigne
principale =0: Force de consigne dans les unités utilisateurs
=1: réservé
7 Valeur réelle
secondaire =0: Affichage de lavitesse réelle en pourcentage
=1: réservé
8 Valeur réelle
principale D =0: Affichage de la position réelle dans les unités
utilisateurs
=1: Affichage de la force réelle dans les unités
utilisateurs

La sélection de consigne est la valeur 0 pour chaque index.

1) Le réglage pour la valeur réelle principale est valable dans les modes de fonctionnement Sélection
d’enregistrement, Ordre direct et Mise en service. Toutes les autres valeurs de consigne et réelle
existent uniquement dans le mode direct.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés P’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.7 Valeurs de consigne pour le mode test pas a pas

Mode test pas a pas vitesse d’approche (Jog mode slow speed)

PNU PNU : 530 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,001 m/s | 50 10 500 1°/s 50 10 500
Impérial | 0,01 ft/s 15 3 164 1°/s 50 10 500

Vitesse d’approche dans le pas a pas.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Mode test pas a pas vitesse maximale (Jog mode fast speed)

PNU PNU: 531 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,001 m/s | 200 10 10.000 1°/s 200 10 10.000
Impérial | 0,01 ft/s 65 3 3.281 1°/s 200 10 10.000

Vitesse maximale une fois la durée d’approche écoulée lors du pas a pas.
En fonction de PNU 521:01, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Mode test pas a pas accélération (Jog mode acceleration)

PNU PNU : 532 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index =7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,001 m/s2| 100 10 100.000 |1°/s2 100 10 100.000
Impérial | 0,01 ft/s2 | 30 3 32.808 1°/s2 100 10 100.000

Accélération lors du pas a pas.
En fonction de PNU 521:01, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Mode test pas a pas temporisation (Jog mode deceleration)

PNU PNU : 533 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s2| 500 10 100.000 | 1°/s2 500 10 100.000
Impérial | 0,01 ft/s2 | 150 3 32.808 1°/s2 500 10 100.000

Temporisation en mode test pas a pas.
En fonction de PNU 521:01, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Mode test pas a pas durée d’approche (Jog mode time speed)

PNU PNU : 534 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : temps (index = 9)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 1ms 3.000 |0 1.000.000 | 1 ms 3.000 |0 1.000.000
Impérial | 1 ms 3.000 |0 1.000.000 | 1 ms 3.000 |0 1.000.000

Durée de la phase d’approche.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Mode test pas a pas masse de la piéce a usiner (Jog mode workpiece mass)

PNU PNU : 536 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : masse (index = 5)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,1 kg 0 0 20.000 1kgcm?2 |0 0 2.000
Impérial| 1 lb 0 0 4.409 0,1lbin2|0 0 6.834

Masse de la piéce a usiner en mode test pas a pas.
En fonction de PNU 521:01, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.8 Mode de fonctionnement ordre direct : Positionnement

Ordre direct position vitesse de base (Direct mode position base velocity)

PNU PNU : 540 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s | 2.000 10 10.000 1°/s 1.000 10 10.000
Impérial | 0,01 ft/s 650 3 3.281 1°/s 1.000 10 10.000

Valeur de base vitesse dans le mode direct régulation de la position.

Le maitre transmet dans les données de sortie un pourcentage qui est multiplié par la valeur de base
pour obtenir la vitesse de consigne définitive.

En fonction de PNU 521:02, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Ordre direct position accélération (Direct mode position acceleration)

PNU PNU : 541 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,001 m/s2| 2.000 10 100.000 |1°/s2 1.000 10 100.000
Impérial | 0,01 ft/s2 | 650 3 32.808 1°/s2 1.000 10 100.000

Accélération dans le mode direct régulation de la position.
En fonction de PNU 521:02, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Ordre direct position temporisation (Direct mode position deceleration)

PNU PNU : 542 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s2| 2.000 10 100.000 |1°/s2 1.000 10 100.000
Impérial| 0,01 ft/s2 | 650 3 32.808 1°/s2 1.000 10 100.000

Temporisation dans le mode direct régulation de la position.
En fonction de PNU 521:02, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Ordre direct position masse de la piéce a usiner (Direct mode position workpiece
mass)

PNU PNU : 544 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : masse (index = 5)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,1 kg 0 0 20.000 1kgem? |0 0 2.000
Impérial| 1 lb 0 0 4.409 0,1lbin2|0 0 6.834

Masse de la piéce a usiner dans le mode direct régulation de la position.
En fonction de PNU 521:02, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Ordre direct position tolérance (Direct mode position tolerance)

PNU PNU : 545 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : position (index = 1)
Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S1| 0,01 mm 100 10 1.000 0,1° 10 1 100
Impérial | 0,001 40 4 394 0,1° 10 1 100
pouce

Tolérance dans le mode direct régulation de la position.
En fonction de PNU 521:02, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.9 Mode de fonctionnement ordre direct : Régulation de la force

Ordre direct force valeur de base rampe de force (Direct mode force base value force
ramp)

PNU PNU : 550 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : rampe de force (index = 8)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N/s 1.000 10 100.000
Impérial | 1 Ibf/s 200 2 22.481

Valeur de base pour la rampe de force dans le mode direct. Le maitre transmet un pourcentage qui
est multiplié par la valeur de base pour obtenir la rampe de consigne définitive.

En fonction de PNU 521:03, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Ordre direct force masse de la piéce a usiner (Direct mode force workpiece mass)

PNU PNU : 551 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : masse (index = 5)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
S| 0,1 kg 0 0 20.000
Impérial| 1 lb 0 0 4.409

Masse de la piéce a usiner dans le mode direct régulation de la force.
En fonction de PNU 521:03, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Ordre direct force tolérance de force (Direct mode force tolerance force)

PNU PNU : 552 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : force (index = 3)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N 10 1 1.000
Impérial | 1 lbf 3 0 225

Fenétre de tolérance dans le mode direct régulation de la force.
En fonction de PNU 521:03, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Ordre direct force limitation de la vitesse (Direct mode force velocity limit)

PNU PNU : 554 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Consi- | Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
gne pour les vérins oscillants.
SI| 0,001 m/s | 100 0 500
Impérial | 0,01 ft/s 30 0 164

Vitesse maximale a laquelle 'actionneur se déplace. Si la vitesse réelle atteint cette valeur, le régula-
teur de force passe au positionnement et continue de se déplacer a cette vitesse jusqu’a ce qu’il
rencontre la piéce a usiner et que la vitesse diminue ou que la force de consigne soit atteinte.

La consigne de 0 désactive celle de la commutation dans la régulation de la position, voir para-
graph§8.8.6.

En fonction de PNU 521:03, la valeur prédéfinie correspondante sera le cas échéant utilisée a la
place.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[ Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.10 Paramétres des valeurs prédéfinies

Valeur prédéfinie vitesse régulation de la position (Default value speed position mode)

PNU PNU : 600 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,001 m/s | 2.000 10 10.000 1°/s 1.000 10 10.000
Impérial | 0,01 ft/s 650 3 3.281 1°/s 1.000 10 10.000

Cette valeur contient la vitesse préréglée par 'utilisateur. Elle est utilisée dans tous les enregistre-
ments avec régulation de position dans lesquelles aucune vitesse individuelle n’est indiquée.
Bit RPC = bit 0 (= 00000001h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur prédéfinie vitesse régulation de la force (Default value speed force mode)

PNU PNU : 601 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI] 0,001 m/s |50 0 500
Impérial | 0,01 ft/s 15 0 164

Cette valeur contient la vitesse préréglée par 'utilisateur. Elle est utilisée dans tous les enregistre-
ments avec régulation de force dans lesquelles aucune vitesse individuelle n’est indiquée.
Bit RPC = bit 1 (= 0000.0002h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeur prédéfinie accélération (Default value acceleration)

PNU PNU : 602 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index =7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,001 m/s2| 2.000 10 100.000 |1°/s2 1.000 10 100.000
Impérial | 0,01 ft/s2 | 650 3 32.808 1°/s2 1.000 10 100.000

Cette valeur contient I’accélération préréglée par l'utilisateur. Elle est utilisée dans tous les enregis-
trements avec régulation de position dans lesquelles aucune accélération individuelle n’est indi-
quée.

Bit RPC = bit 2 (=0000.0004h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur prédéfinie temporisation (Default value deceleration)

PNU PNU : 603 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : accélération (index = 7)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,001 m/s2| 2.000 10 100.000 | 1°/s2 1000 10 100.000
Impérial | 0,01 ft/s2 | 650 3 32.808 1°/s2 1000 10 100.000

Cette valeur contient la temporisation préréglée par l'utilisateur. Elle est utilisée dans tous les enre-
gistrements avec régulation de position dans lesquelles aucune temporisation individuelle n’est
indiquée.

Bit RPC = bit 3 (= 0000.0008h)

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeur prédéfinie masse de la piéce a usiner (Default value workpiece mass)

PNU PNU : 605 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : masse (index = 5)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,1 kg 0 0 20.000 1kgem2 |0 0 2.000
Impérial| 1 lb 0 0 4.409 0,1lbin2|0 0 6.834

Cette valeur contient la masse de la piéce a usiner préréglée par l'utilisateur.
Bit RPC = bit 5 (= 0000.0020h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés |'écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur prédéfinie tolérance position (Default value tolerance position mode)

PNU PNU : 606 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : position (index = 1)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 mm 100 10 1.000 0,1° 10 1 100
Impérial | 0,001 40 4 394 0,1° 10 1 100
pouce

Cette valeur contient la tolérance pour la régulation de la position préréglée par l'utilisateur. Elle est
utilisée dans tous les enregistrements avec régulation de position dans lesquelles aucune tolérance
individuelle n’est indiquée.

Bit RPC = bit 6 (=0000.0040h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeur prédéfinie tolérance force (Default value tolerance force mode)

PNU PNU : 607 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : force (index = 3)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N 10 1 1.000
Impérial | 1 lbf 3 0 225

Cette valeur contient la tolérance pour la régulation de la force préréglée par U'utilisateur. Elle est
utilisée dans tous les enregistrements avec régulation de force dans lesquelles aucune tolérance
individuelle n’est indiquée.

Bit RPC = bit 7 (=0000.0080h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Valeur prédéfinie rampe de force (Default value force ramp)

PNU PNU : 608 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : rampe de force (index = 8)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1N/s 1.000 10 10.000
Impérial | 1 Ibf/s 200 2 2.248

Cette valeur contient la rampe de force préréglée par l'utilisateur.
Bit RPC = bit 8 (=0000.0100h)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.11 Configuration de l’actionneur

La configuration du matériel est importante pour le calcul du
régulateur. Les données sont reconnues autant que possible
automatiquement. Les données non reconnues doivent étre
déterminées par 'utilisateur p. ex. a ’aide d’une plaque
signalétique.

Si ’une des valeurs suivantes est déterminée lors de la dé-
tection automatique du matériel, seule la valeur enregistrée
dans le capteur ou le distributeur pourra étre écrite. L’écri-
ture d’une autre valeur entraine une erreur de parameétre. Si
aucune valeur enregistrée n’a été trouvée pour un parametre,
il sera toujours possible de paramétrer dans la zone indi-
quée.

Vous trouverez de plus amples informations au para-
graphﬁs.

Type de vérin (Cylinder type)

PNU PNU : 1100 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 1 Maximum : 5

Le type de vérin est enregistré dans l'interface de capteur. Les types suivants sont définis dans le

CMAX :

Valeur Type

0 Inconnu

1 Vérin sans tige

2 Vérin avec tige de piston

3 DGCI

4 DNCI

5 DSMI

255  Type non admissible (le cas échéant mise a jour du firmware requise)

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.
Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage

avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.
Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Longueur du vérin (Cylinder length)

PNU PNU: 1101 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : longueur (index = 2)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote C.on- Minimum | Maximum | Cote C.on- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,01 mm 0 5.000 1.000.000 | 0,1 ° 0 500 100.000
Impérial| 0,01 mm 0 5.000 1.000.000| 0,1 ° 0 500 100.000

La longueur de vérin est enregistrée dans l’interface de capteur. La longueur des vérins standard ne
dépasse pas 2 000 mm, la plage de valeurs comprend des réserves pour les applications spéciales.
La longueur de vérin indiquée peut diverger de 5,00 mm de la longueur de vérin détectée afin de ne
pas devoir effectuer d’étude et de conception en cas d’échange de I’actionneur. Cela permet en outre
’optimisation de la course utile.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[x Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés [’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Diamétre du vérin (Cylinder diameter)

PNU PNU: 1102 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : diamétre (index = 11)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote C'on- Minimum | Maximum | Cote C.on- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,01 mm 0 1.200 20.000 0,01 mm | 0 1.200 20.000
Impérial| 0,01 mm 0 1.200 20.000 0,01 mm | O 1.200 20.000

Le diamétre du vérin est enregistré dans l'interface de capteur.

Si le diamétre du vérin a été détecté par le CMAX (p. ex. pour le DGCI), la valeur ne peut pas étre
écrasée. Les axes paralléles peuvent étre paramétrés dans le FCT par 'indication « Axe double », le
CMAX calcule alors automatiquement la surface du piston qui en résulte.

D’autres diamétres peuvent uniquement étre configurés par les types de vérins spécifiques aux utili-
sateurs.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Xl Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Diamétre de la tige de piston (Piston rod diameter)

PNU PNU: 1103 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : diamétre (index = 11)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 mm 0 0 20.000 0,01 mm | 0 0 20.000
Impérial | 0,01 mm 0 0 20.000 0,01 mm | 0 0 20.000

Le diamétre de la tige de piston ne peut pas étre détecté automatiquement. Il y a une affectation fixe
des diamétres de vérin aux diamétres de la tige de piston pour les actionneurs standard Festo. Cette
affectation est enregistrée dans le FCT.

Pour les autres actionneurs et les applications spéciales, le diamétre de la tige de piston peut étre
défini librement en utilisant le type défini par l'utilisateur.

X La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés |'écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Type de systéme de mesure (Sensor type)

PNU PNU: 1110 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 1 | Maximum : 4

Le type de capteur est lu a partir de l'interface de capteur.
Si l'interface de capteur ne délivre pas de type connu, une panne (E04) est générée. Dans ce cas,
I’interface de capteur n’est pas mise en service.

ID Type

0 Inconnu

1 Systéme de mesure de déplacement numérique DGCI

2 Systéme de mesure de déplacement externe

3 Potentiométre

4 Codeur

255 Type non admissible, le cas échéant mise a jour du firmware ?

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[l Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Longueur du systéme de mesure (Sensor length)

PNU PNU: 1111 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : longueur (index = 2)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
S| 0,01 mm 0 5.000 1.000.000| 0,1 ° 0 500 100.000
Impérial| 0,01 mm 0 5.000 1.000.000| 0,1 ° 0 500 100.000

Pour les DGCI et DNCI, les longueurs de vérin et la longueur du systéme de mesure doivent concor-
der.
Pour le DGCI, la longueur de capteur est enregistrée dans l’'interface de capteur.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[X Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés [’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Numéro de série du systéme de mesure (Sensor serial number)

PNU PNU:1112 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture :

Chaque interface de capteur dispose d’un numéro de série unique.
Le numéro de série permet de détecter le matériel échangé, voir annexf#.3.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Type de distributeur (Valve type)

PNU PNU: 1120 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 1 | Maximum : 5

Le type de distributeur est lu a partir du distributeur. Le type est toujours reconnu. Si le distributeur
ne fournit pas de type connu, une panne (E04) sera générée. Dans ce cas, le distributeur n’est pas
mis en service.

ID Type de distributeur
0 Non configuré

1 VPWP-2

2 VPWP-4

3 VPWP-6

4 VPWP-8

5 VPWP-10

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[l Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Numéro de série du distributeur (Valve serial number)

PNU PNU: 1121 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : -

Chaque distributeur dispose d’un numéro de série.
Le numéro de série est important pour reconnaitre le matériel échangé, voir annexg#.3.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Type de distributeur 2 (Valve 2 type)

PNU PNU: 1125 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 1 | Maximum : 5

Réservé (voir type de distributeur 1 — Paramétre pour le deuxiéme distributeur).

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Numeéro de série du distributeur 2 (Valve 2 serial number)

PNU PNU:1126 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture :

Réservé (voir numéro de série distributeur 1 — Paramétre pour le deuxiéme distributeur).

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.12 Paramétres de 'application

Décalage par rapport au point zéro de ’axe (Offset axis zero point)

PNU PNU: 1130 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : position (index = 1)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote C.on- Minimum | Maximum | Cote Cpn— Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 mm 0 -1.000.000 | 1.000.000 | 0,1 ° 0 -100.000 | 100.000
Impérial | 0,001 0 -393.700 |393.700 |O0,1° 0 -100.000 | 100.000
pouce

Différence entre le point zéro de I’axe (Axis Zero Point, AZ) et la position de référence (Homing posi-
tion, REF) ou différence entre le point zéro de ’axe (AZ) et le point zéro du systéme de mesure
(Sensor Zero Point SZ).
Le point zéro de I'axe (AZ) se calcule ainsi :
AZ = REF + Décalage du point zéro de ’axe (DNCI)

ou AZ = SZ + Décalage du point zéro de I’axe (systéme de mesure externe : potentiométre)
Pour les actionneurs servopneumatiques, le point zéro de ’axe doit étre défini sur le point zéro du
vérin. Pour le DGClI, le systéme de mesure est calibré, 'indication d’un décalage n’est pas admise.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Méthode de déplacement de référence (Homing method)

PNU PNU: 1131 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : -17 Minimum : -128 Maximum : 127
Définit la méthode avec laquelle I'actionneur effectue le déplacement de référence, voir le paragra-
ph§3}.2.2.
he dez Description
23h 35 Reprendre la position réelle actuelle comme position de référence

EFh -17 Recherche butée négative
EEh -18 Recherche butée positive

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Vitesse de déplacement de référence (Homing speed)

PNU PNU: 1132 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Vitesse (index = 6)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,001 m/s | 50 10 200 1°/s 50 10 200
Impérial | 0,01 ft/s 15 3 66 1°/s 50 10 200

Vitesse a laquelle 'actionneur recherche la butée lors du déplacement de référence.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[X Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Position de montage (Mounting angle)

PNU PNU : 1140 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : Angle de montage (index = 12)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl o,1° 0 -900 900 0,1° 0 -900 900
Impérial| 0,1° 0 -900 900 0,1° 0 -900 900

Position de montage de ’actionneur.
L’indication de -90° a -0,1° signifie que le point zéro du systéme de mesure est en haut et que l'ac-
tionneur se déplace vers le bas dans le sens de positions supérieures. Pour les valeurs de 0,1 a 90°,

le point zéro du systéme de mesure est en bas et 'actionneur se déplace vers le haut.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Pression d’alimentation (Supply pressure)

PNU PNU: 1141 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : pression (index = 4)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Consigne | Minimum | Maximum | Cote Consigne | Minimum | Maximum
Sl| 0,1 bar 60 30 100 0,1bar |60 30 100
Impérial | 1 psi 85 44 145 1 psi 85 44 145

Pression d’alimentation présente sur le distributeur.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Masse de base sans piéce a usiner (Basic massload without workpiece)

PNU PNU: 1142 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : masse (index = 5)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Consigne | Minimum | Maximum | Cote Consigne | Minimum | Maximum
SI| 0,1 kg 50 5 20.000 1kgcm? | 50 1 2.000
Impérial| 1 b 10 1 4.409 0,11bin2| 200 2 6.834

Masse de base ou masse présente pour tous les ordres de déplacement.

Calcul de la masse en mouvement :

] Masse en mouvement sans piéce a usiner
l PNU 1142)
Il s’agit de la masse du dispositif de charge fixé sur
|:| le chariot. Cette masse doit toujours &tre déplacée
par l’actionneur (char%e minimale a déplacer).
b— Masse actuelle de [a piéce a usiner
1 = | PNU 605/410/...)

L] 32 [

Le CMAX calcule pour chaque opération de positionnement la somme des deux indications de
charge. En indiquant la masse de la piéce a usiner variable (PNU 605 est la valeur globale prédéfi-
nie), la masse resp. présente est déterminée. Dans chaque enregistrement (PNU 410), dans le mode
test pas a pas (PNU 536) et dans l’ordre direct (PNU 544 ou 551?, la masse de la piéce a usiner peut
également étre indiquée individuellement.

Si l'actionneur doit en outre déplacer différentes
piéces lourdes a usiner, cette proportion variable
doit étre définie comme masse de la piéce a usiner.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Piéce a usiner lors de la mise en circuit (Workpiece loaded at power-on)

PNU PNU: 1143 Index : 1 Index max. : 4 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 1

En cas d’activation du régulateur, la masse de la derniére piéce a usiner valable est toujours utilisée.
Lors de la premiére activation aprés la mise en circuit, aucune piéce a usiner n’est dans la plupart
des cas chargée, c’est pourquoi le CMAX tient uniquement compte de la masse de base sans piéce a
usiner (PNU 1142). Ce paramétre permet de définir si la piéce a usiner doit également étre déja prise
en compte lors de la mise en circuit.
0 = piéce a usiner non chargée lors de la mise en service.

La piéce a usiner est d’abord intégrée dans l'exploitation.
1= Lors de la mise en service, la piéce a usiner se trouve déja dans le dispositif de chargement.
Nota : Pour chaque ordre de positionnement, soit la valeur prédéfinie (PNU 605), soit la valeur du
paramétre individuel (PNU 410, 536, 544 ou 551) est utilisée pour la masse de la piéce a usiner dans
le régulateur. Une fois la premiére opération de positionnement effectuée aprés la mise en circuit, le
paramétre « Masse de la piéce a usiner lors de la mise en circuit » n’a plus d’effet.

O La valeur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[ Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Modéle a axe double (Dual axis design)

PNU PNU: 1143 Index : 2 Index max. : 4 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 1

Paramétrage d’un axe double.
En cas d’axe paralléle, deux actionneurs/vérins fonctionnant en paralléle sont couplés et com-
mandés ensemble. Le deuxiéme axe n’a cependant pas de systéme de mesure, seul un axe est donc
uniquement régulé — ’'autre est simplement alimenté en air comprimé par le distributeur. La surface
du piston a double effet est calculée automatiquement pas le CMAX et ne doit pas étre entrée.

0 = Montage de I’axe individuel

1 = Montage de [’axe double

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Unité de blocage disponible (Clamp unit installed)

PNU PNU: 1143 Index : 3 Indexmax.: 4 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 1

Définit si 'unité de blocage est installée.
Le comportement du CMAX dépend de l'unité de blocage. Lors d’'un démarrage, 'unité de blocage
doit par exemple étre desserrée, sinon le CMAX signale une panne.
0 = non disponible
1 =disponible
Dans PNU 522 (réglages FHPP), on définit comment le bit de commande CCON.BRAKE agit.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[l Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Tige de piston traversante (Through piston rod)

PNU PNU: 1143 Index: 4 Indexmax.: 4 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 1

Définit si, pour un vérin avec tige de piston, la tige de piston se trouve des deux c6tés (traversante)
ou uniquement d’un cdté. Une tige de piston traversante est nécessaire au fonctionnement d’une
unité de blocage. Le régulateur prend en compte la surface de piston effective qui en résulte.

0 = Tige de piston simple

1 =Tige de piston des deux cotés

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.13 Données du régulateur asservissement de position

Gain asservissement de position (Position control gain factor)

PNU PNU : 1150 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : amplification (index = 10)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

Amplification régulateur de position, voir annexgg.7.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[x] Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[ Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Amortissement asservissement de position (Position control damping factor)

PNU PNU:1151 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : amplification (index = 10)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

Amortissement asservissement de position, voir annexf‘q].

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Coefficient de filtrage asservissement de position (Position control filter factor)

PNU PNU: 1152 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : amplification (index = 10)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Clon- Minimum | Maximum | Cote Cpn- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

Coefficient de filtrage asservissement de position, voir annexgg.7.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Asservissement de position Timeout (Position control timeout)

PNU PNU: 1153 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : temps (index = 9)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Clon- Minimum | Maximum | Cote Cpn- Minimum | Maximum
signe signe
Sl{ 1 ms 2.000 0 100.000 |1ms 2.000 0 100.000
Impérial | 1 ms 2.000 0 100.000 1ms 2.000 0 100.000

Temps pendant lequel la position réelle doit avoir atteint la fenétre de tolérance, une fois que la
valeur de consigne de la position a atteint la valeur cible. Cela signifie que le temps démarre lors du
déroulement du générateur de la valeur de consigne.

Si le temps est mis sur 0, aucune surveillance ne sera exécutée.

Le temps est en outre utilisé pour une surveillance du comportement au démarrage. Si, en cas d’or-
dre de positionnement, I'actionneur ne s’est pas déplacé d’au moins 11 mm en [’espace du temps
paramétré aprés le signal de lancement, une erreur sera générée (« Dépassement au démarrage »).
Nota :

La désactivation du parameétre Dépassement du temps de positionnement peut entrainer qu’un enre-
gistrement de déplacement ne soit pas terminé avec MC, et reste en permanence actif, p. ex. :

- sil’actionneur s’arréte avant sa position de consigne (en raison d’un obstacle),

- sil'actionneur n’atteint pas sa position de consigne (en fonction de la tolérance prédéfinie).

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[ Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Asservissement de position temps de surveillance arrét précis
(Position Control damping time for exact stop)

PNU PNU: 1154 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : temps (index = 9)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI{ 1 ms 30 10 1.000 1ms 30 10 1.000
Impérial| 1 ms 30 10 1.000 1ms 30 10 1.000

Il s’agit du temps pendant lequel la valeur réelle doit se trouver dans la fenétre de tolérance sans
interruption, avant que MC ne soit généré.

Si le temps est trop court, il se peut qu’une sur-oscillation conduise a MC, mais que la position réelle
quitte ensuite de nouveau la tolérance. Si le temps est trop long, le temps de positionnement sera
inutilement prolongé. En cas d’actionneurs plus grands, il est recommandé de prévoir un temps plus
long.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Xl Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.14 Données du régulateur régulateur de force

Gain régulateur de force (Force control gain factor)

PNU PNU: 1160 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe : Var Tgpe de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : amplification (index = 10)
Vérin linéaire Vérin oscillant D
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
Sl| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

Le gain permet d’augmenter "amplification du régulateur. Le régulateur réagit ainsi plus fort ou plus
rapidement aux erreurs de réglage. Si l'augmentation de ce gain est trop importante, le distributeur
se met a ronfler. Vous pourrez le constater en particulier en cas de force de consigne statique et dans
le régla%e de l’arrét. Ce ronflement peut étre réduit en variant I’lamplification de filtrage du signal ou
lorsque 'amplification est de nouveau réduite.

D Laré ulation de force n’est pas admise pour les vérins oscillants. Mais le paramétre est utilisé
pour le réglage de l’arrét.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Amplification dynamique régulateur de force (Force control dynamic gain)

PNU PNU: 1161 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe : Var Tgpe de données
(Datatype) : int32
Valeurs | Unité : amplification (index = 10)
Vérin linéaire Vérin oscillant D
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

L’amplification dynamique agit uniquement dans la zone de la rampe de force, donc si la valeur de
consigne de la force change. Ce paramétre convient parfaitement pour améliorer la fidélité de la
trajectoire dans la zone de la rampe, si ’lamplification ne peut plus étre optimisée.

Dlaré ulation de force n’est pas admise pour les vérins oscillants. Mais le paramétre est utilisé
pour le réglage de l’arrét.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur blogue.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Coefficient de filtrage régulateur de force (Force control filter factor)

PNU PNU: 1162 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : amplification (index = 10)

Vérin linéaire Vérin oscillant D
Cote Con- Minimum | Maximum | Cote Con- Minimum | Maximum
signe signe
SI| 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000
Impérial | 0,01 100 10 1.000 0,01 100 10 1.000

Le coefficient de filtrage du signal permet d’influencer les bruits des capteurs de pression. En aug-
mentant le coefficient, le filtre est plus rapide et ainsi le bruit plus important. Simultanément, le
décalage de phase est plus faible.

1 La régulation de force n’est pas admise pour les vérins oscillants. Mais le paramétre est utilisé
pour le réglage de l’arrét et ne devrait pas étre modifié.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés [’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Régulateur de force Timeout (Force control timeout)

PNU PNU: 1163 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : temps (index = 9)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI{ 1ms 2.000 |0 100.000
Impérial| 1 ms 2.000 |0 100.000

Temps pendant lequel la force réelle doit avoir atteint la fenétre de tolérance, une fois que la rampe
de force a atteint la valeur cible. Cela signifie que le temps démarre lors du déroulement du généra-
teur de la valeur de consigne.

Si le temps est mis sur 0, aucune surveillance ne sera exécutée.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés [’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

5-86 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH



5. Paramétres

Temps de surveillance régulateur de force arrét précis (Force control damping time for
exact stop)

PNU PNU: 1164 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Unité : temps (index = 9)

Vérin linéaire Vérin oscillant
Cote Con- Minimum | Maximum | La régulation de force n’est pas admise
signe pour les vérins oscillants.
SI| 1ms 100 10 1.000
Impérial| 1 ms 100 10 1.000

Il s’agit du temps pendant lequel la valeur réelle doit se trouver dans la fenétre de tolérance sans
interruption, avant que MC ne soit généré.

Si le temps est trop court, il se peut qu’une sur-oscillation conduise a MC, mais que la force réelle
quitte ensuite de nouveau la tolérance. Si le temps est trop long, le temps de positionnement sera
inutilement prolongé. En cas d’actionneurs plus grands, il est recommandé de prévoir un temps plus
long.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.15 Identification

Paramétres d’identification (Identification settings)

PNU PNU: 1170 Index : 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : 0 | Maximum : 1

Ce paramétre vous permet de procéder a certains réglages concernant l'identification.
= 0:Lors de l’identification, de fortes accélérations sont admissibles
=1 : Exécuter uniquement 'identification statique (faibles accélérations)

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Etat de U’identification (Identification status)

PNU PNU:1171 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : bitarray

Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000

Ecriture :

Etat actuelle conformément a la derniére identification exécutée.

Bit 0 = 0: L’identification n’a pas encore été exécutée.
=1: L’identification a au moins été exécutée une fois.

Bit 1 =0: Les résultats de I'identification statique ne sont pas disponibles.
= 1: I|dentification statique exécutée avec succes.

Bit2 =0: Les résultats de l'identification dynamique ne sont pas disponibles.
= 1: I|dentification dynamique exécutée avec succes.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeurs maximales identifiées (Identified maximum values)

PNU PNU: 1172 Index : 1 Index max.: 6 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Voir la description de I'index correspondant.

Consigne : 0 Minimum : - | Maximum : -

Valeurs maximales déterminées lors de lidentification.
Sens de

Index Valeur déplacement Unité
1 Accélération positive Accélération (index 7)
2 Temporisation positive Accélération (index 7)
3 Vitesse positive Vitesse (index 6)
4 Accélération négative Accélération (index 7)
5 Temporisation négative Accélération (index 7)
6 Vitesse négative Vitesse (index 6)

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Valeurs limites (Limit values)
PNU PNU: 1173

Index : 1 Index max. : 14 | Classe : Array | Type de données

(Datatype) : int32

Valeurs | Voir la description de I'index correspondant.

Minimum : - Maximum : -

Consigne : 0

Information concernant la limitation pendant la derniére course de positionnement exécutée, voir
paragraphg3}.1.8.

Index eur Unité

1 Etat : voir ci-dessous -

2 Position de départ (valeur réelle) Position (index 1)

3 Position cible Position (index 1)

4 Accélération de consigne Accélération (index 7)

5 Valeur maximale accélération Accélération (index 7)

6 Temporisation de consigne Accélération (index 7)

7 Valeur maximale temporisation Accélération (index 7)

8 Vitesse de consigne Vitesse (index 6)

9 Valeur maximale vitesse Vitesse (index 6)

10 Force de consigne Force (index 3)

11 Valeur maximale force Force (index 3)

12 Valeur de consigne rampe de force Rampe de force (index 8)
13 Valeur maximale rampe de force Rampe de force (index 8)
14 Force de départ

(derniére valeur de consigne)

Force (index 3)

Le mot d’état est utilisé comme handshake entre le CMAX et le FCT. Une fois le bit O forcé par le régu-
lateur, les données ne seront plus écrasées. Le FCT peut ainsi lire les données de maniére cohérente.
Aprés la lecture, le FCT écrit un 0 dans le mot d’état comme confirmation et le régulateur actualise de
nouveau les valeurs. Le mot d’état (index 1) peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande. Le
mot de passe ne doit pas non plus &tre entré.

Bit Information de ’état

0 =1: De nouvelles valeurs sont a présent disponibles

1 =1: L’accélération a été limitée

2 =1: Latemporisation a été limitée

3 =1: Lavitesse a été limitée

4 =1: Laforce de consigne a été limitée

5 =1: Larampe de force a été limitée

6...15 réservé

16...23 En mode d’enregistrement : Numéro de I’enregistrement exécuté en dernier.
24 =0: Mode d’enregistrement/ = 1 : Mode direct

25 =0: Valeurde consigne de la position/ = 1 : Force de consigne
26 =0: Profil libre/ =1 : Profil automatique

27 ...31 réservé

[x] La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée (sauf index 1).

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés Pécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Etat du test de déplacement (Status movement test)

PNU PNU: 1174 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : bitarray
Valeurs | Consigne : 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
Ecriture : -
Etat actuel du test de déplacement.
Bit 0 =0: Letest de déplacement doit étre exécuté
=1: Letest de déplacement ne doit pas étre exécuté
Bit 1 =0: Letest de déplacement n’a pas été exécuté
=1: Letest de déplacement a été exécuté
Bit 2 =0: Lerésultat du test de déplacement n’est pas univoque
=1: Lerésultat du test de déplacement est univoque
Bit 3 =0: Erreur de raccordement
=1: Raccordement OK
Bit 4 =0: Letest de déplacement n’a pas été sauté

=1: Letest de déplacement a été exécuté
Vous trouverez de plus amples informations concernant le test de déplacement au paragraph§3}.2.1.
Le régulateur n’est pas validé tant que le test de déplacement ne doit pas &tre exécuté (bit 0 =0).
Avec SCON.ENABLED = 1, seule une autorisation de déplacement pour le test de déplacement est
disponible, le distributeur est uniquement commandé.
Avec un front de départ pour un autre ordre que le test de déplacement, la panne E14 « Test de
déplacement non exécuté » est signalée.
FCT indique I’état « Test de déplacement » dans le cadre des « Données étendues ». La LED est verte
lorsque la valeur du paramétre a I’état (binaire, octet 1) xxx0 1111.
Si le matériel a été échangé, le test de déplacement sera remis a zéro automatiquement par le CMAX
(Exemple : échanger le distributeur et échanger de nouveau). Cela peut pas &tre inversé.
L’état du test de déplacement peut étre remis a zéro ou sauté avec PNU 1192:07.

[ La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés lécriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Bloquer ’'adaptation (Disable adaptation)

PNU PNU:1175 Index: 1 Indexmax.:1 | Classe:Var | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : 0 Maximum : 1

Ce paramétre permet de désactiver ’ladaptation. Ceci n’est pratiquement requis dans aucune confi-

guration, ce n’est que dans des cas rares extrémes que I’adaptation entraine une dégradation du

comportement de positionnement. Dans la plupart des cas, ’ladaptation est utile. Elle améliore la
précision absolue de ’actionneur pouvant étre atteinte.

Important : Une adaptation incorrecte n’est pas toujours a l'origine de la dégradation du comporte-

ment de positionnement. L’usure ou une construction insuffisante peuvent entrainer également que

p. ex., au fildu temps, les temps de positionnement s’agr andissent ou méme que le nombre de mes-

sages de dysfonctionnement E30 soit plus fréquent. C’est pourquoi il est recommandé de désactiver

I’'adaptation uniquement dans certains cas justifiés.

Les modifications de charge ne sont généralement pas une raison pour désactiver I’adaptation.

Une adaptation incorrecte est supposée lors du comportement suivant :

— Aprés la mise en service, le comportement de positionnement se dégrade au fil du temps. Les
temps de positionnement sont plus longs, le cycle des machines est plus grand. L’incident E30
apparait plus fréquemment.

— Aprés une identification, le comportement est nettement amélioré, sans autre modification
supplémentaire. Ensuite, il commence de nouveau lentement a se dégrader jusqu’a ce qu’une
nouvelle identification soit effectuée.

Dans ces cas, 'ladaptation pourrait étre responsable. Si cela est supposé, nous vous recommandons

de désactiver ’ladaptation et d’exécuter ensuite de nouveau l'identification. Si ensuite, le comporte-

ment de positionnement ne change plus, ’'adaptation était vraisemblablement la cause et devra par
conséquent rester désactivée.

Valeurs : 0 = L’adaptation est exécutée

1 = L’adaptation est bloquée

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Données d’identification statiques (Static identification data)

PNU PNU: 1176 Index: 1 Index max. : 16 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : - | Maximum : -

Décalages et valeurs d’hystérésis déterminés lors de I'identification statique (paramétre interne).

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut &tre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5.4.16 Données systéme

Configuration réelle du matériel (Actual hardware configuration)

PNU PNU: 1190 Index : 1 Index max. : 33 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | voir la description de I'index correspondant.

Consigne : 0 Minimum : - | Maximum : -

Configuration du matériel détectée lors de la mise en circuit (configuration réelle).

Une valeur de 0 signifie resp. que le paramétre n’a pas pu automatiquement étre détecté.

La configuration réelle comprend les mémes paramétres que ceux de la configuration théorique

(PNU 1100 a 1129). Les unités ou les valeurs sont identiques. Pour comparer, les PNU sont indiqués ici.

Index Valeur Valeur de la configura- Unité
tion de consigne
1 Type de vérin PNU 1100 -
2 Longueur utile vérin PNU 1101 Longueur (index 2)
3 Diamétre du vérin PNU 1102 Diamétre (index 11)
4 Diamétre de la tige de piston PNU 1103 Diamétre (index 11)
5 Longueur nominale vérin PNU 1101 Longueur (index 2)
10 Type de capteur PNU 1110 -
11 Longueur du capteur PNU 1111 Longueur (index 2)
12 Numéro de série du capteur PNU 1112 -
13 Résolution du capteur - 1um
14 Temps de balayage - 1 psec
15 Info complémentaire capteur - -
16 Version firmware - -
20 Type de distributeur 1 PNU 1120 -
21 Numéro de série distributeur 1 PNU 1121 -
22 Version firmware distributeur 1 -
23 Version du matériel distributeur 1— -
30 Type de distributeur 2 PNU 1125 -
31 Numéro de série distributeur2  PNU 1126 -
32 Version firmware distributeur2 - -
33 Version du matériel distributeur 2— -

X La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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5. Paramétres

Remarques relatives a PNU 1190 :

5-94

Comportement a [’état a livraison ou aprés une remise a
zéro des parameétres d’axe ou des caractéristiques de
l’appareil : La configuration détectée n’est pas reprise
automatiquement dans la configuration théorique. A la
place, la configuration théorique est remplie par 0. L’écri-
ture de la configuration théorique doit étre compatible a
la configuration réelle.

Comportement en cas de démarrage normal : Si le maté-
riel détecte ne coincide pas avec la configuration théori-
que, un traitement des erreurs sera déclenché. On décide
si la modification doit entrainer un avertissement ou une
panne. Le cas échéant, le régulateur n’est pas activé.

Si une identification est exécutée avec succés, les numé-
ros de série sont repris de telle sorte que lors de la pro-
chaine mise en circuit, I'avertissement « Matériel
échangé » n’apparaisse pas.

Le diamétre de la tige de piston n’est pas mis a disposi-
tion par l'interface de capteur. La configuration réelle
comporte toujours la valeur 0. Mais puisqu’il s’agit d’une
valeur valable pour les actionneurs sans tige de piston, la
valeur O est applicable dans le cas ol le diamétr e de la
tige de piston est « Non détecté ». C’est pourquoi aucun
contrdle CONSIGNE-REEL n’est exécuté aprés la mise en
circuit.
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Données d’analyse (Analysis data)

PNU PNU: 1191 Index : 1 Index max. : 15 | Classe : Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 | Minimum : - Maximum : -

Données internes pour la qualification du régulateur.

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Fonction de mise en service téléchargement du bloc (Commissioning function block
download)

PNU PNU: 1192 Index: 1 Index max.: 8 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 1

Une initialisation du régulateur est effectuée aprés ’écriture d’'un paramétre. On contréle alors si
certains paramétres sont adaptés les uns aux autres, p. ex. si la fin de course logicielle inférieur est
plus petite que la fin de course logicielle supérieure. Si une erreur est constatée, un message d’er-
reur est créé et le CMAX passe a I’état de dérangement.

L’activation du téléchargement du bloc permet de désactiver temporairement cette vérification. Le
régulateur vérifie uniquement les données lorsque le téléchargement du bloc est terminé.

Ecriture Lecture
=1 : Lancer le téléchargement du bloc =1:Téléchargement du bloc actif
=0 : Terminer le téléchargement du bloc =0 : Téléchargement du bloc non actif

Le nouveau calcul du régulateur s’effectue uniquement aprés I’écriture du téléchargement du

bloc = 0 (terminer le télechargement du bloc).

Pendant que le téléchargement du bloc est actif, il est impossible d’exécuter un démarrage. L’activa-
tion du téléchargement du bloc est terminée au plus tard avec la mise hors circuit du CMAX. Dans ce
cas, le nouveau calcul du régulateur est effectué aprés la prochaine mise en circuit.

Le régulateur ne doit pas étre activé si le téléchargement du bloc est actif. Toutefois, l'utilisateur doit
bloquer le régulateur s’il souhaite écrire des paramétres qui requiérent cela (2e option activée). Sile
régulateur est bloqué, ce dernier ne devra pas étre activé tant que le téléchargement du bloc est
actif. Sinon, cela risque d’entrainer I'erreur EO5 (en cas de validation, le projet n’est pas chargé
complétement ou le téléchargement du bloc est actif).

Si le FCT constate, lors de I’établissement de la connexion d’appareils, que le téléchargement du
bloc est actif et que le mode Force était actif, il suppose que le téléchargement du bloc est resté actif
involontairement (en raison d’une interruption de la communication, d’un plantage de programmes,
d’une coupure d’ordinateur ou autre). FCT termine le téléchargement du bloc automatiquement et
affiche un message dans la fenétre « Edition ». Cette fin automatique du téléchargement du bloc
peut étre supprimée par ’API en activant CCON.LOCK = 1.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Apreés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fonction de mise en service état de la configuration
(Commissioning Function configuration status)

PNU PNU: 1192 Index : 2 Index max.: 8 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 4

Lors de la mise en service, un nombre défini de paramétres doit étre transmis dans un certain ordre.
Ce paramétre informe sur I’état du paramétrage et ainsi également sur I’étape suivante de la mise en
service a exécuter.

Valeurs de renvoi possibles Ecran
= 0: En attente du systéme des mesures  C00
= 1: En attente du type de vérin co1

= 2: En attente des paramétres d’axes Co2
= 3:En attente du test de déplacement ~ CO3
= 4 : Configuration des axes terminée selon I’état de fonctionnement correspondant

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés P’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fonction de mise en service réinitialisation des données (Commissioning function
data reset)

PNU PNU: 1192 Index : 3 Index max.: 8 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 3

Ce paramétre permet d’effacer les données d’identification et les paramétres d’axes.
Les paramétres d’axes doivent effacés si un nouvel actionneur a été connecté au CMAX ou si le
systéme des mesures doit étre modifié.
Effacer les données d’identification peut &tre utile si des modifications qui ont alors entrainé un
comportement de positionnement considérablement modifié ont été effectuées dans l'installation.
Elles doivent étre effacées si ’'un des paramétres suivants doit étre modifié :
— Type de vérin ou longueur du vérin de plus de 5,00 mm
— Diamétre du vérin ou diamétre de la tige de piston
— Réglage « Axe double »
— Type de systéme de mesure ou longueur du systéme de mesure de plus de 5,00 mm
— Type de distributeur
Pression d’alimentation en cas de modification de plus de 1 bar
— Position de montage en cas de modification de plus de 3°
Le paramétre peut uniquement étre lu (la lecture fournit toujours 0) :
=0: Aucune influence
=1:réservé
= 2 : Effacer les données d’identification
= 3: Effacer les paramétres d’axes et les données d’identification
Lors de ’effacement des paramétres d’axes, le CMAX exécute les étapes suivantes :
1. Désactiver le régulateur.
2. Transférer les paramétres d’axe a |’état a la livraison, effacer les données d’identification et d’a-
daptation.
3. Transition a I’état COO : En attente du systéme des mesures.
La mémoire de diagnostic n’est pas effacée lors de la réinitialisation des paramétres d’axes.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fonction de mise en service état du mot de passe (Commissioning function password
status)

PNU PNU: 1192 Index : 4 Index max.: 8 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 2

PNU 130 comporte un mot de passe. Le paramétre PNU 1192:04 commande la reprise et délivre
l’état actuel.

Ecriture Lecture
= 0: Effacer le mot de passe = 0: Aucun mot de passe défini
= 1: Reprendre le mot de passe =1: Mode de passe défini et accés libre

=2 : Mode de passe défini et accés bloqué
Une fois la reprise réussie, lors de chaque établissement de la connexion via 'interface de diag-
nostic, le mot de passe doit &tre écrit afin de pouvoir modifier les paramétres.
Déroulement :
1. Ecriture de PNU 130 : = « Mon_mot de passe »
2. Ecriture de PNU 1192:04 = 1 pour le reprise
Pour le modifier, vous devez d’abord entrer puis effacer ’'ancien mot de passe. Ensuite, vous pouvez
entrer et accepter le nouveau mot de passe.

O La valeur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloque.

¥ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Fonction de mise en service systéme des mesures
(Commissioning function system of measurement)

PNU PNU: 1192 Index: 5 Index max.: 8 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 2

Le systéme des mesures doit &tre défini pour le démarrage du paramétrage. Le systéme des mesu-
res métrique ou impérial est alors sélectionné.

Il est impossible de lire ou d’écrire un paramétre a partir de PNU 300 tant que cet index comporte la
valeur 0 et que le tableau du systéme des mesures n’est pas défini.

Ecriture Lecture

= 0:non admissible =0: Non configuré
=1: Métrique/SlI =1 : Métrique/SlI
=2 : Impérial/US =2 : Impérial/US

La conversion du systéme des mesures (1 vers 2 ou 2 vers 1) n’est pas possible. Pour la conversion,
une réinitialisation des paramétres d’axe doit d’abord &tre effectuée (PNU 1192:03).

O La valeur de paramétre ne peut pas &tre modifiée.

Ecriture autorisée uniqguement dans le mode de fonctionnement Mise en service/
Paramétrage avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

[xl Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fonction de mise en service tableau du systéme des mesures
(Commissioning function system of measurement table)

PNU PNU: 1192 Index : 6 Index max.: 8 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 4

Le tableau du systéme des mesures correspond au tableau sélectionné, conformément au paragra-
phgB.1 (voir le tableau indiqué). Le tableau comprend pour chaque cote l'unité utilisée (millimétre
ou'pouce) et la mise a ’échelle. Le tableau du systéme des mesures résulte du systéme des mesures
et du type de vérin.

Il est impossible de lire ou d’écrire un paramétre a partir de PNU 300 tant que cet index comporte la
valeur 0 et que le tableau du systéme des mesures n’est pas défini.

Lecture :

= 0: Non configuré
1: Métrique/linéair
2: Impérial/linéair
= 3: Métrique/rotati
= 4: Impérial/rotati
Ecriture non autoris

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

[ Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Fonction de mise en service état du test de déplacement
(Commissioning function movement test status)

PNU PNU: 1192 Index : 7 Index max.:8 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 Maximum : 2

Définir I'état du test de déplacement.

Ecriture :

=1: Le test de déplacement est remis a zéro et doit de nouveau étre exécuté

=2 : Le test de déplacement est défini sur « Ne doit pas étre exécuté » et est ainsi sauté

Lecture :

=0: Le test de déplacement ne doit pas étre exécuté

=1: Le test de déplacement doit étre exécuté

Nota : PNU 1174:01 comporte I’état codé en binaire du test de déplacement avec les informations
détaillées (sauté, exécuté, etc.). Ce paramétre 1192:07 a été congu comme possibilité pour remettre
a zéro et sauter le test de déplacement et modifie le PNU 1174:01 lors de ’écriture.

O La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/
Paramétrage avec régulateur bloqué.

O Ce parameétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Apreés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Fonction de mise en service état systéme de mesure et distributeur
(Commissioning Function valve and sensor status)

PNU PNU: 1192 Index : 8 Index max.: 8 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : 0 | Maximum : 0

Paramétre interne

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Unité du systéme des mesures (System of measurement units)

PNU PNU:1193 Index:1...12 | Indexmax.: 12 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : - | Maximum : -

Détermine les unités physiques, voir paragraphrq.l.

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Résolution du systéme des mesures (System of measurement resolution)

PNU PNU : 1194 Index:1...12 | Indexmax.: 12 | Classe : Type de données
Struct (Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 ‘ Minimum : - Maximum : -

Détermine la mise a 'échelle/résolution ou le nombre de chiffres aprés la virgule, voir paragraphf‘q.l.

Xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

[ Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés I’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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Configuration de départ (Start configuration)

PNU PNU: 1195 Index:1...5 Indexmax.:5 | Classe: Type de données
Struct (Datatype) : int32
Valeurs | Voir la description de I'index correspondant.
Consigne : 0 Minimum : - Maximum : -

Il s’agit des données de configuration importantes au moment de la reprise des numéros de série. La
configuration actuelle peut ensuite uniquement &tre modifiée dans certaines limites.

Configuration

Index _ Valeur théorique Unité Tolérance
1 Longueur du vérin PNU 1101 Longueur (index 2) 5,00 mm
2 Longueur du capteur PNU 1111 Longueur (index 2) 5,00 mm
3 Temps de balayage - 1 psec -
4 Position de montage PNU 1140 Angle de montage

(index 12) 3°
5 Pression d’alimentation PNU 1141 Pression (index 4) 1 bar

La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

Remarques relatives a PNU 1195 :

La configuration réelle est

— compatible : La configuration réelle coincide avec la
configuration théorique dans les limites admissibles. Les
numéros de série peuvent varier.

— identique : La configuration réelle coincide avec la confi-
guration d’identification dans les limites admissibles. Les
numéros de série sont identiques.

Si la configuration n’est pas identique, ’avertissement W08
(composants échangés) apparait au premier démarrage. Si
elle n’est pas compatible, le message d’erreur EO1 (erreur de
configuration) apparait. Les données d’application sont utili-
sées pour vérifier en cas de modifications si elles sont admis-
sibles sans remise a zéro des données d’identification.

Seules les données de configuration détectées automatique-
ment peuvent étre comparées avec la configuration théori-
que.
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Paramétres de fabrication (Manufacturing data)

PNU PNU: 1199 Index:1...7 |Indexmax.:7 | Classe:Array | Type de données
(Datatype) : int32

Valeurs | Sans unité

Consigne : 0 Minimum : - | Maximum : -

Paramétre interne

[xl La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

O Ecriture autorisée uniquement dans le mode de fonctionnement Mise en service/Paramétrage
avec régulateur bloqué.

O Ce paramétre peut étre écrit par le FCT sans priorité de commande.

O Aprés l’écriture, un nouveau calcul du régulateur est effectué.
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6. Paramétrage

6.1 Canal de paramétres Festo (FPC)
Le FPC sert a la transmission des paramétres. L’API envoie au
CMAX un ordre qui se compose d’un numéro de paramétre,
d’un sous-index, d’une valeur et d’un identificateur d’ordre. Le
CMAX répond avec le PNU, le sous-index, la valeur et lidentifica-
teur de réponse. Cette opération dure plusieurs cycles de bus.
FPC
Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4 ‘ Octet 5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7
Ordre Sous-index | Parameter Identifier Parameter Value (valeur de paramétre)
(identificateur du
paramétre)
Réponse |Sous-index | Parameter Identifier Parameter Value (valeur de paramétre)
(identificateur du
paramétre)
Tab.6/1: Structure FPC
Parameter Identifier (identificateur du paramétre)
Bit | 15 ‘14 ‘13 ‘12 11 ‘10 ‘9 ‘8 ‘7 ‘6 ‘5 ‘4 ‘3 ‘2 ‘1 ‘0
Ordre Request Identifier | Parameter Number (numéro de paramétre)
(identificateur de
ordre)
Réponse Response Identifier | Parameter Number (numéro de paramétre)
(identificateur de
réponse)
Tab.6/2: Structure Parameter Identifier
Elément Abréviation | Description
Parameter Identifier (iden- | ParlD Identificateur 16 bits, composé de ReqlD/ResID et du
tificateur du parameétre) numéro de paramétre.
Request Identifier (identifi- | ReqlD Request Identifier — Identificateur d’ordre :
cateur de l'ordre) Lecture de la valeur, modification de la valeur, ...
Response Identifier (identi- | ResID Response Identifier — Identificateur de réponse :
ficateur de réponse) Transférer la valeur, erreur ...
Parameter Number PNU Parameter Number — pour 'adressage d’un
(numéro de paramétre) paramétre.
Sous-index IND Sous-index - pour 'adressage d’un élément d’Array.
Parameter Value _ Value (valeur) | Valeur de paramétre (en cas d’erreur comme réponse
(valeur de paramétre) le numéro d’erreur).

Tab.6/3:

Eléments FPC
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6. Paramétrage

6.1.1 Identificateurs d’ordres, identificateurs de réponses et numéros d’er-

reurs
Description ReqID ResID (+) ResID ()
Ordre avecréponse | o cas
d’erreur
Aucun ordre 0 0 0
Lecture de la valeur du paramétre 6 5 7
Modifier la valeur du paramétre 8 5 7
Tab. 6/4 : Identificateurs d’ordres et identificateurs de réponse (Request- et Response
|dentifier)

Régles :

— Il existe les types de données Integer, caractéres (char) et
champ de bits.

— Chaque valeur de paramétre est transmise comme valeur
32 bits.

— Une chaine est un Array composé de caractéres pouvant
uniquement étre transmis individuellement via le canal
cyclique. La valeur ZERO (= 0x00) est interprétée comme
fin de chaine. Un API doit toujours comporter le zéro
comme dernier caractére.

— Les variables simples n’ont pas de sous-index.
Le sous-index transmis peut accepter les valeurs O et 1. La
valeur O correspond a « non utilisé ». Il est recommandé
de définir le sous-index sur 1 comme si le paramétre était
un Array avec un élément. Les valeurs » 1 sont refusées
avec ’erreur 3.
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Erreur | Description du défaut

0 PNU inadmissible.

1 La valeur de paramétre ne peut pas étre modifiée.

2 Dépassement de la limite inférieure ou supérieure de la valeur.

3 Sous-index nonvalide.

11 Aucune priorité de commande. FCT doit prendre en charge la commande d’appareils afin
de pouvoir écrire ce paramétre.
Cette erreur peut uniquement étre créée via l'interface de service.

12 Le mot de passe entrée est incorrect.

17 L’ordre n’est pas exécutable en raison de I’état de fonctionnement. Veuillez vérifier le
mode de fonctionnement, le stop et les signaux de validation.

101 Request ID n’est pas supporté.

102 Impossible de lire le paramétre (mot de passe).

103 Le systéme de mesure n’a pas encore été configuré. Accés au paramétre impossible.

104 Le type de vérin n’a pas encore été configuré. Accés au paramétre impossible.

105 Le systéme de mesure a déja été configuré et ne pourra plus étre modifié sans une réini-
tialisation des données.

106 Le type de vérin ne peut pas étre modifié car il ne convient pas au systéme des mesures.

107 La valeur ne peut pas &tre modifié car les données d’identification ne sont pas disponi-
bles. Veuillez remettre les données d’identification a zéro avant l’écriture de la valeur.

108 La valeur du paramétre n’est pas adaptée au matériel détecté.
(Nota: le type de vérin doit &tre adapté au systéme de mesure)

109 Les numéros de série peuvent uniquement &tre modifiés une fois les données d’identifi-
cation remises a zéro.

Tab. 6/5 : Numéros d’erreur lors de la transmission des paramétres
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6. Paramétrage

6.1.2 Particularités systéeme des mesures

e Pour l’accés au systéme des mesures, sont applicables les
I régles suivantes. Pour des informations plus détaillées sur le
systéme des mesures, voir paragraphﬁ.l :

— Le systéme des mesures ne peut pas étre converti selon
vos souhaits. Pour modifier le systéme des mesures, les
paramétres d’axes doivent &tre remis a zéro.

— Une fois le systéme des mesures défini (métrique/impé-
rial), le type de vérin doit étre transmis. Le type de mou-
vement translationnel/rotationnel est alors défini.

— Cen’est qu’une fois que le systéme des mesures et le
type de mouvement ont été définis qu’il sera possible
d’accéder aux PNU supérieurs au PNU 300 (exception :
PNU 1100, 1190).
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6.2 Paramétrage cyclique dans le mode de fonctionnement Paramétrage

Dans le mode de fonctionnement Paramétrage, il est possible
avec le FPC de transmettre resp. un paramétre dans les don-
nées E/S cycliques.

L’API saisit I’ordre dans les données de sortie et attend
jusgu’a ce que le CMAX ait saisi une réponse dans les don-
nées d’entrée. Cette opération dure plusieurs cycles de bus.

FPC dans les données E/S cyclique (voir aussi Affection E/S au paragraphﬁ.2.6)
Octet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 | Octet5 ‘ Octet 6 ‘ Octet 7 ‘ Octet 8
Données S CCON Sous- Parameter Identifier Parameter Value (valeur de paramétre)
index (identificateur du
paramétre)
Octet d’ordre 1 ... 7 du FPC, voir paragraphﬁ.@b. 6/1
Données E SCON Sous- Parameter Identifier Parameter Value (valeur de paramétre)
index (identificateur du
paramétre)
Octet de réponse 1 ... 7 du FPC, voir paragraphg8. 17 Tpb. 6/1
Tab. 6/6: FPC dans les données E/S cycliques

Dans le premier octet, 'octet de commande CCON permettant
de commander le mode de fonctionnement et [’activation du
régulateur est transmis. Le CMAX répond avec 'octet d’état
SCON.

Attention, le bit CCON.STOP ne doit pas étre forcé car dans le
mode de fonctionnement « Paramétrage », le CMAX ne peut
pas passer a I’état « Mode activé ».

CCON.STOP = 1 entraine un avertissement.
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6. Paramétrage

6.2.1 Exemple de paramétrage

Pour une mise en ‘uvre, les programmateurs peuvent s’orien-
ter sur 'exemple suivant.

Exemple Parameter request Parameter response
(PLC output Data) (PLC input Data)
Ecrire la position ReqlD =8 (= écrire lavaleur) _p ReslD =5 (=lavaleuraété
de consigne PNU =404 (=liste d’en- transmise)
Enregistre- registrements valeur de consigne) PNU =404 (= liste d’enregistrements
ment3=27,89mm IND =3 (=enregistrement3) valeur de consigne)
Value = 27.89 * 100 = 2789 IND =3 (=enregistrement3)
Value = 2789
Fig. 6/5: Exemple de paramétrage

Préparation du paramétrage

Etablir I’état pour le changement du mode de fonctionnement

Commutation autorisée dans I’état « Régulateur verrouillé »
ou « Régulateur activé » ou « Défaut ».
Exemple état « Régulateur activé ».

Affectation des octets de contrdle (préparer le changement du mode de fonctionnement)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
CCON OPM2 OPM1 LOCK _ RESET BRAKE STOP ENABLE
Octet 1
X X 1 X X X 0 1
non significatif.
Octet Recommandation : activer sur 0
5a8
Signal de retour du CMAX : s’assurer que ’état dans l'octet
d’état est en ordre de marche. SCON.OPEN doit étre 0.
Affectation des octets d’état (préparer le changement du mode de fonctionnement)
Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
SCON OoPM2 OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Octet1 [y X 0 1 X X 0 1
non significatif.
Octet
5a8
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Passer au mode de fonctionnement Paramétrage

Commutation autorisée dans I’état « Régulateur verrouillé »
ou « Régulateur activé » ou « Défaut ».
Exemple état « Régulateur activé ».

Affectation des octets de contrdle (passer au mode de fonctionnement Paramétrage)
Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
CCON OoPM2 OPM1 LOCK _ RESET BRAKE STOP ENABLE
Octet 1

1 1 1 X X X 0 1
Activer sur 0
Octet
5a8

Signal de retour du CMAX : Mode de fonctionnement Para-
métrage. SPOS.0PM1 et OPM2 doivent étre 1.

Affectation des octets d’état (passer au mode de fonctionnement Paramétrage)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO

SCON OoPM2 OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Octet1 [4 1 0 1 X X 0 1

Non significatif

Octet

5a8
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Exécuter un paramétrage

1. étape : Préparer le paramétrage avec « No Request »

Affectation des octets de contrdle (étape 1)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
CCON | OPM2 |OPM1 | LOCK _ RESET | BRAKE |STOP | ENABLE
Octet 1

1 1 1 X X X 0 1
Sous- Sous-index du paramétre a transmettre = 0
index
Octet2 | 0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0
Ident.du | PNU=0
param. | o o o o 0 o o o
g:Zet ReqlD =0 PNU = n. s. (0000 0000 0000b)

0 0 0 0 0 o o o
Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre = 0
param.
Octet
5a8

En attente du signal de retour du CMAX : « No Request ».

Affectation des octets d’état (étape 1)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO

SCON OPM2 OoPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Octet1 |4 1 0 1 0 0 0 1

Sous- Sous-index du paramétre a transmettre : non significatif

index

Octet2 | 0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0 ‘0
Ident.du | PNU = non significatif

param. | o o o o 0 o o o

Octet [ ResiD=0(0000b) PNU = non significatif

0 0 0 0 0 o o o

Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre : non significatif

param.

Octet

538
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2. étape : Transmission du paramétre

Affectation des octets de contrdle (étape 2)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
CCON OoPM2 OPM1 LOCK _ RESET BRAKE STOP ENABLE
Octet 1

1 1 1 X X X 0 1
§(:ius- Sous-index du paramétre a transmettre : 3 (0000 0011b)
index
Octet2 |0 ‘o ‘o ‘o ‘o ‘o ‘1 ‘1
Ident.du | PNU = 404 (0001 1001 0100b)
param.
Octet 1 ‘ 0 ‘ 0 ‘ 1 0 ‘ 1 ‘ 0 ‘ 1
3+4 ReqlD = 8 (1000b) PNU = 404 (0001 1001 0100b)

1 0 0 0 0 0 0 1
Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre : 2789
param. (0000 0000 0000 0000 0001 1110 1001 0101y, chiffre 32 bits)
Octet
5a8

Vérifier le signal de retour du CMAX :

1. SiResID = 0: paramétre pas encore traité.
Attendre.

2. SiResID = 7 : traitement des erreurs (p. ex. analyser le nu-
méro d’erreur, contrdler le PNU, le sous-index ou la valeur)

3. SiResID =5 : terminer l’attente.

Affectation des octets d’état (étape 2)

Bit B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
SCON OoPM2 OPM1 FCT_MMI | 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Gctetit = 1 0 1 0 0 0 1
§(:ius- Sous-index du paramétre a transmettre : 3 (0000 0011b)
index
Octet2 |0 ‘o ‘o ‘o ‘o ‘o ‘1 ‘1
Ident.du | PNU = 404 (0001 1001 0100b)
param.
Octet 1 ‘ 0 ‘ 0 ‘ 1 0 ‘ 1 ‘ 0 ‘ 1
3+4 ResID =5 (0101b) PNU = 404 (0001 1001 0100b)

0 1 0 1 0 0 0 1
Valeur de | Valeur du paramétre a transmettre : 2789
param. (0000 0000 0000 0000 0001 1110 1001 0101y, chiffre 32 bits)
Octet
5a8

3. étape : Terminer le paramétrage avec « No Request »
Voir étape 1.
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6. Paramétrage

6.2.2 Organigramme

Etape 1

S’assurer d’abord par ’envoi de
« No request » que 'ordre de
paramétre précédent est bien
terminé.

Etape 2
Définir ordre de paramétre
souhaité dans les données de sortie

(Request Value, IND, PNU et ReqID).

Le CMAX envoie « No Answer »
jusqu’a ce qu’il puisse mettre a
disposition laréponse du
paramétre.

Si le CMAX ne peut pas traiter
l’ordre, cela est signalé par
ResID = 7. La valeur de réponse
contient dans ce cas le numéro
d’erreur.

Etape 3
Aprés l’analyse de la réponse, envoi
de « No Request ».

Set in output data:

Send
Value =0
« No Request » o o
PNU =0
ReqlD =0
Input data: €q
(ResID ¢ 0) OR
(PNU ¢ 0) OR
(IND ¢ 0)
Input data:
(ResID = 0) AND
(PNU = 0) AND

(IND=0)

Send Parameter
Request

ResID © 0

ResID =5

Send
« No Request »

End

Fig. 6/6 : Organigramme pour le paramétrage
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Set in output data:

Value =2789
IND =3
PNU =404
ReqlD =8

Error Handling
(Check PNU,
IND, Value)

Set in output data:

Value =0
IND =0
PNU =0
ReqlD =0
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6.3 Paramétres du module CPX et paramétrage acyclique

6.3.1 Numeéros de fonction CPX

Par module, 64 octets de paramétres de module (n° de fonc-
tion : 4828 + m*64 + 0...63) peuvent étre utilisés dans le
tableau du systéme.

Parameétres du module CPX du CMAX

Ne° de fonction

Contenu

Description

4828 +m*64+0

Paramétre de module O

4828 +m*64+...

Paramétres de module ...

4828+m*64+5

Paramétre de module 5

Les paramétres du module standard ne sont pas
utilisés par le CMAX (réservés).

4828+m*64+6

Configuration du
module 1

4828 +m*64+7

Configuration du
module 2

Réglages de module spéciaux du CMAX (réservé).

4828 +m*64+8

Parameter Control Byte

4828+m*64+9

Parameter Status Byte

4828 +m*64+10

Parameter Function Byte

4828 +m*64+11

Parameter Length Byte

Téte fonctionnelle (commande de 'ordre)

4828 +m*64+12

Octet des données 1

4828 +m*64+...

Octet des données ...

4828 +m* 64 +61

Octet des données 50

Données 50 octets.
Le contenu dépend de 'ordre.

4828 +m* 64 +62

Octet 62

4828 +m*64+63

Octet 63

Non utilisé (réservé).

Tab.6/7 : Paramétres du module CPX du CMAX
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6. Paramétrage

6.3.2 Startup-Parameter

Les paramétres de module O ... 5 ne sont ni utilisés ni trans-
mis.

La configuration du module (octet 6 + 7) est transmise du
maitre au CPX via le paramétrage de démarrage. Les parame-
tres sont prédéfinis et décrits dans le fichier GSD.

Les deux octets ne sont alors pas encore utilisés et sont ré-
servés pour des fonctions futures.

Le format de données du module est prédéfini par le parame-
tre « Format de données valeur analogique » dans le CPX,
dans la mesure ol il est supporté par le n"'ud CPX (voir para-

graphﬂ.z).

Paramétres de module standard (octet 0 & 5)

Les paramétres de module standard dans l'octet 0 ... 5 ne
sont pas utilisés par le CMAX.

Configuration du module (octet 6 et 7)

Configuration du module 1 et 2

Octet | Bit Nom Description

6 0...7 | Configurationdu =:0! (réservé)
module 1

7 0...7 | Configurationdu =:0! (réservé)
module 2
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6.3.3 Ordre de paramétre acyclique

Fonctions acycliques dans les paramétres du
module

Les octets 8 a 61 des paramétres du module CPX sont utilisés
afin d’exécuter des fonctions acycliques dans le CMAX. Cette
zone est répartie en une téte fonctionnelle qui sert a la com-
mande de 'ordre et un champ de données de 50 octets.

Octet Description

8..11 Téte fonctionnelle pour la commande de l'ordre

12...61 | Plage de données (selon la fonction souhaitée)

Est actuellement uniquement mise a disposition la fonction 1
= le canal Festo Parameter FPC permettant d’échanger des
paramétres acycliques entre APl et le CMAX.

L’API transfére dans cette plage de données jusqu’a sept
paramétres, une handshake étant toutefois requise entre
’API et le CMAX.

L’avantage du paramétrage acyclique est que ’API ne doit
pas modifier les données E/S lors de la transmission des pa-
rameétres. Si le paramétre ne le requiert pas, le mode de fonc-
tionnement ne doit pas étre modifié et I’axe ne doit pas non
plus étre arrété.

Nota

Lors de la transmission acyclique des paramétres, assurez-
vous qu’en cas de démarrage d’un ordre de positionne-
ment, ses valeurs de consigne ont entiérement été
transmises au CMAX. Le cas échéant, évitez les ordres de
positionnement lors de la transmission des paramétres.
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Procédure générale

Les paramétres de module, octet 8 ... 11 comportent une téte
fonctionnelle qui commande la poignée de mains entre ’API
et le CMAX.

Structure de la téte fonctionnelle

Octet Nom Description

PCB Parameter Ordre

octet 8 ControlByte | 0= Ne pas exécuter d’ordre
(PCB) 1= Demander l'ordre pour 'axe 1

(P8.0-P8.7)

PSB Parameter Résultat

octet 9 Status Byte 0= Ordreen cours de traitement
(PSB) 1= Ordre exécuté avec succés

(P9.0-P9.7) Erreur générale :

-1=Ordre (PCB) erroné

-2=Numéro de fonction (PFB) erroné

-3 = Initialisation du systéme : Impossible d’exécuter l'ordre

-4 = Un ordre est déja en cours de traitement

Erreur en cas de fonction 1 (canal Festo Parameter)

-10 = FPC:Le nombre de paramétres (octet 12) est incorrect
(admissible 1...7)

PFB Parameter Numeéro de fonction
octet 10 FunctionByte | 0= Aucune fonction

(PFB) 1= Canal Festo Parameter
(P10.0-P10.7)
PLB Parameter réservé pour des extensions ultérieures
octet 11 Length Byte positionner sur 0

(PLB)

(P11.0-P11.7)

Tab. 6/8: Téte fonctionnelle
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Procédure

1.

L’API regroupe les données d’ordre conformément au
numéro de fonction. Les octets non utilisés dans la plage
de données doivent également étre transmis. Nous vous
recommandons de les définir sur 0.

2. L’API transmet les données dans le paramétre de module,
octet 8 ... 61. Et elle définit le PCB (octet 8) sur 1. L’octet
d’état devrait étre défini sur 0.

3. Le CMAX traite l’ordre une fois l’octet 61 transmis. Si le
CMAX a terminé le traitement, il entre le résultat dans
'octet d’état PSB (octet 9).

4. L’API it pendant ce temps-la les données 8 ... 61, jusqu’a
ce qu’il détecte une valeur différente de 0 dans 'octet
d’état PSB (octet 9).

5. Siunrésultat est disponible, ’API doit vérifier si 'ordre a
été exécuté avec succés (PSB = 1) ou si une erreur a été
signalée (PSB < 0).

Remarques

Les octets 8 a 61 doivent toujours étre inscrits. L’ordre est
uniquement traité par le CMAX une fois que l'octet 61 a
effectivement été transmis.

Si un résultat doit étre prélevé avant qu’un ordre n’ait été
requis, PSB reste = 0 (ordre en cours de traitement)

Lors de I’écriture des octets 8 a 61, veillez a ce que PCB et
PFB soient affectés correctement.

Le contenu de PSB est défini par le CMAX aprés chaque
acces en écriture de ’API sur I’état actuel. Le CMAX n’ana-
lyse pas lui-méme la valeur écrite par I’API. La valeur de-
vrait étre écrite par ’API avec 0 afin que le contenu diffé-
rent de O provienne en toute sécurité de lordre actuel.

Si un ordre est déja en cours de traitement, un nouvel
ordre sera refusé et ne sera pas traité (PSB = -4).
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6.3.4 Canal de paramétres Festo FPC (fonction 1)

Commande de U’ordre et octets de données

Octet Contenu Description

8 Téte fonc- | Para. Control Byte PCB=1 1= Demander un ordre pour 'axe X
tionnelle

9 Para. Status Byte PSB =0  Définir ’état sur O lors du démarrage

10 Para. Function Byte PFB=1  Numéro de fonction = canal de paramétres

11 Para. Length Byte PLB =0 (réservé)

12 Octets de Nombre de paramétres Nombre de paramétres (admissibles: 1...7)
données

13...19 Paramétre 1 Octet 1 ... 7 du paramétre 1

20...26 Paramétre 2 Octet 1 ... 7 du paramétre 2

27 .33 Paramétre 3 Octet 1 ... 7 du paramétre 3

34...40 Paramétre 4 Octet 1... 7 du paramétre 4

41..47 Paramétre 5 Octet 1 ... 7 du paramétre 5

48...54 Paramétre 6 Octet 1 ... 7 du paramétre 6

55...61 Paramétre 7 Octet 1 ... 7 du paramétre 7

Tab.6/9:  Affectation des paramétres du module pour la transmission de paramétres

Les différents paramétres sont des ordres FPC, comme décrit
au paragraphﬁ.l.

Structure des paramétres 1... 7

Transmis- | N° d’octet dans le paramétre
sionde | gctet1 | Octet2 | Octet3 | Octet4 | Octet5 | Octet6 | Octet?
Requéte Index Parameter Identifier (iden- | Valeur de paramétre 32 bits
tificateur du paramétre)
Bit 00 a 11 : PNU
Bit 12 a 15 : Request ID
Réponse Index Parameter Identifier (iden- | Valeur de paramétre 32 bits
tificateur du paramétre)
Bit 00 a 11 : PNU
Bit 12 a 15 : Request ID
Tab.6/10: Affectation des paramétres 1...7
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

A.1 Opérations préliminaires a la mise en service et présentation

A.1.1 Contrdle de l’axe

Avant la mise en service :

Contrdlez toute l’architecture du systéme, en particulier le
raccordement de l’actionneur et l'installation électrique
(voir la description du systéme relative au CMAX).

A.1.2 Enclencher l’alimentation électrique, comportement au démarrage

A

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

Avertissement

Grandes forces d’accélération des actionneurs raccordés !
Les mouvements intempestifs peuvent provoquer des colli-
sions et causer de graves blessures.

¢ Enclencher:
Mettre d’abord sous tension et enclencher ensuite I’ali-
mentation pneumatique.

o Déconnecter :
Avant les travaux de montage, d’installation et d’entre-
tien, coupez 'alimentation électrique et pneumatique
simultanément ou dans [’ordre suivant :
1. Alimentation pneumatique
2. Alimentation électrique de I’électronique/des cap-
teurs
3. Alimentation de la tension sous charge sorties/distri-
buteurs
Effectuer les travaux dans ’environnement de la ma-
chine uniquement aprés coupure et verrouillage de 'ali-
mentation électrique et en air comprimé.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Etat a la livraison
(premiére mise en marche ou aprés réinitialisation
des données)

— Les composants raccordés (distributeur et systéme de
mesure ou interface de capteur) sont recherchés automa-
tiquement au niveau du raccordement de |’axe, les infor-
mations contenues sont lues.

— Les composants détectés ne sont pas repris automatique-
ment comme état de consigne.

— Lerégulateur ne peut pas étre activé sans paramétrage
complet D des paramétres d’axes. Les valeurs réelles ne
sont alors pas mises a jour.

Démarrage normal

— Les composants raccordés (distributeur et systéme de
mesure ou interface de capteur) sont recherchés automa-
tiquement au niveau du raccordement de |’axe, les infor-
mations contenues sont lues.

— La configuration réelle trouvée est comparée a la configu-
ration théorique. Toute divergence entraine une erreur, un
régulateur n’est pas activé. Cette erreur ne peut étre vali-
dée qu’aprés un paramétrage .

Parameétres détectables Le CMAX détermine automatiquement toutes les valeurs de
paramétres mises en mémoire dans ’actionneur, le capteur
(systéme de mesure) ou le distributeur. Le Plugin FCT peut
lire ces valeurs a partir du contrdleur, elles ne doivent pas
étre entrées dans le projet FCT. Les données déterminées ne
peuvent pas étre écrasées.

1 « Paramétrage effectué » : Chaque paramétre de la zone
Paramétres d’axes/mécanique (avec DNCI, également
Déplacement de référence) contient des données utiles.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Réinitialisation des données

Une réinitialisation des paramétres d’axes (voir paragraphe

.3.4) déplace les paramétres d’axes du CMAX a l’état a la

ivraison. Dans cet état, le CMAX ne comprend aucune con-
figuration théorique. Un paramétrage est nécessaire afin
d’activer le régulateur.

Le CMAX peut étre configuré avec et sans composants raccor-
dés (« dans le Bureau »). Si le distributeur et U'interface de
capteur ont été raccordés, le CMAX exécutera ’analyse auto-
matique du matériel aprés |’activation. Les données alors
détectées seront reprises par le FCT.

Si une mise en service est effectuée sans composant, toutes
les données devront étre entrées.

Afin d’identifier ’état du paramétrage, I’état C0O ... CO3 s’affi-
che sur ’écran (peut également &tre interrogé par la lecture
du PNU 1192:02). Ces états marquent respectivement la pro-
chaine action requise.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Power-On
)

Recherche I’axe
sur le raccor- |E||z|
dement d’axe

PNU 1192:02=0

Distributeur et Distributeur et systéme de
systéme de mesure OK mesure manquants

v

Axe trouvé Axe non trouvé

Configuration Configurationthéorique Configuration
théorique disponible pas encore disponible théorique disponible

vy

Régulateur En attente du Dysfonction-
]
ot

W DE |l

PNU 1192:02 = 4 PNU 1192:02 = 0
+ PNU 1192:02 = 4

En attente du
type de vérin |z|
+ PNU 1192:02 =1
En attente
des para-

métres d’axes
PNU 1192:02 = 2

Y
ot
dépfascen?ent

PNU 1192:02 =3
: &
5]
Régulateur !
prét

PNU 1192:02 =4

La premiére mise en service a été Etat lors de la premiére mise en service
effectuée, CMAX est opérationnel (état a la livraison ou apreés réinitialisa-
tion des données) : en attente de la
Dysfonctionnements, voir chapitrﬂ premiére mise en service

Fig. A/1: Comportement au démarrage
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Description des états

] Détection du distributeur et du systéme de mesure.
= _,l Cette opération dure maximum 3 secondes.
PNU EZ:OZ=O
E Le CMAX n’a pas détecté de configuration théorique.
= Le systéme de mesure n’est pas encore défini.
1|07
(]

L’utilisateur doit d’abord définir le systéme de mesure a utili-
ser. Tant que le systéme de mesure n’est pas configuré,
’accés aux paramétres d’axes est limité puisque le CMAX ne
sait pas que les paramétres doivent étre mis a ’échelle. Seul
un accés aux données de diagnostic et aux données requises
par le FCT afin de déterminer le systéme de mesure (type de
systéme de mesure, etc.) est autorisé.

PNU 1192:02=0

Le systéme de mesure est défini par PNU 1192:05.

Dans cet état, il est possible d’accéder aux données suivantes :

PNU:IND | Accés Description
1xx Lecture/écriture | Caractéristiques de 'appareil :
2XX déterminer le nom de l'appareil,

le numéro de version
Données de diagnostic : lire l'inci-
dent actuel

1190:01 Lecture A partir de la détection du

1190:05 matériel :

1190:11 type de vérin, type de capteur,
type de distributeur

1192:03 Lecture/écriture Exécuter une réinitialisation des
données

1192:05 Lecture/écriture | Systéme des mesures

1192:06 Lecture Tableau de systéme des mesures

Tab.A/1: Accés aux paramétres a ’état C00
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

[N
I
K

PNU1192:02=1

ot
7= =0
S

PNU 1192:02 =2

A-8

Le systéme des mesures a été configuré. Le CMAX attend la
détermination du type de vérin.

Nous savons a présent si le systéme de mesures impérial ou
métrique est utilisé. Les paramétres ne peuvent cependant
toujours pas étre mis a I’échelle, il manque encore la
différenciation entre translationnelle (vérin linéaire) et rota-
tionnel (vérin oscillant). Pour cela, le type de vérin

(PNU 1100) doit étre inscrit. Le type de vérin définit le ta-
bleau de systéme des mesures réellement utilisé (voir PNU
1192:06).

Il est possible de déclencher de nouveau une réinitialisation
des données si le systéme des mesures a été défini de ma-
niére erronée.

Le systéme des mesures et le type de vérin ont été pa-
ramétrés avec succés. Le CMAX attend I’écriture des pa-
ramétres d’axes.

Le matériel détecté a été mis a I’échelle. Les paramétres par
défaut utiles dans le systéme des mesures de l’utilisateur
ont été créés. Il est possible d’accéder a tous les paramétres,
donc il est a présent possible de lire la longueur de vérin, la
longueur de capteur, etc. détectées.

Les paramétres d’axes doivent a présent étre transmis
(téléchargement). Chaque paramétre de la zone Paramétres
d’axes/mécanique, et avec DNCI également les paramétres
du déplacement de référence, doit au moins étre écrit une
fois, indépendamment de la valeur.

Pour redémarrer la mise en service, il est possible de déclen-
cher une réinitialisation des données (p. ex. en cas de
systéme des mesures incorrect).
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

[N
[y

PNU 1192:02=3

Le paramétrage de base a été terminé. L’axe peut a présent
étre utilisé.

Un test de déplacement peut étre effectué. Le raccordement
correct de ’actionneur est alors vérifié.

Il est possible de sauter le test de déplacement par ’écriture
du PNU 1192:07 = 2 (hon recommandé).

Erreur lors de la mise en service

Dansfig. A/1, seuls les principaux chemins d’accés sont en -
trés afin de représenter le principe.

Si p. ex. seul un composant est détecté (donc capteur ou dis-
tributeur), une erreur E60 ou E80 est générée, car l’on sup-
pose gu’il s’agit d’'un défaut. De plus, il existe d’autres possi-
bilités d’erreur avant ou pendant la mise en service, p. ex.

— une tension de service E52 insuffisante,
— une erreur de mémoire E7x,

— ou une activation du régulateur avant d’atteindre I’état
C03 (entraine E05).

Vous trouverez de plus amples informations sur 'indication
de I’état dans la description du systéme relative au CMAX
(chapitre 5).
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

A.2 Mise en service via le nceud CPX (bus de terrain)

A.2.1 COO : paramétrage de base

Ce paragraphe contient une notice étape par étape du paramé-
trage de baserfjg. A/2 donne une vue d’ensemble de la procé-
dure a suivre. Ta description des états COO a CO3 est nécessaire
a la compréhension (voir paragraphﬁ.l.zﬁg. A/1).

C CMAX a l’état

de livraison D

)

Activer le mode de fonctionnement
Mise en service

Régler le systéme des mesures :
PNU 1192:05=1...2

1 = métrique
2 = impérial

Régler le type

d’actionneur :

PNU 1100:00=1...5

D]

Téléchargement

du bloc MARCHE

PNU 1192:01=1

Charger les paramétres d’axes
Tous les PNU

Téléchargement

des blocs ARRET

PNU 1192:01 =0

[HE]

C CMAX attend le test de déplacement >

D Une réinitialisation des données permet de déplacer les
paramétres d’axes a I’état de livraison, les caractéristiques de
'appareil et les données de diagnostic sont conservées.

Fig. A/2 : Paramétrage de base
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Fonctions de mise en service (PNU 1192)

Le paramétre « Fonctions de mise en service » commande des
fonctions importantes de la mise en service. L’écriture du
paramétre déclenche dans le contréleur des actions com-
plexes qui sont impérativement nécessaires pour une mise en
service.

Voir le paragraphﬁ.4.16.

La fonction « Réinitialisation des données » (PNU 1192:03)
permet a tout moment de remettre le contrdleur a I’état de
livraison. Les paramétres d’axes et d’identification sont alors
supprimés. Il est ensuite impératif de répéter la mise en ser-
vice, identification comprise.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

A.2.2 Notice étape par étape du paramétrage de base

Etape1:

Activer le

contrdleur. L’état

C00 est actif.

2e étape :

Sélectionnerle
mode de fonc-

tionnement Mise

:
i
2
LY [

4‘
[
79077

Controler I’état (lire PNU 1192:02 -> consigne = 0).

Recommandation : Ecrire le nom de 'appareil (PNU 121).
La valeur prédéfinie « CMAX1 » peut certes en principe

étre utilisée, un nom individuel est cependant recom-
mandé pour le cas ol 'accés au contrdleur doit égale-

ment étre possible avec le FCT.

3. Contrdler le numéro de version du firmware (lire
PNU 101). Avant tout paramétrage, il convient de s’assu-
rer que le CMAX est vraiment compatible avec les
données de projet suivantes.

Activer le mode de fonctionnement « Mise en service »
dans CCON, attendre le signal de retour dans SCON.

STOP et ENABLE ne doivent pas étre activés.

en service
B7 B6 B5 B4 B3 B2 B1 BO
CCON OPM2 OPM1 LOCK - RESET BRAKE STOP ENABLE
Con- 1 0 X 0 X X 0 0
signe
SCON OPM2 OPM1 FCT_MMI| 24VL FAULT WARN OPEN ENABLED
Con- 1 0 X X 0 0 0 0
signe

Si les paramétres doivent étre transmis via les données E/S
cycliques de I’API, le mode de fonctionnement « Paramétrage
» doit étre sélectionné.

OPM2 0OPM1 Mode de fonc- | Transmission de paramétres
tionnement via
1 0 Mise en service| Cl/DIAG ou paramétre de

module, p. ex. DPV1

Paramétrage

Utilisation des données E/S
cycliques octet 2..8
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A. Remarques relatives a la mise en service et a 'aprés-vente

Etape 3 :

Définir le systéme
des mesures

Etape 4 :

Ecriture du type
de vérin

Etape 5:

Activer le télé-
chargement du
bloc

5.

Définir le systéme des mesures souhaité (PNU 1192:05).

1192:05=1- Métrique/systéme S|

(métre, kilogramme, Newton, ...)
1192:05=2 - Systéme impérial

(pouce, pound, pound-force, ...)

L’écriture du paramétre entraine l’activation de I’état de
mise en service CO1. Ceci peut étre vérifié par la lecture
du PNU 1192:02.

Ecrire le type de vérin dans la configuration théorique

(PNU 1100:01). Le type de vérin doit concorder avec la
valeur de la détection automatique du matériel. La va-
leur détectée peut étre lue a partir de la configuration

réelle (PNU 1190:01).

Le type de vérin définit le tableau du systéme des mesu-
res utilisé. Le CMAX met a I’échelle a présent les indica-
tions de longueur de la configuration réelle dans le
systéme d’unités de mesure de 'utilisateur et les re-
prend dans la configuration théorique. Il est dés a
présent possible d’accéder a tous les paramétres.

L’écriture du paramétre entraine l’activation de I’état de
mise en service C02. Ceci peut étre vérifié par la lecture
du PNU 1192:02.

Activer le téléchargement du bloc
(écriture de PNU 1192:01 = 1).

Lors du téléchargement du bloc, le régulateur n’est pas
recalculé. Lors de ’écriture, seules les valeurs limites des
paramétres sont controlées. Les dépendances entre les
paramétres ne sont pas contrdlées. Cette fonction permet
de charger les paramétres dans un ordre quelconque.

Exemple de paramétres dépendants : Les fins de course
logicielles dépendent de la longueur du vérin.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Etape 5: 8. Charger les paramétres d’axes :

[
Charger les pa-
ramétres d’axes [l

A-14

Chaque paramétre du groupe Configuration de 'actionneur
(avec DNCI également Déplacement de référence) doit étre
initialisé de maniére judicieuse. Tous les paramétres écrits

doivent coincider avec les paramétres détectés.

Les données mécaniques suivantes doivent étre écrites :

Configuration Configuration Paramétres

théorique réelle

PNU 1100 PNU 1190:01 Type de vérin

PNU 1101 PNU 1190:02 Diamétre du vérin

PNU 1102 PNU 1190:03 Longueur du vérin

PNU 1103 PNU 1190:04 Diamétre de la tige de piston

PNU 1110 PNU 1190:05 Type de systéme de mesure

PNU 1111 PNU 1190:06 Longueur du systéme de
mesure

PNU 1120 PNU 1190:11 Type de distributeur type

Pour DNCI/DDPC, les données suivantes doivent en outre

étre écrites :

Paramétres Paramétres

d’axes

PNU 1130 Décalage du point zéro de l’axe

PNU 1131 Vitesse du déplacement de référence
PNU 1132 Méthode de déplacement de référence

Les paramétres suivants doivent étre écrits :

Données Valeurs Paramétres
d’application | par défaut
(sn
PNU 1140 0° Position de montage
PNU 1141 6 bars Pressiond’alimentation
PNU 1142 5kg Masse déplacée sans la piéce a usiner

(charge minimum)

Tous les autres paramétres contiennent des valeurs
prédéfinies utiles. Ces derniéres peuvent étre — mais ne
doivent pas — étre écrasées. La liste d’enregistrements
n’est pas initialisée.
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A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

Etape 5:

h . e
Désactiver le I
téléchargement

du bloc

9. Désactiver le téléchargement du bloc

(écriture de PNU 1192:01 = 0).

En cas de désactivation du téléchargement du bloc, le
régulateur est paramétré pour la premiére fois. Si, lors de
’écriture des paramétres d’axes, tous les paramétres
requis ont été écrits, I’état CO2 est quitté. A partir de ce
moment, il est tout d’abord possible de lire la position
réelle ou d’exécuter une autre fonction du CMAX.

Le CMAX attend a présent ’exécution du test de déplace-
ment.

A.2.3 Paramétrage sans matériel

Propriétés

Longueur du vérin

Le CMAX peut entiérement étre paramétré sans matériel.
Pour ce faire, le raccordement d’un axe n’est pas néces-
saire.

Si aucun axe n’est raccordé, le contrdleur signale une
erreur apres le paramétrage. Le CMAX est tout de méme
entiérement capable de diagnostic et paramétrable.

Toutes les données paramétrées peuvent étre lues sans
matériel. Le raccordement d’un axe n’est pas néces-
saire.

Pour le DGCI, la longueur utile réelle est enregistrée. Cette
derniére est lue lorsque le matériel est raccordé et est éga-
lement reprise dans les données de consigne. En cas de
mise en service sans matériel, la longueur nominale doit
étre paramétrée car la longueur utile n’est pas connue. Lors
de la comparaison des configurations théorique et réelle, le
CMAX accepte aussi bien la longueur utile que la longueur
nominale.
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Numéros de série et
temps de balayage

A-16

Exemple :

Avec un DGCI-25-500, lors de la mise en service avec
matériel, la longueur utile de 501,63 mm est lue et la confi-
guration théorique est reprise. Sans matériel, la valeur
500,00 mm doit &tre programmée.

En cas de connexion définitive du matériel, 'utilisateur peut
reprendre la longueur utile. Cela ne s’effectue pas automati-
qguement. Si la longueur utile et nominale configurée n’est
pas adaptée, le CMAX accepte une divergence de 5,00 mm
entre la longueur configurée et la longueur nominale enre-
gistrée dans l’actionneur sans erreur ni avertissement.

Méme les numéros de série du capteur et du distributeur et
le temps de balayage du capteur (systéme de mesure) ne
sont pas connus lors de la mise en service hors ligne. Les
données sont reprises automatiquement aprés la connexion
du matériel, si les données restantes correspondent aux
composants raccordés.
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A.2.4 CO3:Test de déplacement

Apreés le paramétrage, un test de déplacement permettant de
contrdler le sens de régulation de I’actionneur devrait étre
effectué. Cela permet de détecter si les flexibles ont été rac-
cordés correctement. Aprés le paramétrage, le CMAX attend
’exécution du test de déplacement et le caractérise par ’affi-
chage de CO3 sur ’écran.

Le test de déplacement doit impérativement étre exécuté ou
sauté (non recommandé).

Vous trouverez des informations sur ’exécution du test de
déplacement au paragraph(fj.z.l.

A.2.5 Déplacement de référence et identification

Une fois le test de déplacement effectué avec succes, les
fonctions suivantes doivent étre exécutées :

— Déplacement de référence, voir paragraph¢=3.2.2
(uniquement pour le type de systéme de mesure codeur).

— ldentification, voir paragraphﬁ.z.S.
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A.3 Exploitation et service aprés-vente

A.3.1 Comparaison des configurations théorique et réelle

Les numéros de série n’ont
pas encore été repris.

Les numéros de service ont
été repris.

Lors de la mise sous tension, le CMAX effectue une comparai-
son entre la configuration théorique et la configuration réelle.
L’importance de cette comparaison dépend de la reprise ou
non des numéros de série des composants.

La configuration réelle doit uniquement étre compatible avec
la configuration théorique. Les divergences provoquent
lerreur EO1.

La configuration réelle est compatible si elle concorde avec la
configuration du matériel, dans le cadre de certaines toléran-
ces. Les numéros de série ne sont pas comparés ; seules la
taille, la pression de service et la position de montage sont
comparées.

La configuration réelle doit &tre compatible avec la configura-
tion théorique. Les composants distributeur et systéme de
mesure ont été clairement attribués au projet. Les divergen-
ces provoquent la panne EO1.

Les numéros de série du systéme de mesure/de l'interface
de capteur et du distributeur doivent concorder avec les
numéros de série configurés. Une divergence provoque
'avertissement W08, des divergences dans les deux cas
provoquent la panne EO1.

Les données dépendantes du distributeur ou de l’actionneur
individuel déterminées lors de U’identification et ’'adaptation
en sont la raison.

Les numéros de série sont repris, si un test de déplacement,
un démarrage ou un déplacement de référence est exécuté
pour la premiére fois.

Les numéros de série et les données de configuration corres-
pondantes sont repris chaque fois que ['utilisateur exécute
l’identification.
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Paramétres Ecarts admissibles en cas de comparaison des configurations
théorique et réelle
Avant la reprise du aprés la reprise du Aprés lidentification
n° de série ¥ n° de série 2

Vérin

Type Aucun écart Aucun écart Aucun écart

Longueur utile/ 5 mm 5 mm 5 mm

nominale 3

Diamétre Aucun écart Aucun écart Aucun écart

Diamétre tige de
piston 4

Aucun écart

Aucun écart

Aucun écart

Systéme de mesure

Type

Aucun écart

Aucun écart

Aucun écart

Longueurnominale

5mm

5mm

5mm

Numéro de série

Modifications
quelconques

Modifications
quelconques >

Modifications
quelconques >

Distributeur

Type

Aucun écart

Aucun écart

Aucun écart

Numéro de série

Modifications
quelconques

Aucun écart

Aucun écart

D Avant la reprise des numéros de série, des modifications quelconques de la configuration théori-
que sont admissibles, si aucune configuration réelle n’est présente. Une configuration réelle
compléte est actuellement uniquement présente en cas d’utilisation du DGCI.

2) Aprés la reprise du numéro de série ou aprés 'identification, ces tolérances ne sont pas unique-
ment applicables pour les écarts entre les valeurs de consigne et les valeurs réelles, mais égale-
ment entre les valeurs de consigne anciennes et récentes.

3) Seule une longueur de vérin avec laquelle les deux valeurs réelles sont comparées est configurée.

4) Diamétre de la tige de piston

5) Avec le DGCI, aucun écart admissible.

Tab.A/2:

Optimiser les paramétres

Ecarts admissibles en cas de comparaison des configurations théorique
et réelle

Différents paramétres peuvent encore étre adaptés apres la
mise en service afin d’optimiser le projet. Par exemple, la
longueur du vérin peut étre modifiée d’environ 5,00 mm afin
de pouvoir, en cas de régulation de la force, démarrer
jusqgu’en position de fin de course du vérin.
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Toute modification hors des tolérances indiquées n’est pas
admissible. Afin que ’adaptation ne soit pas trop importante
en raison des téléchargements répétés, une copie des don-
nées sera créée au moment de la reprise du numéro de série
afin de permettre la comparaison (PNU 1195).

Apreés l'identification, la modification d’autres paramétres est

limitée.

Paramétres Ecarts admissibles en cas de comparaison des configurations
théorique et réelle
Avant la reprise du aprés la reprise du Aprés lidentification
n° de série n° de série

Données d’application

Pression de service Modifications Modifications 1 bar
quelconques quelconques

Position de montage Modifications Modifications 3°
quelconques quelconques

Réglages

Masse piéce lors de Modifications Modifications Modifications

mise sous tens. quelconques quelconques quelconques

Axe double Modifications Modifications Aucun écart
quelconques quelconques

Unité de blocage Modifications Modifications Modifications
quelconques quelconques quelconques

Tige de piston traver- Modifications Modifications Aucun écart

sante quelconques quelconques

1 Masse de la piéce & usiner/moment d’inertie de masse lors de la mise sous tension

Tab.A/3: Ecarts admissibles en cas de comparaison des configurations théorique et
réelle

A-20 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




A. Remarques relatives a la mise en service et a ’'aprés-vente

A.3.2 Echange de composants

Configuration théorique

Configuration réelle

Comparaison théorique et réelle de la configuration du
matériel

A chaque nouveau calcul du régulateur, une comparaison théo-
rique et réelle entre la configuration actuelle du matériel (confi-
guration réelle) et la configuration théorique est effectuée.

La configuration théorique se compose des valeurs pa-
ramétrées par 'utilisateur pour la configuration de l'actionneur.

La configuration réelle se compose des valeurs déterminées
lors de la détection automatique du matériel pour les com-

Composants

posants.

Echange d’un composant

Le CMAX remarque ’échange conformément aLETFb. Al4.

Echange s’effectue avec un composant ...

de méme type et de méme taille

de type et de taille différents

Vérin/actionneur

DGCI : détection par numéro de série
du systéme de mesure

DGCI : détection par information sur la
longueur et le diamétre dans le
systéme de mesure

Autres actionneurs : pas de détection
possible

Autres actionneurs : pas de détection
possible

Distributeur

Détection par numéro de série

Détection par information sur le type

Systéme de
mesure

DGCI : détection par numéro de série

DGCI : détection par information sur la
longueur et le diamétre

Autres systémes de mesure : pas de
détection possible

Autres systémes de mesure : détection
du type de construction par l'interface
de capteur, pas d’information sur la
longueur.

Interface de
capteur

Détection par numéro de série

Détection par information sur le type

Tab. A/4 :
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Réaction du CMAX a I’échange contre un composant de
méme type

— Les données d’identification ne sont pas rejetées.

— Le travail est admis sans nouveau paramétrage/nouvelle
identification.

— Un avertissement est généré. Ce dernier est conservé tant
gu’aucun paramétrage/aucune identification formelle
n’est effectué(e).

Réaction du CMAX a ’échange contre un composant de type
différent ou de taille différente

— Les données d’identification ne sont pas rejetées.

— Le travail n’est pas admis sans nouveau paramétrage, le
régulateur ne peut pas activé.

— Une erreur est générée.

Longueur du vérin La longueur du vérin et la longueur du capteur peuvent étre
modifiées de max. 5,00 mm, sans qu’une nouvelle identifi-
cation ne soit nécessaire. En cas de modification < 5,00 mm,
le CMAX suppose que la longueur utile du vérin présent doit
étre optimisée.

Lors de la mise en service hors ligne du CMAX; la longueur no-
minale du vérin doit étre indiquée. Cette derniére est alors ac-
ceptée si elle diverge de la longueur utile de plus de 5,00 mm.

Si le vérin a été échangé, il devra absolument étre de nouveau
identifié, méme si le CMAX n’émet aucun message d’erreur !

Adapter les paramétres de consigne

Les paramétres mécaniques peuvent uniquement étre modi-
fiés si les données d’identification ont préalablement été sup-
primées.
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Code d’erreur défini

Message Conséquence

EO1 Plus d’un composant (donc vérin et distribu- | L’identification doit étre réinitialisée et étre
teur) a été échangé. de nouveau exécutée aprés adaptation de la

. . configuration théorique.

Le vérin (type, longueur, diamétre) ne corres- | oy le cas échéant, rétablir I'état précédent.
pond pas a la configuration théorique.
Le systéme de mesure (type, longueur) ne
correspond pas a la configuration théorique.
Le distributeur (type) ne correspond pas a la
configuration théorique.

W08 | Un composant (vérin, capteur ou distribu- Ilest recommandé de renouveler l'identifi-
teur) a été remplacé par un nouveau compo- | cation, mais la poursuite du travail est
sant. possible.
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A.3.3 Reconfigurer I’axe

Si un CMAX est relié a un axe défini via le numéro de série
(voir paragraph(fjj.l), les données de configuration du ma-
tériel pourront uniquement étre modifiées dans une zone
définie. Si le CMAX est utilisé sur un autre axe, il conviendra
d’abord de supprimer cette connexion.

Il est possible que l'utilisateur échange un axe par un axe de
taille différente dans son installation, par exemple afin de
pouvoir appliquer plus de force par une surface de piston
plus importante. Dans ce cas, il n’est pas nécessaire d’effacer
le controleur complet. Seules les données qui sont impérati-
vement nécessaires sont effacées.

Il existe deux variantes d’effacement des données :
— Effacer toutes les données d’un axe.

— Effacer uniquement les données d’identification et
d’adaptation.

Dans la deuxiéme variante, la liste d’enregistrements, les
valeurs prédéfinies, les amplifications du régulateur, etc. sont
conservées. Ceci peut parfaitement étre utile si par exemple
les valeurs de positions ont été apprises.

Le CMAX signale qu’il est nécessaire d’effacer les données lors
de la transmission des données avec le code d’erreur FPC 107 :

« Dans le CMAX, des données d’identification et d’adaptation
permettant d’empécher la modification de la configuration
actuelle sont présentes. Ces données doivent tout d’abord
&tre réinitialisées. »

L’utilisateur a le choix d’effacer toutes les données ou uni-
qguement les données d’identification.
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A.3.4 Réinitialisation des données

Réinitialiser

Il existe trois modes de réinitialisation des données dans
CMAX, voiljab. A/5.

Description

Réinitialisation
des données
d’identification

- Cette fonction peut étre déclenchée par le FCT et ’API.

- Seules les données d’adaptation et d’identification sont réinitialisées. Toutes
les autres données sont conservées.

La réinitialisation des données est déclenchée par ’écriture sur le paramétre de

mise en service « Réinitialisation des données » PNU 1192:03 = 2.

Réinitialisation
des parameétres
d’axes

- Cette fonction peut étre déclenchée par le FCT et ’API.

- Toutes les paramétres utilisateurs d’un axe sont remis a ’état de livraison.

— Les données d’identification, d’adaptation et de maintenance d’un axe sont
réinitialisées.

— Lamémoire de diagnostic est conservée et recoit I’entrée « Réinitialisation
des données ».

- Les caractéristiques de l’appareil telles que le nom de ’'appareil ou la durée
de fonctionnement sont conservées.

- Un mot de passe n’est pas effacé.

La réinitialisation des données est déclenchée par ’écriture sur le paramétre de

mise en service « Réinitialisation des données » 1192:03 = 3.

Réinitialisation
des caractéristi-
ques de I’appareil

— Cette fonction est uniquement disponible via les commandes Cl a 'interface
de diagnostic et peut seulement étre déclenchée par le FCT. Un API ne peut
pas déclencher de réinitialisation des caractéristiques de ’appareil via le bus
de terrain.

— Lors de cette réinitialisation, le CMAX complet est remis a [’état de livraison.
Les données d’identification, d’adaptation et de maintenance des deux
(niveau 2) axes et des caractéristiques communes de 'appareil telles que le
nom de 'appareil, la durée de fonctionnement, etc. sont effacées.

— La mémoire de diagnostic des axes est effacée.

- Un mot de passe prédéfini dans I'appareil est effacé.

C’est la seule possibilité de continuer a utiliser un appareil, si un mot de
passe défini a été oublié.

Aprés la réinitialisation, il n’est plus possible de communiquer avec le CMAX.

L’écran afficher 3 traits clignotants « --- ». Le terminal CPX doit étre désactivé

puis de nouveau activé.

Tab. A/5 : Modes de réinitialisation des données

Si on parle d’une réinitialisation des données de maniére
générale, il s’agit d’une réinitialisation des paramétres
d’axes.
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A.3.5 Mise ajour du firmware

Une mise a jour du firmware CMAX peut étre effectuée a
l’aide du Plugln FCT CMAX via l'interface de diagnostic du
nceud CPX.

Si lors de l’activation, aucun firmware valable n’est chargé
sur le module, le message d’erreur E74 « Pas de firmware »
apparait.

Le Bootloader n’est pas écrasé lors de la mise a jour du firm-
ware, une désactivation lors du téléchargement n’entraine
par conséquent par Uinutilité du CMAX. Le téléchargement
peut étre redémarré. Les fichiers du firmware contiennent des
informations de compatibilité afin de s’assurer que le Boot-
loader et le firmware sont en harmonie.
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A.3.6 Comportement au démarrage et Powerdown

Aprés la mise sous tension, outre Uinitialisation, on controlera
également si la sauvegarde des données du FRAM a été
effectuée sans erreur lors de la derniére désactivation.

En cas d’erreur, le message E76 (erreur Power-Down) est
émis.

Si la tension de service baisse en dessous de 17,9V, toutes
les données rémanentes (paramétres d’axes et de 'appareil,
données d’identification et d’adaptation) sont sauvegardées
de maniére rémanente.

— Silatension d’alimentation se situe de nouveau en
’espace de 10 ms dans la plage valable, cette chute du
réseau restera sans conséquence.

— Sil’effondrement de la tension dure plus de 10 ms
(ne pas déconnecter), la panne E52 est signalée.
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A.4 Diagrammes séquentiels pour la programmation

A.4.1 Mise en service

A-28

Vous trouverez ci-aprés des diagrammes séquentiels pour
la commande du CMAX via ES pour des cas d’application

typiques.

Conditions préalables

— Tension d’alimentation et tension sous charge des distri-
buteurs en ARRET.

— Le maitre du bus de terrain est prét pour la communica-
tion de telle sorte que la communication pourra étre éta-
blie une fois le terminal CPX activé. Dans le cas contraire,
prévoir un délai d’attente supplémentaire pour la modifi-
cation de la disposition des octets, une fois la communi-
cation établie.

Remarques

— Tous les bits de validation (Enable, Stop, Brake) peuvent
étre activés deés le début et simultanément. De méme, il
est possible d’analyser simultanément les signaux de
retour.

— Encas d’échange de composants, le test de déplacement
est le cas échéant réinitialisé automatiquement. L’état du
test de déplacement devrait par conséquent étre contrdlé
aprés la mise en circuit et le cas échéant étre exécuté de
nouveau automatiquement ou par un opérateur.

— Leréglage du mode de fonctionnement devrait étre effec-
tué a un endroit central dans la commande dans un seul
bloc fonctionnel. Voir aussi le paragraphﬂ.A.A.

— Sile CMAX signale un incident, tous les signaux d’état
attendus ne pourront pas —en fonction de l'incident -
étre signalés. L’analyse p. ex. de SCON.ENABLED ou
SCON.OPEN devrait alors étre interrompue.
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CMAX est éteint
(ARRET)
Remettre a zéro les
données de sortie APl
[m]

Lancement du tempo-
risateur : 3 secondestol

SCON.MC=0

Controler I'état de la
mise en service [o]

Réglage du mode de

fonctionnement  [m]

Activer la tension sous
charge du distributeur
(=24V) [m

Enclencher la

pression

[m]

SCON.24VL=0

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR

Tempstempo-
risateurécoulé

Temporisateur
encore en cours

SCON.FAULT =0

SCON.24VL=1

Cette action doit

impérativement &tre exécutée.

Cette action est recommandée.
Elle ne doit pas &tre exécutée.

Tension de service=0V
Tension sous charge
(distributeur) =0V

Les données de sortie devraient dans tous les cas
&tre remplies au départ afin qu’aucun signal de
pilotage de la derniére phase de fonctionnement
n’agisse sur le CMAX.

Le CMAX initialise la liaison d’axe et le régulateur et

consulte le paramétrage pour le format de données
dans le nceud CPX.

Surveillance permettant de détecter un module
défectueux. Le temps peut varier en fonction du
nceud CPX.

Erreur :
aucun signal du CMAX
Annuler
Traitement des erreurs

La pression de service devrait étre entiérement appliquée sur le distributeur en
I’espace de 50 ms. Sinon, prévoir un délai d’attente supplémentaire aprés cette
étape, ou paramétrer E50 comme avertissement

Annuler
Traitement des erreurs
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Annuler
Traitement des erreur.

Desserrer 'unité de blocage,
si présente

Annuler
Traitement des erreur.

SCON.FAULT =0

SCON.OPEN=0

SCON.OPEN=1

Opérationnel
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A.4.2 Lancer l’enregistrement

A SCON.ENABLED = 1 [m] Cette action doit impéra-
' Mode activé ' SCON.OPEN =1 tivement étre exécutée.
Cette action est recommandée.
Elle ne doit pas &tre exécutée.

Données de sortie octet
= numéro d’enregistre-
ment de consigne [m

Pour tous les bus de terrain qui ne supportent pas de transmission de données cohérente,

Delai o attendre un cycle de bus en transmettant le numéro d’enregistrement sur le bus de terrain
au CMAX, apres la saisie du numéro d’enregistrement.
1cyclede bus [9] Recommandation : pour la plupart des commandes, le cycle API est plus long que le cycle

du bus — délai d’attente = 1 cycle API

CPOS.START =0 [ Préparation du front de départ
m

SCON.ACK=1

SCON.ACK=0

CPOS.START =1

SCON.ACK=0
Lo

- Front de départ

SCON.ACK=1
CPOS.START = 0 Remettre a zéro sur Start pour réduire le délai d’attente
. m] la prochaine fois.

SCON.ACK=1

Sur le MC, vous devez uniquement attendre si 'atteinte
de la position cible est requise pour la procédure

suivante.
SCON.MC=1

Enregistrement exécuté
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A.4.3 Valider l'incident

Défaillance active

SPOS.MC=0

Cette action doit impéra-
tivement étre exécutée.

Cette action est recommandée.

Attendre jusqu’a ce que la réaction a Elle ne doit pas &tre exécutée.
l'incident soit terminée.

(Attention : pas dans le mode de

fonctionnement paramétrage)

SPOS.MC=1 Une remise a zéro est auparavant ignorée.

Utiliser le compteur de réinitialisation (de type Integer) afin de limiter le nombre maximal de
réinitialisations.

Le CMAX tente toujours de remettre tous les messages de dysfonctionnement actifs a zéro, une
validation multiple n’est pas nécessaire. Toutefois, cela peut entrainer des erreurs consécutives
aprés la validation. Aprés plus de 3 tentatives, annuler la validation et effectuer un diagnostic
étendu, p. ex. avec le FCT.

Le front montant signifie que CCON.RESET est au moins présent jusqu’a ce qu’il puisse &tre
détecté de maniére univoque par le CMAX. Cette période dépend du nceud CPX utilisé et du
temps de cycle sur le bus. Recommandation : temps > 10 ms

Compteur de
réinitialisation = 1 [m

Front montant sur
CCON.RESET _ [m

Utiliser le temporisateur afin de limiter le temps de réaction maximal du CMAX. En fonction du
numéro d’incident, différentes réactions seront déclenchées dans le CMAX lors de la réinitialisation.
Une nouvelle initialisation de la liaison d’axe requiert le plus de temps (max. 3 secondes).

CCON.RESET =0 [O]I—bﬁtéinitialisation réussg

ancement du
temporisateur :
econde

SCON.FAULT =1

<

Temps
temporisateur
écoulé

Tempo-
risateur
encours

Réinitialisation
impossible

Un diagnostic étendu, p. ex. avec FCT,
est requis.

Compteurde
réinitialisation=3
Compteurde
réinitialisation<3
enter le compte
de réinitiali-
sationde 1 [ml

u

ugm
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A.4.4 Commutation du mode de fonctionnement

Cette action doit impéra-

Ancien mode de Hypothese : tivement &tre exécutée
fonctionnement actif ) CCNON. ENABLE =1 )
et CCON.STOP =1 Cette action est recommandée.

Elle ne doit pas &tre exécutée.

Lors de la commutation entre les modes de fonctionnement Sélection
d’enregistrement et Ordre direct, « Verrouiller le fonctionnement » n’est pas
nécessaire. Ceci peut étre utilisé lors d’une optimisation de la fonction de
commande.

CCON.STOP =0
[m]

SCON.OPEN=1

SCON.OPEN=0
Tous les octets qui dépendent du mode de fonctionnement sont placés sur

« z€ro ». Cela permet d’éviter que les anciennes données de consigne agissent sur
le CMAX alors que celles-ci ont une toute autre signification dans le nouveau mode

de fonctionnement.
B7 B6 Modedefonctionnement

Données de sortie

Octet2...8=0 [m

Paramétrer le nouveau| CCON SCON 0 0 Sélectiond’enregistrement
moae de il BitB6=CCON.OPM1  BitB6=SCON.OPM1 0 1 Modedirect
onctonnemen BitB7 = CCON.OPM2  BitB7 = SCON.OPM2 1 0 Miseenservice
1 1 Paramétrage

CCON.OPM1 ¢ SCON.OPM1
ou

CCON.OPM2 ¢ SCON.OPM2 _ ) )
Attendre l'information de retour de la commutation. Lors de

CCON.OPM1=SCON.OPM1  la commutation, les octets d’état 2 a 8 ne peuvent pas &tre
analysés car ils ne peuvent pas étre affectés en toute
CCON.OPM2=SCON.OPM2  sécurité a un mode de fonctionnement.

CCON.STOP = 1 Si nécessaire : activer de
) [o] nouveau le mode

SCON.OPEN =0
[o]

SCON.OPEN=1

Nouveau mode de
fonctionnement actif
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B. Principes de base de la régulation

B.1

Systéme des mesures du CMAX

Le CMAX peut au choix étre exploité dans un systéme des
mesures métrique (SI) o impérial.

Le choix du systéme des mesures doit étre déterminé a I’état
de livraison (aprés la premiére mise en service ou aprés réini-
tialisation des données, état C00). La configuration du type
d’actionneur (a I’état C01) permet de décider si un systéeme
des mesures translationnel ou rotationnel est utilisé (compa-
raison a l’annexﬁ.l.zm'g. A/1).

Une fois le systéme des mesures configuré, les paramétres
seront installés en conséquence, p. ex. la configuration réelle
sera mise a I’échelle dans les unités d’utilisateurs et les va-
leurs par défaut seront définies. Ce n’est qu’alors que ’accés
aux parametres sera possible.

Les unités alors définies sont utilisées pour toutes les valeurs
numériques, p. ex. également pour les valeurs de consigne
principales et les valeurs réelles dans les données E/S.

Une fois le systéme des mesures défini, il ne sera plus possi-
ble de le modifier. Le CMAX ne convertit pas les valeurs entre
les systémes des mesures. Pour changer le systéme des me-
sures, les paramétres d’axes doivent étre remis a zéro et la
mise en service doit étre de nouveau démarrée dans I’état
Coo.

Dans le CMAX, 12 dimensions physiques sont utilisées. Pour
chaque dimension, l'unité physique et la mise a I’échelle sont
prédéfinies.

Pour chaque unité physique possible, un type est défini pour
l’unité. Les valeurs de position (index 1) peuvent par exemple
étre indiquées en millimétres (type 10), en pouces (type 11)
ou en degrés (type 15), voiETFb. B/1.

La mise a l’échelle décrit le nombre de chiffres apreés la vir-
gule et ainsi la précision d’une valeur Integer. L’exposant de
10 est alors indiqué. Une donnée de -3 pour la mise a
’échelle donne un facteur de 1/1 000 (= 1073).

Pour chaque dimension physique, il est ainsi possible d’indi-
quer un tableau comprenant 12 entrées pour 'unité et la
mise a 'échelle.
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Unité (PNU 1193)

Index | Dimension | Action- | Type | Unité Caractére | Conversion
physique | neur
1 Position L 10 Millimétre mm =0,03937 pouce
(angle) L 11 Pouce pouce =25,4mm
D 15 Degré ° -
A - Foot 2 | ft =304,8 mm
2 Longueur L 10 Millimétres 3 | mm =0,03937 pouce
(angle de
rotation) D 15 | Degré ° -
3 Force L 20 Newton N =0,22481 |bf
(Couple) L 21 | Kilonewton 2 | kN =1000N
L 22 Pound-force |bf =4,44822 N
D 25 Newton-métre Nm =0,73756 lbf ft
D 26 Pound-force foot |bf-ft =1,35582 Nm
4 Pression A 30 Bar bar =100 000 Pa
A 31 | Millibar 2 | mbar =100 Pa
A 32 | Pascal 2 | pa = 1E-5 bars
A 33 Pound per square inch psi = 0,06895 bar
5 Masse L 40 | Kilogramme kg =2,20462 b
((1":;’2:32; L 41 | Pound b =0,45359 kg
D 45 Kilogramme centimétre | kg cm? = 23,73036 * 104 |b-ft2
carré
D 46 | 102 pound square foot | 102 b-ft2 | = 0,04214 10 2 kg m2
D 47 | Pound square inch lbin2 =2,9264 kg m2
6 Vitesse L 50 | Métres par seconde m/s = 3,28084 ft/s
;\:]i;a)sse L 51 Feet per second ft/s (fps) | =0,3048 m/s
D 55 Degré par seconde °/s -
D 56 | 1000 degrés par 1000°/s | -
seconde

p) Type d’actionneur : A = tous, L = linéaire, D = vérin rotatif/oscillant
2) Configuration impossible (définition utilisée en interne ou uniquement pour information)
3) Dans FCT : affichage/entrée en mm et affichage également en pouces, entre parenthéses
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Unité (PNU 1193)
Index | Dimension | Action- | Type | Unité Caractére | Conversion
physique | neur?
7 Accéléra- L 60 | Métre par seconde m/s2 = 3,28084 ft/s2
tion carrée
(Acc. . L 61 Feet per second squared | ft/s2 =0,3048 m/s?
angulaire)
D 65 Degré par seconde °/s2
carrée
D 66 | 1000 degrés par 1000
seconde carrée °/s2
8 Rampede |L 70 | Newton par seconde N/s =0,22481 lbf/s
force L 71 Kilo-newton par seconde | kN/s =1000N/s
(rampe de
couple) L 72 | Pound-force persecond | lbf/s =4,44822 N/s
D 75 Moments par seconde Nm/s =0,73756 Ibf ft/s
D 76 Pound-force-foot per |bf ft/s =1,35582 Nm/s
second
9 Zeit[Heure] | A 80 Milliseconde ms -
81 Seconde S -
10 Amplifi- A 100 | - (sans) - -
cation
11 Diamétre A 10 Millimétres 3 | mm =0,03937 pouce
12 Angle de A 15 Degré ° -
montage
p) Type d’actionneur : A = tous, L = linéaire, D = vérin rotatif/oscillant
2) Configuration impossible (définition utilisée en interne ou uniquement pour information)
3) Dans FCT : affichage/entrée en mm et affichage également en pouces, entre parenthéses

Tab.B/1:
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B-6

A partir des 2 systémes des mesures et des 2 types de mou-
vements, on obtient quatre tableaux avec unités et résolution
pour les 12 dimensions.

N° de Systéme des Mouvement
tableau mesures (actionneur)
1 ﬂb. B/3 | International/SI Translationnel
2 ﬂb. B/4 | Impérial Translationnel
3 ﬂb. B/5 | International/SI Rotationnel
4 ¥ Tpb.B/6 | Impérial Rotationnel
Tab.B/2: Tableaux de systémes des mesures possibles

Le tableau utilisé dans le CMAX est enregistré dans
PNU 1192:06. Les tableaux contiennent resp. un index
pour l'unité et la mise a l’échelle :

— PNU 1193 : Tableau des unités
— PNU 1194 : Tableau de la résolution

L’index dans le PNU correspond a I'index de la dimension
physique

Exemple accélération

PNU 1193:07 contient la valeur 60, donc « métre par seconde
carrée ». PNU 1194:07 contient -3, la résolution est donc de
0,001 (= 1073).

— Une valeur de 2 550 correspond alors & 2,550 m/s2.
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Unité (PNU 1193) Résolution

Index | Dimension physique | Valeur | Unité Caractére | (PNU 1194)

1 Position 10 Millimétre mm -2

2 Longueur 10 Millimétre mm

3 Force 20 Newton N 0

4 Pression 30 Bar bar -1

5 Masse 40 Kilogramme kg -1

6 Vitesse 50 Métres par seconde m/s -3

7 Accélération 60 Métre par seconde carrée m/s? -3

8 Rampe de force 70 Newton par seconde N/s 0

9 Zeit[Heure] 80 Milliseconde ms 0

10 Amplification 100 - (sans) - -2

11 Diamétre 10 Millimétre mm -2

12 Angle de montage 15 Degré ° -1
Tab.B/3:  Vérinlinéaire - métrique/SI (PNU 1192:05 =1)

Unité (PNU 1193) Résolution

Index | Dimension physique | Valeur | Unité Caractére | (PNU 1194)

1 Position 11 Pouce pouce -3

2 Length 10 Millimétres D mm -2

3 Force 22 Pound-force |bf 0

4 Pressure 33 Psi psi 0

5 Mass 41 Pound b 0

6 Speed 51 Feet per second ft/s -2

7 Acceleration 61 Feet per second squared ft/s2 -2

8 Force ramp 72 Pounds-force per second Ibf/s 0

9 Time 80 Milliseconds ms 0

10 Gain 100 - (sans) - -2

11 Diameter 10 Millimétres D] mm -2

12 Mountingangle 11 Degrees ° -1

1 Affichage supplémentaire en pouces dans le FCT

Tab.B/4 :
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Unité (PNU 1193) Résolution
Index | Dimension physique | Valeur | Unité Caractére | (PNU 1194)
1 Angle 15 Degré ° -1

2 Angle de rotation 15 Degré ° -1

3 Couple 25 Newton-métre Nm 0

4 Pression 30 Bar bar -1

5 Moment d’inertie de 45 Kilogramme centimétre carré kg cm2 0

masse

6 Vitesse angulaire 56 Degré par seconde °/s 0

7 Accélération angulaire | 66 Degré par seconde carrée °/s2 0

8 Rampe de couple 75 Newton-métre par seconde Nm/s 0

9 Zeit[Heure] 80 Milliseconde ms 0

10 Amplification 100 - (sans) - -2

11 Diamétre 10 Millimétre mm -2

12 Angle de montage 15 Degré ° -1

Tab.B/5:  Vérin oscillant - métrique/SI (PNU 1192:05=3)

Unité (PNU 1193) Résolution
Index | Dimension physique | Valeur | Unité Caractére | (PNU 1194)
1 Angle 15 Degrees ° -1

2 Swivelangle 15 Degrees ° -1

3 Torque 26 Pound-force foot Ibf ft

4 Pressure 33 Pound per square inch psi 0

5 Moment of inertia 47 Pound-force square inch bin2 -1

6 Angular speed 56 Degrees per second °/s 0

7 Angular acceleration 66 Degrees per second squared °/s2 0

8 Torque ramp 76 Pound-force-foot per second Ibf ft/s 0

9 Time 80 Milliseconds ms 0

10 Gain 100 - (sans) - -2

11 Diameter 10 Millimétres D| mm -2

12 Mountingangle 15 Degrees ° -1

D Affichage supplémentaire en pouces dans le FCT

Tab.B/6:
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B.2 Systéme de mesure de base pour actionneurs pneumatiques

B.2.1 Systéme des mesures de base avec systéme de mesure absolu

Systéme des mesures vérins linéaires avec systéme de mesure absolu

e | | ]

T T
Sz CZ/AZ LSE Pz TP/AP USE

Positions s’agrandissant, « Déplacement positif », « Déplacement vers la droite »
y 4
Sz Point zéro du systéme de mesure/capteur a’ Décalage par rapport au point zéro
(Sensor Zero Point) de l'axe (distance AZ-SZ, jusqu’a
présent « décalage d’origine »)
(o4 Point zéro du vérin (Cylinder Zero Point, butée)
AZ Point zéro de I’axe (Axis Zero Point) b Décalage du point zéro du projet
Pz Point zéro du projet (Project Zero Point) C Décalage de la position cible/réelle
LSE Fin de course logicielle inférieure d, e | Décalage par rapport aux fins de
(Lower Software End Position) course logicielles
USE Fin de course logicielle supérieure Course utile

(Upper Software End Position)

TP, AP | Position cible/réelle (Target Position, Actual Position) Longueur vérin/axe

Tab.B/7:  Systéme des mesures de base actionneurs pneumatiques avec systéme
de mesure absolu

Les vecteurs a’ a e sont des données utilisateur, dans la me-
sure ol ils ne peuvent pas étre reconnus (p. ex. longueurdu
vérin et du systéme de mesure pour DGCI).

Le point zéro de I’axe doit toujours se trouver sur le point
zéro du vérin ! Cela est nécessaire car le régulateur a besoin
de la position de piston absolue dans le vérin.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH B-9




B. Principes de base de la régulation

Systéme des mesures modules oscillants

\

= Positions s’agrandissant, ==
SR &' « Déplacement positif », é - SR

—  « Déplacement vers la droite »

CZ/AZ /7
Y4 Point zéro du systéme de mesure/capteur a’ Décalage par rapport
(Sensor Zero Point) au point zéro de I'axe
(distance AZ-SZ,
cz Point zéro du vérin (Cylinder Zero Point, butée) « décalage d’origine »)
AZ Point zéro de l’axe (Axis Zero Point) b Décalage du point zéro du
projet
Pz Point zéro du projet (Project Zero Point) C Décalage de la position ci-
ble/réelle
LSE Fin de course logicielle inférieure d, e | Décalage par rapport aux
(Lower Software End Position) fins de course logicielles
USE Fin de course logicielle supérieure Course utile
(Upper Software End Position)
TP, AP | Position cible/réelle (Target Position, Actual Position) Course
SR Réserve de course (Stroke reserve, pour DSMI 5°) Coursenominale
Tab.B/8: Systéme des mesures de masse modules oscillants
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B.2.2 Systéme des mesures de base avec systéme de mesure incrémentiel

Systéme des mesures avec systéme de mesure incrémentiel

.
e
L d
Positions s’agrandissant, b v c
« Déplacement positif »,
« Déplacement vers la droite » a
h
4
W
CLTIITIIIIIIIILIIIIIIRN S — — —
‘ - | b
REF Pz
CZ/AZ  LSE TP/AP USE
cz Point zéro du vérin (Cylinder Zero Point) a Décalage par rapport au
pointzéro de I'axe
REF Point de référence (Reference Point, butée) ggfnrteg]e rC;fgiLrj]L;)pour le
AZ Point zéro de l’axe (Axis Zero Point) b Décalage du point zéro du
projet
Pz Point zéro du projet (Project Zero Point) C Décalage de la position ci-
ble/réelle
LSE Fin de course logicielle inférieure d, e | Décalage par rapport aux
(Lower Software End Position) fins de course logicielles
USE Fin de course logicielle supérieure Course utile
(Upper Software End Position)
TP, AP | Position cible/réelle (Target Position, Actual Position) Longueurvérin/axe

Tab.B/9:  Systémes des mesures de base actionneurs pneumatiques avec systéme
de mesure incrémentiel (exemple déplacement de référence butée négative)

Le point zéro de I’axe doit toujours se trouver sur le point
zéro du vérin ! Cela est nécessaire car le régulateur a besoin
de la position de piston absolue dans le vérin.

Cela signifie que le vecteur a doit toujours étre indiqué.
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B.2.3 Consignes de calcul systéme des mesures de base

Point de référence

Régle de calcul

Point zéro de l’axe AZ =SZ+a

Point zéro du projet Pz =AZ+b =SZ+a’+b

Fin de course logicielle inférieure LSE =AZ+d =SZ+a’ +d

Fin de course logicielle supérieure | USE =AZ+e =SZ+a’ +e

Position cible/réelle TP, AP =PZ+c =AZ+b+c =SZ+a’+b+c

Tab.B/10:
absolus

Consignes de calcul systéme de mesure de base avec systémes de mesure

Remarque concernant les systémes de mesure absolus

Lors du calcul pour les actionneurs avec capteur donnant

la valeur absolue (uniquement pneumatique), le point zéro
de ’axe se référe au point zéro du capteur (« décalage d’ori-
gine » a’ a la place de a). Toutes les autres dimensions déri-
vées sont identiques.

Point de référence

Régle de calcul

Point zéro de l’axe AZ =REF+a

Point zéro du projet Pz =AZ+b =REF+a+b

Fin de course logicielle inférieure LSE =AZ+d =REF+a+d

Fin de course logicielle supérieure | USE =AZ+e =REF+a+e

Position cible/réelle TP, AP =PZ+c =AZ+b+c =REF+a+b+c

Tab.B/11:
incrémentaux

Consignes de calcul systéme de mesure de base avec systémes de mesure

Remarque concernant les systémes de mesure incrémen-

taux

Le « décalage par rapport au point zéro de ’axe » doit tou-
jours étre indiqué de maniére négative par la définition du
point zéro de [’axe = point zéro du vérin.

B-12

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




B. Principes de base de la régulation

B.2.4 Fins de course logicielles/fins de course matérielles

Les fins de course logicielles doivent uniquement étre défi-
nies dans certaines limites, en fonction du matériel configuré.
Les paramétres selorﬁg. B/3 sont pris en compte.

[ s

] uinl
1

\
g SZ  CZ/AZ

T T
LSE USE

(6]

Longueur du systéme de Fin de course inférieure du matériel

mesure : PNU 1111

Longueur du vérin :
PNU 1101

= fin de course logicielle inférieure minimale
admissible

@ Fin de course logicielle inférieure : PNU 501:01

Décalage par rapport au Fin de course logicielle supérieure : PNU 501:02

point zéro de l’'axe :

PNU 1130 Fin de course supérieure du matériel

= fin de course logicielle supérieure maximal
Point zéro du systéme de admissible
mesure

Fig. B/3 : Parameétres fins de course logicielles

Ces limites résultent de la longueur du systéme de mesure et
du vérin ainsi que du décalage d’origine entre les deux. Le
décalage d’origine est indiqué par le décalage du point zéro
du systéme de mesure par rapport au point zéro de l’axe.

Les deux valeurs limites sont désignées comme « fins de course
matérielles ». Si Uutilisateur définit les deux fins de course logi-
cielles sur 0 afin de les désactiver, toutes les valeurs de consi-
gne seront limitées aux fins de course matérielles.

En cas de régulation de la position active, la tolérance para-
métrée est prise en compte, ainsi de petits dépassements
lors de ’accostage des fins de course logicielles n’entrainent
aucune erreur.
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Distinction des cas pour systémes de mesures externes

Configuration

Description

PNU 1130 PNU 1101

Vérin

Systéme de mesure

Le capteur dépasse le vérin des deux cotés

Décalage par rapport au point zéro de l'axe : PNU 1130>=0

PNU 1130 + PNU 1101 <= PNU 1111

— Fin de course logicielle inférieure min. admissible = 0
Fin de course logicielle supérieure max. admissible =
PNU 1101

Systéme de mesure

PNU 1111
PNU 1130 PNU 1101 Le vérin dépasse le capteur a extrémité
Décalage par rapport au point zéro de l'axe : PNU 1130>=0
Vérin PNU 1130+ PNU 1101>PNU 1111
— Fin de course logicielle inférieure min. admissible = 0

Fin de course logicielle supérieure max. admissible =
PNU1111-PNU1130

Systéme de mesure

PNU 1111
PNU 1101 Le vérin dépasse le capteur au début
Décalage par rapport au point zéro de ’axe : PNU 1130<0
Vérin IPNU 1130 |+ PNU 1111 >= PNU 1101
— Fin de course logicielle inférieure min. admissible =

IPNU 11301
Fin de course logicielle supérieure max. admissible =
PNU1101

Systéme de mesure

PNU 1130 PNU 1111

PNU 1130 PNU 1111
PNU 1101 Le vérin dépasse le capteur des deux cotés
Décalage par rapport au point zéro de ’axe : PNU 1130<0
Vérin PNU 1130+ PNU 1111 <PNU 1101
— Fin de course logicielle inférieure min. admissible =

IPNU 11301
Fin de course logicielle supérieure max. admissible =
IPNU 11301+ PNU 1111

Configuration

Systémes de mesure intégrés

Description

PNU 1101

Vérin

Systéme de mesure
PNU 1111

Le vérin et le capteur sont entiérement recouverts.

DGCI : Décalage par rapport au point zéro de l’axe :

PNU 1130=0

DNCI : Décalage par rapport au point zéro de l’axe :

PNU 1130¢=0

PNU 1111 =PNU 1101

— Fin de course logicielle inférieure min. admissible = 0
Fin de course logicielle supérieure max. admissible =
PNU 1101

B-14
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Configuration par le FCT

Les fins de course logicielles sont désactivées dans le FCT
comme sélection de consigne.

La sélection de consigne de PNU 501:01 = PNU 501:02 =0
entraine la désactivation des fins de course logicielles. Le
CMAX limite cependant les valeurs de consigne aux fins de
course logicielles maximales ou minimales.

Avec le DGCI, le point zéro de I’axe ne peut pas étre édité.

Exemple numérique

Configuration PNU Description Valeur
PNU 1101 1130 Décalage du point zéro de | 25,5 mm
'axe
Vérin -
1111 Longueur du systéme de | 280 mm
Systéme de mesure mesure
PNU 1130 PNU 1111 1101 Longueurde l’actionneur 350 mm

Pour les deux fins de course, le CMAX calcule les valeurs limi-
tes suivantes :

PNU Description Minimum Maximum
501:01 Fin de course inférieure du 25,5 mm <fin de course logicielle
matériel, fin de course logi- supérieure

cielle inférieure minimale

501:02 Fin de course supérieure du »fin de course logicielle 280- 25,5 =254,5 mm
matériel, fin de course logi- inférieure
cielle supérieure maximale

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH B-15




B. Principes de base de la régulation

B.3 Actionneurs et systémes de mesure

Le CMAX prend en charge les combinaisons de type de
systéme de mesure et d’actionneur suivantes.

La sélection d’une autre combinaison est impossible dans
le FCT et provoque une erreur dans le CMAX.

Vérin linéaire DGCI

Paramétres Valeur

Type de systéme de mesure Prédéfini : = systéme de mesure numérique

Longueurdu vérin Longueurnominale/longueur utile

Longueur du systéme de Prédéfini = longueur du vérin

mesure

Décalage du point zéro de Prédéfini =0

'axe

Diamétre du vérin Sélection : 18, 25, 32, 40, 50, 63, 80, 100, 125 1

Diamétre de la tige de piston | O

D Dans le CMAX, les actionneurs ici avec des diamétres inférieurs ou supérieurs provoquent des
erreurs. Un DGCl avec un diamétre p. ex. de 57 mm serait en revanche admissible.

Vérins normalisés DNCI

Paramétres Valeur

Type de systéme de mesure Prédéfini : = codeur

Longueur du vérin 50 mm ... 10 000 mm

Longueur du systéme de Prédéfini : = longueur du vérin

mesure

Décalage du point zéro de Au choix dans la longueur du vérin

’axe

Diamétre du vérin Sélection : 32, 40, 50, 63, 80, 100, 125 1

Diamétre de la tige de piston | Inférieur au diamétre du vérin

D Dans le CMAX, les vérins ici avec des diamétres inférieurs ou supérieurs provoquent des erreurs.
Un DNCl avec un diamétre p. ex. de 57 mm serait en revanche admissible.
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Module oscillant DSMI

Paramétres

Valeur

Type de systéme de mesure

Prédéfini : = potentiométre

Longueurdu vérin

=270°...275°

Longueur du systéme de
mesure

Prédéfini : = 290°

Décalage du point zéro de
’axe

Au choix entre 5° ... 15°

Diamétre du vérin

Sélection: 25,40 D

Diamétre de la tige de piston

0

1 Dans le CMAX, les actionneurs avec d’autres diamétres provoquent des erreurs.

Vérin sans tige/vérin avec tige de piston

Paramétres

Valeur

Type de systéme de mesure

Au choix : 1. potentiométre
2. systéme de mesure de déplacement numérique

Longueurdu vérin

50 mm ... 10 000 mm

Longueur du systéme de
mesure

50 mm ... 10 000 mm

Décalage du point zéro de
’axe

dans la zone de déplacement max. D

Diamétre du vérin

12 mm ... 200 mm

Diamétre de la tige de piston

Vérin sans tige : 0
Vérin avec tige de piston : inférieur au diamétre du vérin

supérieure a 5 mm.

D Zone de déplacement max. : Course entre les fins de course matérielles. Les fins de course
matérielles décrivent la zone dans laquelle le vérin et le capteur se chevauchent, donc dans la-
quelle le piston peut effectivement se déplacer. La zone de déplacement max. doit cependant étre
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B.4 Prise en compte de la charge

B-18

Pour le positionnement, le régulateur du CMAX nécessite des
indications aussi précises que possible concernant les mas-
ses en mouvement. Ceci doit &tre pris en compte par des
paramétres spéciaux, voiljab. B/12.

Paramétrage des masses

| | E—

Masse en mouvement sans piéce a usiner (PNU 1142)

Il s’agit de la masse du dispositif de charge fixé sur le chariot.
Cette masse doit toujours étre déplacée par 'actionneur
(charge minimale a déplacer).

Masse de la piéce a usiner (PNU 605)

Si l'actionneur doit en outre déplacer différentes piéces lour-
des a usiner, cette proportion variable doit étre définie
comme masse de la piéce a usiner. Le CMAX calcule pour
chaque opération de positionnement la somme des deux
indications de charge. Le paramétre 605 correspond égale-
ment a la valeur prédéfinie pour la liste d’enregistrements.

Etat lors de la mise en service (PNU 1143:01)
En cas d’activation du régulateur, la masse de la derniére
piece a usiner valable est toujours utilisée. Lors de la premlere
activation aprés la mise en circuit, aucune piéce a usiner n’est
dans la plupart des cas chargée, c’est pourquoi le CMAX tient
uniquement compte de la masse de base sans piéce a usiner
(PNU 1142). Ce paramétre permet de définir si la piéce a usi-
ner doit également étre déja prise en compte lors de la mise
en circuit.
0 = piéce a usiner non chargée lors de la mise en service.
La piéce a usiner est d’abord intégrée dans I’exploitation.
1 = Lors de la mise en service, la piéce a usiner se trouve déja
dans le dispositif de chargement.

Tab.B/12: Paramétres de la charge

Exemple : Seules les piéces a usiner de charge identique sont
transportées. Les piéces a usiner sont déplacées de la pos. 1
ala pos. 2 ; au retour, 'actionneur marche a vide. Pour la
course retour, la masse = 0 de la piéce a usiner est indiquée
dans la liste d’enregistrements.
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B.5 Principe de base de la régulation de la position

La régulation des axes pneumatiques se base sur un modéle
de systéme asservi, placé en arriére-plan dans le CMAX. Ce
modéle suppose que ’axe pneumatique soit conforme aux
réglementations, p. ex. concernant :

— lair comprimé mis a disposition

— la combinaison vérin/distributeur utilisée

— la charge admissible

— les diamétres et les longueurs des conduites, etc.
Les parameétres de base de ce systéme asservi sont :

— les paramétres d’axes et les données d’application ;

— les données internes transmises lors de I’identification et
de ’adaptation.

Identification Lors de la mise en service, les grandeurs caractéristiques
telles que la vitesse et ’laccélération maximale, le frottement
statique ou les caractéristiques du distributeur sont déter-
minées a 'aide d’un déplacement d’identification statique
ou dynamique.

Adaptation L’adaptation surveille en permanence et en cours de fonc-
tionnement, le comportement au positionnement. Les pa-
rameétres de régulation internes sont alors adaptés a ’état
réel de ’axe, pour compenser p. ex. 'usure du systéme en
fonction du temps d’utilisation.
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Profil automatique

Profil libre

B-20

Lors du positionnement avec profil autom., le CMAX génére
des profils théoriques pour le déplacement, la vitesse et I’ac-
célération. Ces derniers permettent un accostage reproducti-
ble, le plus rapide possible et sans dépassement de la posi-
tion de consigne.

Lors du positionnement avec un profil libre, les profils théori-
ques sont calculés a partir des valeurs de consigne de posi-
tion, de vitesse et d’accélération.

Le temps de positionnement théorique est alors la somme
des temps correspondant a chacune des phases suivantes

(voilj'g. B/1):

— Phase d’accélération

— Phase de freinage

— Phase de déplacement régulier

Veillez a ce que les valeurs d’accélération et de vitesse qui
ont été programmées soient automatiquement limitées par
des valeurs réalisables, en fonction de la course de position-
nement. Les valeurs maximales réalisables sont définies par
le CMAX lors du déplacement d’identification, pour chaque
axe individuellement.
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A
| |
3 3
‘ 1 1 >

6]
Vitesse programmée Profil théorique en cas de profil libre
Vitesse maximale identifiée @ Phase d’accélération (t1)
Rampe d’accélération Déplacement régulier (t3)
Rampe de décélération Phase de freinage (t2)

Fig. B/1: Profil théorique pour la vitesse profil libre

o L’identification dynamique concerne la vitesse maximale et

I les valeurs d’accélération maximales du systéme de position-
nement présent. Celles-ci ne peuvent également pas étre
dépassées en cas d’utilisation du profil libre.
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Phases d’un pro- Formules Description
cessus de position-
nement
Phase d’accélération t, O A v =vitesse programmée
3 a; = accélération de larampe de démarrage
a_ a, =accélération de larampe de freinage
s; 050t t; =tempsde démarrage
t, =tempsde freinage
Phase de freinage t, O al t3 =temps avitesse constante
2 sy =distance de démarrage
a; 5 s, =distance de freinage
s; 05084 s3 =distance a vitesse constante
Déplacement régulier S5 O Sges-(5; O'55) Sges = distance totale
t; O S—V3

B-22 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




B. Principes de base de la régulation

B.6 Optimisation de la structure mécanique et de Uinstallation
pneumatique

Vérifiez 'architecture du systéme :

— Vérifiez si l'utilisation d’une charge minimum plus impor-
tante (masse sans piéce a usiner) améliore le comporte-
ment.

— Vérifiez si les raccordements mécaniques :

— actionneur — charge déplacée,
— actionneur — systéme de mesure,
— actionneur — bati de machine

sont exempts de jeu.

— Vérifiez que l'installation pneumatique répond aux exi-
gences figurant dans la description du systéme relative
au CMAX. En particulier la pression d’alimentation doit
étre réguliére, la longueur et le diamétre des flexibles
ainsi que les raccords doivent étre conformes aux indi-
cations.
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B.6.1 Procédure en cas d’alimentation pneumatique instable

Lorsque l’alimentation pneumatique ne remplit pas toujours
les exigences (tolérances de + 1 bar en service) alors qu’un
accumulateur pneumatique a été installé (voir description du
systéme relative au CMAX), les valeurs maximales d’accéléra-
tion et de ralentissement obtenues lors de ’identification ne
pourront, dans certaines circonstances, pas étre atteintes.

Les conséquences sont p. ex. des dépassements de position
lorsque la pression de service nécessaire pour la temporisa-
tion n’est pas disponible.

Afin d’éviter de telles réactions, la dynamique du systéme
peut étre atténuée. Procédez pour cela de la maniére sui-
vante :

1. Recherchez dans votre réseau d’air comprimé le point ot
la pression statique est la plus faible pour effectuer des
déplacements.

2. Faites chuter le pression d’alimentation a cette valeur de
pression.

3. Effectuez un nouveau déplacement d’identification dyna-
mique.

4. Deés la fin de l'identification du systéme, relevez la
pression d’alimentation a la valeur définie dans les para-
métres d’application.
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B.7 Optimisation du régulateur

Différents paramétres du régulateur sont établis par le CMAC
a partir des paramétres de base. Ils déterminent la dynami-
que (rapidité) ainsi que le régime transitoire (amortissement)
de régulation. L’objectif est d’obtenir un positionnement ra-
pide, précis avec de faibles erreurs de poursuite (écarts de
réglage dynamiques).

Les coefficients de régulation sont normés a 1.0. par le CMAX.
Pour des valeurs supérieures (>1) les valeurs des paramétres
sont augmentées en conséquence, pour des valeurs inférieu-
res (<1) elles sont réduites.

Les paramétres du régulateur déterminés par le CMAX sont
généralement déja des valeurs optimales. Les axes pneumati-
ques réellement installés ne correspondent toutefois pas
toujours exactement aux axes idéaux pris en compte dans les
paramétres de régulation. Pour tenir compte des éventuels
écarts, les paramétres de régulation sont influencés par des
coefficients.

B.7.1 Description des coefficients de régulation pour la régulation de la

position
o Vous trouverez des remarques complémentaires pour optimi-
I ser le comportement de positionnement au paragraphﬁj.z.
Gain Le gain permet de régler la sensibilité avec laquelle la boucle

de régulation de position réagit aux modifications des
« valeurs mesurées » (position, vitesse, accélération).

Comportement de ’axe Facteur

L’actionneur tend a &tre instable (tendance a l'insta- | réduire
bilité lors des déplacements, ou oscillations perma-
nentes autour de la position de consigne).

Faible précision de positionnement, erreur de pour- augmenter
suite importante et temps de positionnement élevé.

L’opération de positionnement est rapide et précise. | optimal
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Amortissement L’amortissement détermine le comportement du systéme
pour passer de la position réelle a la position de consigne,
en particulier lors de modifications rapides de la consigne.
Le systéme doit normalement réagir sans oscillations a la
valeur de consigne et accoster la position d’arrivée sans
dépassement.

La modification du coefficient influe sur le régime transitoire

du systéme.
Comportement de ’axe Facteur
Mauvaise qualité de positionnement, la position de réduire

consigne est atteinte lentement (sur-amortissement).

L’actionneur tend a étre instable (tendance a 'instabi- | augmenter
lité lors des déplacements, oscillations permanentes
autour de la position de consigne, fort dépassement).

L’opération de positionnement est rapide et précise. optimal

Coefficient de filtrage du  La vitesse et ’accélération sont dérivées du signal de posi-

signal tion et filtrées pour améliorer la qualité du signal. Si la qua-
lité du signal est détériorée p. ex. par des perturbations
électriques, il est possible d’agir sur le filtrage du signal
grace au coefficient de filtrage.

Un trop fort filtrage peut déstabiliser la régulation.

Comportement de ’axe Facteur

L’actionneur tend a étre instable (malgré un faible gain | réduire
et un fort amortissement)

« Bruits » ou bruit important du distributeur (contréler | augmenter
le gain ; peut étre trop élevé).

L’opération de positionnement est rapide et précise, optimal
faible bruit du distributeur.

B-26 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




B. Principes de base de la régulation

B.7.2 Optimisation du comportement de positionnement

Lors de l’identification, le comportement de déplacement est
optimisé automatiquement. Si toutefois la qualité du dépla-
cement a terme n’est pas satisfaisante, procédez de la ma-
niére suivante :

— Vérifiez le paramétrage (FCT).

— Vérifiez les réglages du régulateur.

Nota
Des paramétres incorrects peuvent entrainer la destruction
de l’actionneur.

e Réglez par conséquent les paramétres avec beaucoup
de précaution.

Si les variations de pression en amont du distributeur propor-
tionnel sont supérieures a 1 bar, installez un accumulateur
pneumatique (voir description du systéme relative au CMAX).
Respectez les consignes générales d’installation !

Les problémes suivants peuvent survenir lors du positionne-
ment :

— Plusieurs arréts prématurés de l’axe,
— Oscillations autour de la position de consigne,

— Problémes de stabilité et oscillations rapides autour de la
position de consigne,

— Dépassement de la consigne,

— Sur-amortissement.
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B-28

Toutefois, avant de commencer a optimiser ’axe, suivez les
étapes suivantes :

Vérifiez que I’axe pneumatique est conforme aux pres-
criptions (voir la description du systéme relative au
CMAX).

Assurez-vous que les paramétres d’axe et d’application
sont correctement définis.

Effectuez systématiquement ’identification.

Effectuez ensuite plusieurs cycles de positionnement.
Ceci permet de garantir I'efficacité de l’ladaptation.

Si alors les problémes surviennent, procédez de la maniére
suivante :

1.

Observez le comportement au positionnement. Utilisez
alors le PlugIn FCT. Le Plugln permet de répertorier et de
représenter graphiquement les valeurs de consigne et les
valeurs réelles, p. ex. pour les déplacements, les vitesses
et les accélérations.

Vous trouverez de plus amples informations a ce sujet dans
[’aide concernant le Plugin CMAX.

2.

Comparez le comportement de positionnement ou les
graphiques établis avec le Plugln aux exemples figurant
sur les pages suivantes.

Optimisez le comportement au positionnement comme
indiqué dans ’exemple approprié. Recherchez de haut en
bas les causes les plus probables et testez les remédes
proposés.
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Effet

Cause

Reméde

Plusieurs arréts prématurés

il

- L’identification n’a pas été
effectuée

— L’adaptation n’est pas
encore terminée

- Mauvais glissement vérin/
guidage (broutage)

— Chargeincorrecte

Effectuer un déplacement
d’identification

Effectuer quelques cycles de
positionnement (adaptation)
Controler, faire ’entretien ou
remplacer les composants
Corriger la charge

Oscillations autour de la position

de consigne avec des temps d’arrét

‘

- Le déplacement d’identifica-
tion n’a pas été effectué

— Charge incorrecte configurée

ou programmée

Trés bon glissement du vérin

(le frottement s’est modifié)

Gain réglé trop bas

Effectuer un déplacement
d’identification

Corriger la configuration ou
le programme

Recommencer l'identification

Corriger les paramétres

Position de consigne
Position réelle
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Effet

Cause

Reméde

Problémes de stabilité, oscillations rapides autour de la position de consigne

Ii‘l JI':I N h

| "

B RTIVEVETRTATAN]
LATATATR' AT

| IR vy

Charge incorrecte configurée
ou programmée

Gain réglé trop haut
Amortissement réglé trop
bas

Coefficient de filtrage réglé
trop haut (signal accéléra-
tion/vitesse lisse mais
oscillations permanentes)
Ou signal d’accélération
fortement perturbé avec
forte amplitude

Charge inférieure a la charge
minimale

Tolérance demandée trop
faible

o Corriger la configuration

Corriger les paramétres
Corriger les paramétres

o Réduire le coefficient de
filtrage du signal

o Augmenter le coefficient de
filtrage du signal

* Augmenter la charge mini-
mum
o Augmenter la tolérance

Position de consigne
Position réelle
Vitesse

B-30

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




B. Principes de base de la régulation

Effet

Cause

Reméde

Dépassement de la consigne (aucun temps d’arrét ou temps d’arrét minimaux avant MC)

| |2

— Chute de la pression d’ali-

mentation statique en cours

de fonctionnement en des-

sous de la tolérance admis-

sible

— Charge trop élevée (ou charge
configurée trop faible)

— Trop forte sollicitation
(accélération de consigne
trop élevée)

Coefficient de filtrage réglé
trop haut

Gain réglé trop haut
Amortissement réglé trop
bas

o Stabiliser la pression d’ali-

e Corriger lacharge

o Réduire les valeurs de consi-

mentation ou reprendre le
déplacement d’identification
avec une pression plus faible
(voir paragraphf8.6.1)

gne (en part. 'accélération).
Effectuer éventuellement un
déplacement d’identification
dynamique (limitation auto-
matique)

o Corriger les paramétres

Corriger les paramétres
o Corriger les paramétres

Sur-amortissement (aucun temps d’arrét ou temps d’arrét minimaux

avant MC)

— Charge programmée trop
élevée (provoque un sur-
amortissement du régula-
teur)

- Trop forte sollicitation (valeur
de consigne trop élevée, « ra-
pide »)

o Réduire la charge

¢ Adapter la valeur de consigne
ou effectuer un déplacement
d’identificationdynamique
(limitation automatique)

i| Position de consigne
[2] Position réelle
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B.7.3 Description des coefficients de régulation pour la régulation de la force

Gain Le gain permet d’augmenter ou de réduire "'amplification de
larégulation.

— Lerégulateur réagit ainsi plus rapidement ou plus lente-
ment aux erreurs de réglage. Il est possible d’optimiser le
temps jusqu’a ce que la valeur finale statique soit at-
teinte.

— Le gain permet d’influencer la précision de la trajectoire
sur ’ensemble de ’enregistrement de force.

- Sil’augmentation de ce gain est trop importante, le dis-
tributeur se met a ronfler. Vous pourrez le constater en
particulier en cas de force de consigne statique et dans
le réglage de 'arrét.

Comportement de ’axe Facteur

La force est établie trop lentement, la précision augmenter
statique n’est atteinte que de maniére hésitante.

La montée de la force entraine une sur-oscillation. réduire
Le distributeur a tendance a ronfler.

La valeur de force suit la valeur de consigne avec de optimal
faibles écarts.

Amplification dynamique  L’amplification dynamique agit uniqguement dans la zone de
la rampe de force, donc si la valeur de consigne de la force
change.

— La précision de la trajectoire pendant la rampe de force
peut ainsi étre influencée.

— Une modification n’a aucune influence sur la précision
statique.

Comportement de ’axe Facteur

En cas de montée de la force, la valeur réelle ne peut augmenter
pas suivre la valeur de consigne.

En cas de montée de la force, la valeur réelle est en réduire
avance sur la valeur de consigne.

La montée de la force est exécutée rapidement et avec | optimal
précision.
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Coefficient de filtrage du  Les signaux dérivés (p. ex. rampe de force du signal de pres-
signal sion) sont filtrés afin d’améliorer la qualité du signal.

— Un trop fort ou trop faible filtrage peut déstabiliser la
régulation.

— Le coefficient de filtrage du signal permet d’influencer le
bruit du signal qui agit sur la valeur de force, en partant
des capteurs de pression.

— Enaugmentant le coefficient, le filtre est plus rapide et
ainsi le bruit plus important. Simultanément, le décalage
de phase est plus faible.

— Siunronflement est présent au niveau du distributeur
suite a ’laugmentation du gain, il suffira dans la plupart
des cas de réduire le coefficient de filtrage du signal.

Le coefficient du filtrage du signal doit étre réduit afin de sup-
primer le ronflement du distributeur. Ceci peut par exemple
s’avérer nécessaire si la précision de régulation requise ne
peut étre atteinte que par 'laugmentation du gain et qu’ainsi
le distributeur a tendance a ronfler.
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B.8 Principes de base de la régulation de force/du réglage de l’arrét

Définition

2

Chambre du vérin 1: Position de montage (o)

Pression de la chambre p; @ Les valeurs de position diminuent,

les valeurs de force diminuent

Surface du piston A; (signe )

Chambre du vérin 2 : Les valeurs de position augmentent,
. les valeurs de force augmentent

Pression de la chambre p, (signe +)

Surface du piston A Masse en mouvement

Fig. B/2 : Grandeurs de référence régulation de force
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Force lors de la régulation de force

FOp,OA, - p,OA, - gOmDOsina

P

Pression dans la chambre du vérin 1 : Pas de tige de piston,
sur le point zéro du systéme de mesure (valeurs de position
plus petites, raccord bleu)

Pression de la chambre du vérin 2, le cas échéant tige de
piston, au niveau de ’'extrémité du systéme de mesure
(valeurs de position plus grandes, raccord noir)

A1, Ay

)

les deux surfaces de piston du vérin : Elles sont calculées
par le CMAX a I’aide du type de vérin et du diamétre du
vérin. Le contrdleur connait le diamétre de la tige de piston
des vérins Festo. En cas de types de vérins inconnus, le
diamétre de la tige de piston peut &tre entré a l’aide du FCT.
Le diamétre de la tige de piston est pris en compte lors de la
régulation de force.

Accélération de la pesanteur

est la masse a déplacer (masse de la piéce a usiner + masse
d’outillage). Comme pour tous les autres ordres de position-
nement, la masse de la piéce a usiner est prélevée directe-
ment a partir de I’enregistrement ou des réglages pour le
mode direct (PNU 53x) ou encore des données du projet
(PNU 1142).

est I'angle de la position de montage de l’axe, il peut étre
prélevé a partir des données du projet.

Tab.B/13: Définition de la force lors de la régulation

de force

La force régulée est ainsi la force sur le piston moins la gra-
vité de la masse en mouvement. La force exercée sur le cha-
riot ou la tige de piston différe de la force régulée en raison
des forces de frottement.
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B.8.1

B-36

Influence de la masse sur la régulation de la force

La masse en mouvement se compose de la masse de la piéce
a usiner et de la masse d’outillage (ou charge minimum).
Souvent, il arrive que particulierement la charge minimum ne
soit pas connue avec précision.

M = MTptal = MMasse actuelle de Poutillage + MMasse actuelle de la piéce

Comme pour toute autre opération de positionnement, la masse
de la piéce a usiner doit étre indiquée lors de l'identification :

Mident. = Mident. masse d’outillage * Mident. masse de la piéce

Lors de l'identification statique, le régulateur identifie la force
avec laquelle 'actionneur est immobilisé en toute sécurité. Pour
cela, il détermine les forces nécessaires afin que l'actionneur
puisse se déclencher dans les deux sens de déplacement. La
valeur moyenne de ces forces de déclenchement est enregistrée
comme force d’arrét dans les données d’identification.

Si les forces de frottement ne sont pas prises en compte, la
force d’arrét Fg doit compenser la force exercée par un poids
de la masse en mouvement :

Fo=po1 * A1 —po2 * A2 = Mident. * g * sin o

La masse totale mqent. indiquée(!) lors de Iidentification est
également enregistrée dans les données d’identification.

Pendant la régulation de la force, la force d’arrét identifiée Fg
sert de valeur de sortie pour la force a réguler. Elle compense
la gravité et d’autres forces axiales externes. Par 'identifica-
tion (c.-a-d. la mesure) de la force d’arrét Fq, une erreur dans
’indication de mjgent. N’entraine aucune erreur dans la régu-
lation de force.

Si l'utilisateur indique pour chaque enregistrement différentes
masses de piéces a usiner, la différence mpeta Sera prise en
compte pour la masse d’identification et sera en outre compen-
sée. La masse de la piéce a usiner indiquée dans les enregistre-
ments de déplacement devrait par conséquent étre trés précise
afin que la force d’arrét puisse étre suivie le mieux possible.
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Mpelta = MMasse actuelle de outillage + MMasse actuelle de la pigce

— Mident.

Mpelta = MMasse actuelle de outillage + MMasse actuelle de la pigce

~ (Mident. masse d’outillage + Mident. masse de la piéce)

Fpiston = Fconsigne + Fo + Mpelta * € * sin o

Dans le cas le plus simple, la régle suivante est applicable :

MMasse actuelle de loutillage = Mident. masse d’outillage
Mident. masse de la pigce = O kg

Cela simplifie le calcul comme suit :

Mpelta = MMasse actuelle de la piéce
Fpiston = Fconsigne *+ Fo + MMasse actuelle de la pigce * § * Sin o

Qu’est-ce que cela signifie pour la régulation de la force ?

Il n’est pas nécessaire que la masse mygent indiquée lors
de l'identification soit exacte, car la force Fp nécessaire a
la compensation est identifiée.

Si Pactionneur n’est pas monté horizontalement (o # 0°),
il est impératif d’indiquer précisément les modifications
de masses. Puisque le régulateur calcule une force de
compensation sur la base de la masse indiquée, en cas
d’erreur dans l'indication de la masse, un écart systémati-
que par rapport a la force de consigne Fcons apparaitra.

Fpiston = Fconsigne *+ Fo + (Mpelta + MErreur) * g * sin o
L’erreur F correspond alors a :

F=Mgrreur *g* sina
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B.8.2 Influence de la masse sur le réglage de l’arrét

Une fois un ordre de positionnement terminé, une commuta-
tion a la volée de la régulation de la position a la régulation
de la force est effectuée afin de garantir un arrét de l’action-
neur en toute sécurité. La force d’arrét F, selon laquelle la
force est régulée, correspond a la force sur le piston une fois
que l’actionneur a atteint sa position cible. Elle est prélevée
du vérin 200 ms aprés MC, est valable :

Fstill = P1-200ms * A1 — P2-200ms * A2
(p1 et pp sont les valeurs de pression dans le vérin, 200 ms
aprés MC)

Si la force réelle dérive a la fin de 'opération de positionne-
ment tellement vite qu’elle menace d’arriver en dehors de
’hystérésis de frottement, la commutation s’effectuera direc-
tement sur le réglage d’arrét, sans tenir compte du délai
d’attente de 200 ms.

Contrairement a la régulation de force, le réglage d’arrét n’est
pas basé sur les valeurs calculées qui dépendent des valeurs
de masse configurées mais sur les valeurs de force a la fin de
’opération de positionnement. Les modifications de masses
qui ne sont pas indiquées dans les enregistrements de dépla-
cement n’ont par conséquent aucun effet sur le comporte-
ment de 'actionneur dans la position d’immobilisation.

Attention : Lors du positionnement, 'actionneur s’immobilise
dans le frottement statique ; c’est pourquoi la force d’arrét
peut également varier dans la zone de frottement statique.
La force affichée par le FCT a l’arrét varie ainsi d’une course
a lautre.
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B.8.3 Comportement de la régulation de la force

— Un ordre de force est traité comme tout ordre de déplace-
ment de positionnement.

— Au début de l'ordre de force, le signal MC se met au ni-
veau 0, une fois la force de consigne atteinte, le signal
MC sera = 1. L’axe reste dans la régulation de force
jusqu’a ce qu’un nouvel ordre de déplacement soit pré-
sent.

— Avec la rampe de force, l'utilisateur prédéfinit la montée
de la force pour chaque unité temporelle. L’unité est
[N/s]. La plage de valeurs admissible est comprise entre
10 N/s et 10 000 N/s. La rampe de force est limitée par le
FCT a des valeurs utiles.

— Latolérance de force a la méme fonction que la tolérance
de positionnement lors du positionnement.

— Le signe de la force de consigne détermine le sens de la
régulation de la force :

+ : signifie une montée de la force dans le sens croissant
des valeurs de position,

—: signifie une montée de la force dans le sens décrois-
sant des valeurs de position (point zéro du systéme
de mesure).

— Le signal Stop (CCON.STOP = 0) termine un ordre de force
le plus rapidement possible. Il est immédiatement ramené
a la régulation de positionnement tandis que dans la posi-
tion d’immobilisation, la position de consigne = position
réelle.

— Le Plugln FCT supporte le paramétrage correct de la régu-
lation de la force. Il calcule les valeurs maximales théori-
ques de la force en fonction du vérin (type et diamétre).
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La force maximale qui agit sur le piston est appelée force
nominale Fy et elle se calcule de la maniére suivante :

Fn [N]= AN * Pservice

Les forces maximales agissant sur I’actionneur pour les
deux sens de déplacement sont calculées de la maniére
suivante. En cas de position de montage horizontale

(o # 0 pour les vérins linéaires, voirfig. B/2), elles
dépendent du sens de déplacementet de la masse :

Fmaxs [N] =+ 0,9 * AN * pservice = MActuel * § * Sin o
FMmax- [N] =~ 0,9 * (AN — Aks) * Pservice — MActuel * € * Sin o

Les données utilisateurs suivantes sont comprises dans
le calcul :

Pservice = Pression de service

AN = Surface de piston nominale
(p. ex. DNCI-25-...: Ay = 1 / 4 * 0,0252)
Axs = Surface de la tige de piston

MActuelle = MMasse actuelle de outillage + MMasse actuelle de la
piéce a usiner
o = Position de montage

Les valeurs pour Fyaxs €t Fmax sont calculées dans le
contrdleur. Le régulateur limite les sélections de consigne
utilisateurs a ces valeurs limites et signale un incident le
cas échéant.

Parameétres Unité Sélection de | Minimum Maximum
la consigne
FCT
Tolérance de force N 10 1 1.000
Rampe de force N/s 1.000 10 10.000
Limite de vitesse mm/s 200 10D 500
Limite de course mm 50 1 10.000

D Les valeurs limites de vitesse et de course peuvent tre désactivées pour chaque enregistrement

de force, une entrée de 0 n’est pas conséquent pas admissible.
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— Lerégulateur comprend les réglages par défaut utiles.

— Le CMAX contrdle lors du téléchargement des paramétres
uniquement les valeurs limites absolues des paramétres.
Les parameétres Force de consigne maximale et Tolérance
ne sont pas limités en fonction des autres données du
projet (diamétre du vérin, etc.).

— Dans le CMAX, les valeurs de consigne du régulateur sont
limitées aux valeurs maximales pouvant étre atteintes. La
surface du piston, la masse en mouvement et la position
de montage sont alors prises en compte. Les valeurs limi-
tées peuvent étre lues et affichées a partir du contrdleur,
de maniére analogue aux valeurs d’accélération limitées
lors de la régulation de la position.

— Pendant la régulation de la force, soit la position actuelle,
soit la valeur de force actuelle est entrée dans les don-
nées d’entrée de I’API. La commutation s’effectue via
PNU 523:08.

— Siun arrét doit étre exécuté (CCON.STOP = 0) pendant
gu’un actionneur force de maniére régulée dans une bu-
tée, une transition de la régulation de force a la régulation
de position par laquelle la position réelle actuelle est re-
prise comme position de consigne sera effectuée. Puis-
que l'actionneur est immobilisé, la tolérance est immédia-
tement atteinte de telle sorte que la transition s’effectue
dans le réglage de l’arrét. La force sur laquelle ’action-
neur régule alors est prédéfinie par la force réelle pouvant
se trouver entre la derniére force de consigne et O N. Si,
aprés l'arrét, I’actionneur doit se trouver avec une force
neutre, nous vous recommandons d’exécuter un en-
registrement de force avec O N, avant le forcage de
CCON.STOP = 0.
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B-42

Un ordre de force peut toujours étre lancé a partir d’un
état régulé par la force ou la position. En fonction de I’état
initial, différents comportements sont possibles :

— L’axe s’arréte par régulation de force ou de position
(MC=1) : Un nouvel ordre de force est immédiatement
lancé.

— L’axe exécute un ordre de positionnement (MC=0) :
« Changement de régulateur a la volée » : ordre
de positionnement actuel est terminé avec la rampe
d’arrét paramétrée. Dés que la vitesse = 0, 'ordre
de force est lancé. MC reste toujours = 0.

— L’axe exécute un ordre de force (MC=0), le nouvel
ordre de force a le méme sens de force :
« Enchainement a la volée » : Le nouvel ordre de force
est immédiatement lancé. MC reste toujours = 0.

— L’axe exécute un ordre de force (MC=0), le nouvel
ordre de force a le sens de force contraire :
« Commutation a la volée » : L’ordre de force actuel
est terminée avec la rampe configurée, dés que la
valeur de force a atteint le « O », le nouvel ordre de
force est lancé. MC reste toujours = 0.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH



B. Principes de base de la régulation

B.8.4 Comportement du réglage d’arrét

Une fois un ordre de positionnement terminé, la régulation de
position passe a la régulation de force afin de maintenir l'ac-
tionneur immobilisé. La commutation ne s’effectue pas direc-
tement une fois la condition d’immobilisation atteinte, mais :

— 200 ms aprés ou

— sila modification de la valeur réelle est de plus de 25 %
de I’hystérésis de frottement une fois la condition d’im-
mobilisation atteinte.

La condition d’immobilisation est atteinte si
— latolérance a été atteinte une fois et

— l’erreur de position est comprise dans les 70 % de la fené-
tre de tolérance autorisée et

— lavitesse est inférieure @ 4 mm/s et

— les pressions de la chambre sont inférieures a la pression
d’alimentation (surtout en cas de fonctionnement vertical
avec des masses importantes, on peut temporairement
atteindre des pressions de chambre supérieures a la
pression d’alimentation).

Si ’actionneur quitte sa fenétre de tolérance lors du réglage
d’arrét pour la position d’arrét ou si la vitesse est supérieure
a 4 mm/s, le régulateur de position sera activé afin de dépla-
cer 'actionneur de nouveau dans sa position cible. Si ’action-
neur a atteint la position cible et les conditions d’immobilisa-
tion, le réglage de l’arrét sera de nouveau activé dans la
mesure ol I'une des conditions mentionnées est remplie
pour le délai d’attente ou la modification de la force.
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B.8.5 Mode de valeur individuelle

B-44

Le mode de valeur individuelle peut &tre utilisé dans les mo-
des de fonctionnement Sélection d’enregistrement et Ordre
direct.

Aprés le démarrage de l'ordre de force, le régulateur com-
mence a exercer la force conformément a la force cible prédé-
finie et a la rampe de force.

Si ’actionneur ne rencontre alors aucun effort antagoniste, la
force introduit un mouvement de l'actionneur. Ceci peut étre
le cas si la piéce a usiner est mobile ou souple, ou bien si
aucune piéce n’est présente. Si l'actionneur dépasse alors la
vitesse de consigne, le régulateur passe automatiquement a
la régulation de la position (voir paragraph¢8.8.6). Comme
position de consigne, la fin de course matérielle est alors
utilisée dans le sens de la force et comme vitesse, la vitesse
de consigne de l’enregistrement ou du paramétre de vitesse
dans le mode direct (PNU 406 ou 554).

Si la commutation a la régulation de position doit &tre empé-
chée, la vitesse de consigne devra étre définie sur 0,000 m/s.

Afin d’éviter une énergie cinétique trop élevée, la valeur maxi-
maleadmissiblepourlavitesseestlimitéea0,500 m/s.

La commutation a la régulation de la position permet l’appro-
che d’une piéce a usiner. Le déroulement typique dans une
application est le suivant :

1. Enregistrement 1 : Accostage rapide d’une position préli-
minaire a proximité de la piéce a usiner (p. ex. -10 mm)

2. Enregistrement 2 : Démarrage de la régulation de force.
Le CMAX passe automatiquement en régulation de posi-
tion jusqu’a ce que la piéce a usiner soit atteinte. Dans le
cas « Aucune piéce a usiner », on évitera ainsi une impor-
tante accélération de ’actionneur. L’actionneur se dé-
place simplement jusqu’a la fin de course logicielle ou
jusqu’a la limite de course configurée et s’y arréte.

A l’aide de I’enchainement d’enregistrements, il est possible

de passer a tout moment de la régulation de la position a la
régulation de force.
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Distance parcourue
Force
Vitesse

Phase d’avance

(Vava n ce)

[2] ] [ =]

Rampe de force

McC

[] [

Si ’axe exécute a ce moment-1a un positionnement, il sera
arrété en premier. Ce n’est qu’ensuite que la régulation de
force débute.

Distance parcourue/vitesse/force

Surveillance de la course
Snm%

Py focedble

vitesse
Vim 4 22 — —

%,i

Vavance

Fig. B/3 : Déroulement lors de la régulation de force

Les possibilités suivantes sont admises :

Les surveillances de course et de vitesse peuvent étre
activées et désactivées pour chaque enregistrement de
déplacement, indépendamment 'une de l’autre (par dé-
faut : activé). Mais les valeurs limites sont définies de
maniére globale, c.-a-d. qu’elles sont applicables pour
tous les enregistrements de déplacement (modifications
possibles dans le mode de fonctionnement Paramétrage).

Vavance peut étre désactivé par le réglage sur 0,000 m/s,
c.-a-d. que ’axe se déplace exclusivement par régulation
de force. Dans des cas extrémes, I’axe peut se déplacer
dans la fin de course sans frein. Si la commutation a été
désactivée, la surveillance des valeurs limites est encore
active, a condition gu’elle n’ait pas également été
désactivée.

La force de consigne peut avoir la valeur O N.
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Nota:

— Lasurveillance de course et de vitesse est activée a cha-
que démarrage d’un ordre de force si elle n’a pas été
bloquée par l'utilisateur.

— Lasurveillance de course et de vitesse est également
active aprés MC, c.-a-d. les déplacements de limites retar-
dés sont reconnus.

- Vjim doit toujours étre suffisamment supérieure a Vayance
afin d’empécher un déclenchement de la surveillance de
la surveillance de vitesse lors du positionnement.
Recommandation : Vjjm = (2 ... 3) * Vavance

— Silasurveillance des limites se déclenche — peu importe
s’il s’agit de la course ou de la vitesse — le régulateur
passe toujours a la régulation de position.

— Sil’axe atteint une fois la force cible et remplit ainsi les
conditions MC, MC sera forcé.
MC reste alors activé jusqu’au démarrage de l’ordre sui-
vant, méme si la force cible n’est plus présente.

Les fonctions de surveillance sont expliquées de maniére
détaillée au paragraphﬁ.&lo.
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B.8.6 Régulation de la position dans l'ordre de force

Si, dans un ordre de force, I’actionneur dépasse la vitesse de
consigne Vayance dans le sens d’action de la force, p. ex. car
l’actionneur se trouve encore éloigné de la piéce a usiner et
que ’actionneur se met en mouvement en raison de ’effort
antagoniste manquant, on passera alors a une régulation de
position. Ceci se produit indépendamment de la présence ou
non de MC. Comme position de consigne, la fin de course
matérielle est utilisée dans le sens d’action de la force et
comme vitesse Vayance, la vitesse de consigne de I’enregistre-
ment ou du paramétre de vitesse dans le mode direct

(PNU 406 ou 554). L’actionneur se déplace alors a la vitesse
Vavance jusqu’a ce qu’une importante accélération de freinage
apparaisse (rencontre avec la piéce a usiner), qu’un arrét soit
reconnu (la vitesse dans le sens de la force est inférieure a
0,004 m/s pendant 20 ms) ou jusqu’a ce que la force réelle
atteigne la force cible prédéfinie aprés un délai d’attente d’au
moins 10 ms aprés commutation de la régulation de la posi-
tion. Le régulateur de force est ensuite de nouveau activé, la
force est (encore) établie avec la rampe de force paramétrée.

Les fonctions de surveillance (course, vitesse, fins de course
logicielles) configurées pour l'ordre de force sont également
actives lors de la régulation de la position.

La régulation de la position est activée au plus tot 30 ms
aprés le démarrage de 'ordre de force (par le front positif sur
CPOS.START ou par le démarrage en raison d’un enchaine-
ment d’enregistrements). Ce temps est nécessaire pour les
régimes transitoires. Dans tous les cas, le régulateur de force
sera actif.

Empécher la régulation de la position

Si l'utilisateur souhaite empécher la commutation a la régula-
tion de position, la vitesse de consigne devra étre définie sur
0,000 m/s. La régulation de la position est ainsi désactivée
lors d’un ordre de force.
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B.8.7 Rampe de force

Valeur finale force de
consigne

ST

Rampe de force de
consigne

[]

Force de consigne,
arrondie avec sin?2

Force réelle

Valeurinitiale

(] =]

Fig. B/4 : Rampe de force

Avec le démarrage d’un ordre de force, le calcul d’un signal
sous forme de rampe est démarré comme base pour la valeur
de consigne de la régulation de la force. Ce signal commence
avec la force réelle lors du démarrage de l'ordre de force et
son tracé est linéaire avec la pente de la rampe de force
jusqu’a la force de consigne visée.

Pour l’optimisation du comportement du régulateur, une
force de consigne différentiable en permanence présente un
avantage ; c’est pourquoi la rampe de force est remplacée
par une fonction sin? qui passe pendant le méme laps de
temps par la mé&me course de force. Puisque la fonction sin?
commence et termine sa trajectoire avec la pente 0, on
obtient une pente maximale plus élevée que pour la rampe
de force. La pente maximale de la fonction sin2 est présente
sur le point d’inflexion et |3, est supérieure par la valeur Pi/2
a la pente de la rampe de force.

Lors d’un déplacement sur une butée ou un dispositif qui
génére un effort antagoniste correspondant, la force de
consigne sera éventuellement immédiatement atteinte. Dans
ce cas, aucune montée de la force avec la rampe de force ne
pourra étre effectuée.

Force [N]

[~] 1[=]

(=] ][]

]

Temps [s]
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B.8.8 Amplifications du régulateur

Les amplifications du régulateur possibles lors de la régula-
tion de force dépendent de la structure du systéme pneuma-
tique. Un raccordement inutilement long a un effet négatif, le
systéme peut alors avoir tendance a ronfler. Des différences
dans le comportement du régulateur peuvent également pro-
venir d’un échange de distributeur.

Les amplifications du régulateur sont calculées a I'aide des
paramétres par lesquels le systéme pneumatique est décrit.
En raison des tolérances, les amplifications par défaut du
régulateur ne ménent pas aux mémes qualités de régulation
pour tous les systémes. Trois paramétres sont disponibles
pour 'optimisation :

— Gain
— Amplification dynamique
— Coefficient de filtrage du signal

Le gain permet d’augmenter 'amplification du régulateur. Le
régulateur réagit ainsi plus fort ou plus rapidement aux er-
reurs de réglage. Si I'laugmentation de ce gain est trop impor-
tante, le distributeur se met a ronfler. Vous pourrez le consta-
ter en particulier en cas de force de consigne statique et dans
le réglage de l'arrét. Ce ronflement peut &tre réduit en variant
le coefficient de filtrage du signal ou lorsque I"amplification
est de nouveau réduite.

L’amplification dynamique agit uniquement dans la zone de
la rampe de force, donc tant que la valeur de consigne de la
force change. Ce paramétre convient parfaitement pour amé-
liorer la fidélité de la trajectoire dans la zone de la rampe si
’amplification ne peut plus étre optimisée.

Le coefficient de filtrage du signal permet d’influencer les
bruits des signaux de pression. En augmentant le coefficient,
le filtre est plus rapide et ainsi le bruit plus important. Simul-
tanément, le décalage de phase est plus faible.
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B.8.9 Influence de I'identification statique sur la régulation de force

Lors de l'identification statique, les paramétres essentiels
pour la régulation de la force sont déterminés. Il s’agit de :

— I’hystérésis de frottement
— laforce d’arrét Fy

Si aucune identification statique n’est effectuée, ces parame-
tres seront affectés par des valeurs par défaut. La qualité de
régulation est ainsi limitée, 'effet suivant peut se produire :

— Laforce d’arrét réelle différe de la valeur par défaut calcu-
lée. Cela peut entrainer ici un comportement incontrdlé
dans la régulation de force.

La valeur par défaut pour la force d’arrét peut étre in-
fluencée par la masse en cas d’applications non horizon-
tales. Cette derniére est réglée correctement si dans un
enregistrement de force avec O N, en cas de surveillance
de course et de vitesse désactivée, [’actionneur s’arréte
et peut étre déplacé manuellement dans les deux sens
avec plus ou moins la méme force.
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B.8.10 Fonction de surveillance

Lorsque la régulation de force est active, il existe trois fonc-
tions de surveillance permanentes : surveillance de la course,
surveillance de la vitesse et surveillance des fins de course
logicielles. En cas d’erreur, le CMAX réagit de la maniére sui-
vante :

— le message est entré dans la mémoire de diagnostic en
tant qu’incident,

— larégulation de la position est activée et I’axe est arrété,

— le CMAX passe, aprés |'arrét, a ’état « Incident » ou
« Opérationnel »,

— selon lerreur, le bit SDIR.XLIM/SDIR.VLIM ou RSB.XLIM/
RSB.VLIM est forcé. Ces bits sont remis a zéro avec la
commande de réinitialisation,

— encas d’arrét, de retrait de "autorisation et d’incident,
toutes les fonctions de surveillance sont désactivées.

Surveillance de la course

Avec le front de départ, le CMAX enregistre la position réelle
actuelle comme position de départ. La surveillance de course
vérifie avec chaque cycle de régulation la distance parcourue
depuis le démarrage (course).

Course = | Position réelle (actuelle) — Position réelle
(front de départ) |

Si la position réelle change lors de I’exécution d’un ordre de
force d’une valeur supérieure a la valeur limite de course
paramétrée (PNU 510), ’'erreur E38 « Limite de course at-
teinte » sera signalée et le bit SDIR.XLIM (mode direct) ou
RSB.XLIM (mode d’enregistrement) sera forcé.
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Nota:

— La position de départ est toujours la position réelle pour
le front de départ, la limite de course comprend donc
également la course lors de la régulation de la vitesse
d’un ordre de force.

— Siun ordre est démarré par un enchainement d’enregis-
trements, la position de départ sera la position réelle au
moment de la commutation.

— Sila limite de course se trouve en dehors de la fin de
course logicielle, la priorité sera d’atteindre la fin de
course logicielle. La limite de course ne désactive pas la
fin de course logicielle.

— SiCDIR.XLIM ou RCB1.XLIM est forcé, la surveillance de
course sera désactivée.

Surveillance de la vitesse

La surveillance de la vitesse est activée a chaque démarrage
d’un ordre de force si elle n’a pas été bloguée par l'utilisa-
teur. Elle sera encore également active aprés MC, c.-a-d. les
déplacements de limites retardés sont reconnus.

La vitesse maximale admissible V|, (PNU 514) doit toujours
étre supérieure a la vitesse de consigne Vayance (PNU 406
ou 554).

Si lorsque la régulation de force est activée, la vitesse limite
Viim est dépassée, I’axe est arrété et le message d’erreur E39
apparait. SDIR.VLIM ou RSB1.VLIM est forcé.

La surveillance peut étre désactivée en for¢ant CDIR.VLIM ou
RCB1.VLIM.
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Surveillance des fins de course logicielles

Si, lors de la régulation de force, une fin de course logicielle
n’est pas atteinte, I’axe sera arrété et un incident sera
signalé. L’activation des deux fins de course logicielles

= 0 désactive cette surveillance.

MC (Motion Complete)

L’atteinte de la force de consigne est signalée par Motion
Complete, conformément aux conditions MC.

En cas de régulation de force, la force de déclenchement peut
—dans des conditions défavorables — entrainer que la condi-
tion MC soit éventuellement remplie dés le début de 'ordre.
Les critéres de la condition MC peuvent alors étre influencés
via les paramétres Temps de surveillance, Tolérance, etc.
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B.9 Remarques concernant l’application, états de fonctionnement
particuliers

B.9.1 Modifications d’une force externe

En cas de modifications d’une force externe, cela peut
conduire a des oscillations, voire méme a des rebondisse-
ments sur une butée.

Exemple :
— Vérin1: DNCI-32-250 horizontal 16 kg

— Vérin2 : pour un effort antagoniste a partir de 160 mm,
env. constant 350 N

Effort antagoniste Vérin

Fexterne = 350N Factionneur =0N

Fexterne =350 N Factionneur = 430 N

Fexterne =350 N E a Factionneur = 200N
T T

M1
L L1

ler enregistrement : F = 430 N --> Le vérin1 déplace le vérin2 jusqu’a ce que le
vérin1 se trouve en butée.

2e enregistrement : F =200 N --> Le vérin2 pousse le vérin1 de la butée jusqu’a
la position 160 mm.

--> On obtient ici un impact de 2 a 3 coups.
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Description :

Dans la transition de la force parasite, le vérinl dispose d’une
énergie cinétique. La force de consigne agit contre le sens de
déplacement, le systéme a action retardée doit étre freiné et
accéléré dans le sens inverse. La masse lente arrive alors sur
une butée élastique.
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C.1  CPX-FB13

Vous trouverez les informations générales relatives au
CPX-FB13 dans la description P.BE-CPX-FB13-...

C.1.1 Informations générales concernant la configuration

Identificateur

Module (référence) Identificateur | Octets affectés Identificateur
de module Siemens/EN 50170
CPX-CMAX-C1-1 (T21) CMAX 8octets E, 8 octets S | 192/COy, 87}, 871

Sources

Fichier GSD

Fichier des caractéristiques d’appareils (fichier
GSD) et fichiers des ic6nes

Les fichiers GSD et les fichiers d’icones a jour sont disponi-
bles sur les pages Internet Festo sous :

= www.festo.com =» Téléchargement =» Zone de téléchar-
gement : Logiciel, pilote et firmware =» Entrer un critére de
recherche : CMAX ou GSD

Pour le terminal CPX avec le CMAX, vous avez besoin de 'un
des fichiers GSD suivants :

—  Cpx_059e.gsd (version allemande)
—  Cpx_059e.gse (version anglaise)

Selon le programme de configuration utilisé, installez les fi-
chiers GSD et les fichiers des icones a 'aide de la commande
de menu correspondante ou copiez les fichiers manuellement
dans un répertoire défini de votre PG/PC.
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C.1.2 Configuration avec STEP 7

La description suivante se rapporte a la version du logiciel V 5.3.

Pour la configuration, un fichier des caractéristiques d’appa-
reils correspondant (fichier GSD) doit étre installé.

Pour la configuration, procédez de la maniére suivante (voir

|jg. C/1):

1. Insérez un systéme de commande DP|1]et le terminal
CPX [2]selon la description du CPX-FB13.

2. Remplissez le tableau de configuration avec les modules
de votre systéme CPX.
Ouvrez dans le catalogue matériel le module « Terminal
CPX Festo » (dossier\PROFIBUS\DP\Additional Field
Devices\Valves\...)[3].
Pour le CMAX, il y a deux entrées :

Entrée

Description

CPX-CMAX-C1-1 [8 octets E/8 octets S]

CMAX avec 8 octets E/8 octets S cohérents,
sans parameétre Failsafe
(occupé données de paramétrage 5 octets)

CPX-CMAX-C1-1[8 octets E/8 octets
S Failsafe]

CMAX avec 8 octets E/8 octets S cohérents,
avec paramétres Failsafe
(occupé données de paramétrage 15 octets) 1

D Le nombre maximal des données de paramétrage du terminal CPX est limité a 234.

3. Indiquez a chaque fois ’'adresse de départ dans la fenétre
«Propriétés-DP-Slave»  [4].

Le choix de la station et la configuration sont alors terminés.

C-4

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




C. Configuration avec nceud CPX

=1k
@) Station Edit Insert PLC Wigw Options vindow Help 18] =
DSe% & s oe daglBe 8 e
B N =
PROFIBUS(1): DF master system (1)
o1 & \Gl Find:  [EMAX nﬂ ﬂﬂ
2 CPU315—2 D :
X2 i (3) Festo CF Profile: IStandard j
3 [ o]
2 A i WPPHM 6 bar [141140] ;I
5 WPPM 10 bar [141140]
- CP<-CMP-C-1-H1 [EDI/EDO]
= =l _l;l CP<-CMP-C-1-H1 [BD1/6D 0 Fails.]
KO I— 21 CPo-CM0 16 Byte /TG Byte &
CP-Chlee: 3'wiords 43 Words A
:I:I [3] Festo CPX-Teminal_E2003 CF-CM-HPP: 32 Byte E/32 Bute &
CP-Chax-C1-1: B Byte E/8 Byte &
Slot D...| Order Mumber / Designation | | Addr.. | O Adde... | C... CPs-ChMA3-CT-1: [301/8D0 Fails.]
1 192 |CPX-FB13: DP-Slave [DPY1] |256...257 |256.. 257 - CPI: 0 Byte E/D Byte &
2 CPix- SDE SDA [SDIJSDD] 0 CPI: 0 Byte E/4 Byte &
3 - CPl: 0Byte E/S Byte A
.
?__ Address / [D | Parameter Assignment I
8 | [0 Type: Out- input - Direct Entr.. |
&
5T [Output
EE Address: Length:  Whit: Consistent aver:
2] Start: 258 I? = IB;.1e j IT-:-taI length j
B | End: 25
14
1w Process image: I j
B[
17 - Input
E: Address: Length: [t Cansistent over:
JLE Start: 258 I? ﬁ IB;.1e j IT-:-taI length j
B ek 265
a1
22 Process image: I j -
B »|‘|
24 . _ —
R I anufacturer-specific data: fsl
S5 | [fdazimunm 14 bytes heradecimal, separated by comma or blank space]
T
PressFlto: tha 4

- Cancel | Hep |-

Fig. C/1: Configuration avec STEP 7 — Catalogue matériel
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C.1.3 Paramétrage au démarrage

La maitre charge
le bloc de para-
métres au démar-
rage dans le
nceud

Le nceud répartit

le bloc de parame-

tres au démarrage
entre les modules

En cas de réglage du paramétre systéme CPX « Démarrage du
systéme avec paramétrage par défaut (réglage a 'usine) et
structure actuelle CPX », les paramétres enregistrés dans le
maitre sont transmis au CPX-FB13.

Tenez compte des remarques générales du paragraphﬂ.S.

Paramétrage au démarrage

AP|/ PROFI-
IPC BUS-DP
Maitre
| »>——1>

Fig. C/2 : Déroulement du paramétrage au démarrage

C-6

Le paramétrage du terminal CPX s’effectue lors de la mise sous
tension du systéme de bus de terrain comme « paramétrage au
démarrage » a 'aide du bloc de paramétres | 1] enregistré dans
le maitre PROFIBUS. Le nceud de bus de terrain répartit ensuite
les paramétres entre les différents modules CPX [2].

Nota

Selon la version de logiciel du CPX-FB13, le nombre des
paramétres au démarrage est limité. Tenez compte des
instructions du manuel d’utilisation du CPX-FB13.
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Properties - DP slave [ ]

Lddress /|00 Parameter Assignment |

Nota
Aprés chaque interruption du systéme du bus de terrain

(p. ex. aprés la coupure de I'alimentation électrique du
nceud de bus de terrain), le bloc de paramétres au démar-
rage est de nouveau envoyé par le maitre PROFIBUS au
nceud de bus de terrain.

Nota

Pour les terminaux CPX avec le CMAX, lors d’un échange
du terminal CPX ou du CMAX, un nouveau paramétrage et
une nouvelle mise en service sont toujours nécessaires,
car les paramétres et les données déterminées lors de la
mise en service sont uniquement sauvegardés dans le
CMAX, voir paragraphﬂ.l.z.

Le CMAX ne peut pas étre paramétré via le paramétrage de
démarrage. Ceci doit toujours s’effectuer via le FCT ou les
fonctions de paramétrage spéciales.

Parameters
=k | Station parameters
é—a Hex parameter assignment
L[g User_Prm_Data {0 to 4)

Walue

| B0,40,02,00,00

Cancel Help

Fig. C/3: Pas de paramétre spécifique
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Format de données

Le CMAX analyse le réglage pour le format de données des
valeurs analogiques (valeurs de 32 bits) du CPX-FB13, voir
paragraphe—4.2. Veuillez en tenir compte dans vos program-
mes d’application.

Paramétrage Fail-Safe

Vérifiez si un paramétrage Fail-Safe est nécessaire pour votre

application.
Exemple Dans ’exemple selo b. C/1, lactionneur doit étre arrété et
le frein activé (arrét d’urgence).
Le frein est High actif et le régulateur est libéré.
Affecta- Entrées CMAX — Données de sortie du module
tion
Bit | Va- CCON Va- CPOS Va- Octet de controle | Va-
leur leur leur |2..8 leur
0 1 ENABLE =1 1 HALT =0 0 —(iciaucune fonc- | 0
tion, toutes = 0)
1 2 STOP=0 0 START=0 0 0
2 4 BRAKE =1 1 HOM =0 0 0
3 8 RESET =0 0 JOGP=0 0 0
4 16 — (réservé = 0) 0 JOGN =0 0 0
5 32 LOCK=0 0 TEACH=0 0 0
6 64 OPM1=0 0 CLEAR=0 0 0
7 128 | OPM2=0 0 — (réservé =0) 0 0
Masque Valeur canal 0 5 Valeur canal 1 (1] Valeurcanal2...8 | 0
Fault-Mode
Tabh.C/1: Exemple de paramétrage Fail-Safe
Pour que les valeurs deviennent actives, le réglage « Fail-Safe »
pour les canaux concernés doit étre fait sur « Fault-Mode ». Les
valeurs octet selo b. C/1 doivent étre saisies dans
« Masque Fault-Mode » pour le canal correspondant.
C-8 Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH




C. Configuration avec nceud CPX

Il en résulte un paramétrage selorﬁg. C/4.

Properties - DP slave [ ]

Lddress /|00 Parameter Assignment |

Parameters Walue -
=144 Station parameters
L= Device-specific parameters

(Z] channel 0: Fail Safe Fault-Maode

-] Channel 1: Fail Safe Use Properties CP¥-System
-] Channel 2: Fail Safe Use Properties CP¥-System
2] Channel 3: Fail Safe Use Properties CPR-System
HZ] Channel 4 Fail Safe Use Properties CPR-System
-] Channel 5: Fail Safe Use Properties CP¥-System
HZ] Channel & Fail Safe Use Properties CPR-System
-] Channel 7: Fail Safe Use Properties CP¥-System

I-[£] Channel 0: Fault Made Mask
2] channel 1: Faul: Mode Mask

-[E] Channel 2: Faulk Mode Mask 0
2] channel 3: Faul: Mode Mask 1]
2] Channel 4: Faul: Mode Mask 1]
2] Channel 5: Faul: Mode Mask 1]
2] Channel 6: Faul: Mode Mask i f
L[Z] Channel 7: Faul: Mode Mask i LI

Cancel | Help |

Fig. C/4 : Paramétrage Fail-Safe

o Afin que les réglages deviennent actifs, le paramétre de
I systéme global doit également étre réglé sur « Sorties
Fault-Mode ».
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C.1.4 Adressage

Exemple : Adresses utilisées a partir du mot d’entrée/de sortie 7

NN N N ~N
N ~ o g g < o
5 8% 2 a 5 o ! ?
< Pt : s o s s
Module n°®: 1 2 3 5 b 6 ! -
© © sl®
0
o) ® BE Q]
s 1 i e e O e P e e
ﬂ i
S e =0 299 %% %5
S 1® €4 @
° © O ¢ o s o B s o e ] g
8A | | 8A
Fig. C/5: Exemple d’occupation des adresses CPX-FB13
N° | Module Identifi- | Adresses
cateur DP
Siemens | AdresseE | Adresse S
0 CPX-FB13 (FB13 : DPV1, interface diag. ES) 192 7..8 7..8
1 Module d’entrée numérique 8 modules (E : CPX-8DE) 8DE 9 -
2 Module de sortie numérique 4 modules (S : CPX-4DA 2x) 8DA - 9
3 Contrdleur d’axe CMAX (CPX-CMAX-C1-1), 192 10...17 10...17
Affectation, voilrj,ib. Cc/3
4 Module E analogique (A : CPX4AE-I) 2AE 18...21 -
- Interface pneumatique MPA (module passif) - - -
5 Modules pneumatiques MPA1 8DA - 18
(VI : VMPA1-FB-EMS-8)
6 8DA - 19
Tab.C/2: Adresses d’entrée et de sortie pour 'exemple, voim‘g. C/5

c-10
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Exemple d’occupation des adresses (sélection
d’enregistrement)

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AB Contenu Adresse EB Contenu Adresse
AB10 CCON: EB10 | SCON:
Bit Name Bit Name
0 ENABLE $10.0 0 ENABLED E10.0
1 STOP S10.1 1 OPEN E10.1
2 BRAKE 5$10.2 2 WARN E10.2
3 RESET $10.3 3 FAULT E10.3
4 - (réservé) S10.4 4 24VL E10.4
5 LOCK S$10.5 5 FCT_MMI E10.5
6 OPM1=0 5$10.6 6 OPM1=0 E10.6
7 OPM2=0 S$10.7 7 OPM2=0 E10.7
AB11 CPOS: EB11 SPOS :
Bit Name Bit Name
0 — (réservé) S11.0 0 — (réservé) E11.0
1 START S11.1 1 ACK E11.1
2 HOME S11.2 2 MC E11.2
3 JOGP S11.3 3 TEACH E11.3
4 JOGN S11.4 4 MoV E11.4
5 TEACH S11.5 5 DEV E11.5
6 — (réservé) S11.6 6 STILL E11.6
7 - (réservé) S11.7 7 REF E11.7
AB12 N°d’enregistrement $12.0...7 EB12 | Signalde retour E12.0...7
n°d’enregistrement
AB13 | Réservé $13.0...7 EB13 | RSB:
Bit Name
0 RC1 E13.0
1 RCC E13.1
2 com1 E13.2
3 RCE E13.3
4 VLIM E13.4
5 XLIM E13.5
6 - (réservé) E13.6
7 - (réservé) E13.7
AB14 | Réservé $14.0...7 EB14 | Valeurréelle principale | E14.0...7
AB15 $15.0...7 EB15 (int32) E15.0...7
AB16 $16.0...7 EB16 E16.0...7
AB17 S$17.0...7 EB17 E17.0...7

Tab.C/3: Adresses des octets de contrdle et d’état du CMAX dans l’exemplsfj'g. C/5
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Si les valeurs réelles doivent étre traitées comme mot double
bit mémoire, la disposition des octets doit &tre prise en
compte conformément au paramétre CPX « Format des don-
nées valeurs analogiques... », voir paragraphﬂ.z.
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C.1.5 Paramétrage acyclique avec DPV1, parameétre READ/WRITE

En cas d’utilisation du FB13, deux possibilités sont mises a
disposition afin d’accéder aux données.

— D’une part, un ordre direct de lecture/d’écriture des para-
métres de module est possible, toutefois uniquement
pour les modules 0 a 9 (numéro du bloc de données
(FB52/53) =5 + 72 + 15*numéro de module).

— D’autre part, un ordre indirect est également applicable
via la boite de commande ; ce qui présente en outre
’avantage de pouvoir écrire les données a partir d’un
décalage défini. Les octets 0 a 7 du paramétrage de dé-
marrage ne doivent ainsi pas étre écrasés (emplacement
=100 + numéro de module ; index = 21)

Vous trouverez de plus amples informations concernant le
paramétrage acyclique dans la description P.BE.CPX-FB13-...

Accés général via la boite de commande

Emplacement 3 : Adressage indexé des objets

Index | Nom Longueur Accés Numéro du bloc de données
[octet] (Siemens)

16 Boite de commande 4 r/w 9

17 Case Read 64 r 10

18 Case Write 64 w 11

Boite de commande : Accés aux paramétres de module CMAX

Octet 1 2 3 4

Contenu | N°d’emplacement Données de Données de -
module de 'index | décalage

CMAX 100 + numéro de 21 8 0
module
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C-14

Déroulement :

1.

Assurez-vous que la boite de commande n’est pas utilisée
actuellement.

Dans un programme AP, si plusieurs modules sont para-
métrés via la boite de commande, vous devez garantir a
l’aide d’un procédé approprié qu’il est uniquement pos-
sible d’accéder simultanément a un module. Puisque la
boite de commande est configurée « en permanence », un
programme API devrait affecter la boite, transférer les
données puis de nouveau les valider. Pour ce faire, un bit
mémoire global est suffisant, le cas échéant.

Affecte la boite de commande. Caractérise la boite comme
occupée dans U'API. Transfére ensuite le numéro d’empla-
cement du module, 'index des paramétres de module et
’offset des données dans la boite de commande.

Compose l'ordre (octet 8 a 61) conformément au numéro
de fonction. Les octets non utilisés doivent également
étre transférés ; ils devraient étre remis a zéro.

Ecris les données de commande dans la case Write (Ecrit).
Ces derniéres sont automatiquement transférées au mo-
dule.

Lit les données de la case Read. Si l’octet d’état PSB n’est
pas égal a 0, la commande est exécutée. Controler les
éventuelles erreurs (PSB<0) !

Sile PSB = 0, un état doit de nouveau étre requis -> (5)

Si une commande supplémentaire doit étre exécutée :
- 3.

Sitous les ordres sont exécutés, la boite de commande
doit a présent étre validée.

Les données dans la boite de commande doivent étre
effacées, c.-a-d. étre mises a 0. Ce n’est pas impérative-
ment nécessaire, mais cela empéche que les données de
modules soient écrasées, en cas d’accés erroné sur la
case Write (Ecrire).
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Nota

— Il peut exister d’autres modules CPX auxquels d’autres
modules de ’API accédent. Ces derniers pourraient modi-
fier la bofte de commande.

— Il peut également exister d’autres maitres PROFIBUS
(Class-2-Master) qui accédent aux données du CPX paral-
lelement a ’API et qui p. ex. modifient la boite de com-
mande sans que I’API le sache.

Le ou les programmateurs de I’ensemble de 'application doi-
vent garantir, a 'aide de mesures appropriées, qu’ils accé-
dent toujours aux données correctes.
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C. Configuration avec nceud CPX

C.2 CPX-FB11 (DeviceNet)

Vous trouverez les informations générales relatives au
CPX-FB11 dans la description du P.BE-CPX-FB11-...

C.2.1 Configuration des propriétés des abonnés DeviceNet (EDS)

Sources

C-16

Lors de la premiére mise en service d’un abonné DeviceNet,
vous devez indiquer au programme de configuration certai-
nes propriétés de 'abonné.

Les propriétés des différents abonnés sont gérées par le pro-
gramme de configuration, le plus souvent dans une liste ou
une bibliothéque telle la bibliothéque E DS (EDS = Electronic
Data Sheets).

Dans I’exploitation du CMAX, les possibilités suivantes peu-
vent étre utilisées :

— Installer des fichiers EDS : EDS modulaire.
Le paramétrage des modules technologiques tels que le
CMAX est pris en charge uniquement avec ’EDS modu-
laire.

— Saisir manuellement les propriétés des abonnés (réglage
de paramétres pas possible).

Tenez compte des informations figurant dans la description
du CPX-FB11.

Sources pour les fichiers EDS

Vous trouverez les fichiers EDS et image (icbnes) actuels sur
Internet, a ’adresse suivante :

= www.festo.com =» Téléchargement =» Zone de téléchar-
gement : Logiciel, pilote et firmware =» Entrer un critére de
recherche : Fieldbus GSD/EDS ou CMAX
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C. Configuration avec nceud CPX

Installer des fichiers EDS modulaires

Pour le terminal CPX, il faut télécharger les fichiers suivants :

Type de | Nom du fichier Langue Description

fichier

EDS cpx_chassis.eds Anglais Fichier de base pour EDS modulaire.

EDS cpx_fb11l...eds Anglais Fournit 'adaptateur de communication pour le
programme de configuration.

EDS Cpx_...eds Anglais Il existe un fichier EDS pour chaque type de mo-
dule. Il contient les informations nécessaires
pour la configuration et le paramétrage.

ICO CpX_...ico - Fichier icone représentant le terminal CPX ou le
module dans le programme de configuration.

Tab. C/4 : Fichiers de configuration (EDS modulaire) du terminal CPX pour DeviceNet

Installer des fichiers
EDS modulaires

Fichiersicone

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH

¢ Lesfichiers doivent étre installés avec votre programme
de configuration.

Vous devez installer au moins I’EDS de base et les fichiers
EDS des modules nécessaires.
Recommandation : installez tous les fichiers EDS.

Suivant le programme de configuration employé, vous pou-
vez affecter des fichiers icone (format .ico) au terminal CPX
ou aux modules CPX. Le terminal CPX ou les modules seront
alors représentés de cette facon dans le programme de confi-
guration.

Pour plus d’informations concernant l’installation des fichiers
EDS et des fichiers d’icone, reportez-vous a la documentation
accompagnant le programme de configuration.
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C. Configuration avec nceud CPX

C.2.2 Paramétrer (exemple : RSNetworx)

EX.CPX-FB11 Modular RID

En utilisant un EDS modulaire, vous pouvez régler les pa-
rameétres avec RSNetworx module par module.

Respectez les consignes générales de paramétrage du CPX

indiquées au paragraphﬂ.B

Assurez-vous que des parameétres ne sont pas écrasés par
erreur. Effectuez, le cas échéant, un téléchargement.

La figure suivante illustre le registre « Configuration de mo-
dule » du terminal CPX. En cliquant deux fois sur les modules
dans le tableau de configuration, vous accédez a la fenétre de

réglage des paramétres.

gl

General Module Configuration | 1/0 Summary

Select and configure the adapter, and any associated modules,
. that reside in the curent chassis.

Chassiz Type: Display Hardware By: ‘Elgpload
IEF’X-Ehassis j IEatang Marne j !‘lDownIoad
Hardware: ‘ 4 X Q’Eroperties

i CPX-EDE [2DI] ] Slot | Maodule Type -

il CPX-EDE-8DA [2DI/5D0] 5600 [CP<FETTRID

fo] CP-8DE-D [8D1-D] il 01 [CP-BDE-GDA [BDI/B00]

M CFX-8BNDE [BNDI] J 102 | 11

[2] CPX-CMax-C1-1 = 03

f| crx-crioo 04

f crxcrioaz 05

f crecrioae 06

f| crxcrio4 o7

f| crxcrine 08

| crxcPi120 = 09 =

B o _>l_|

QK I Abbrechenl Ul_:emehmenl Hilfe

Boutons de téléchargement des

paramétres

Garemst Conigpanion Samrgs | (73 i |
TS
e ury b

(=] i e e

'._-._I ke e |

Paramétres et données du systéme

Paramétres du module

Fig. C/6 : Paramétrage avec EDS modulaire
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C. Configuration avec nceud CPX

Paramétres du module ¢ Cliquez deux fois sur les modules CPX du tableau de
configuration. Dans la fenétre affichée, réglez les
paramétres du module dans le registre « Advanced
Parameter ». Validez deux fois en cliquant sur OK.

8|2 x|

General Advanced Paremeters | EDS File |

Selectthe | that you want to confi and initiate an action
using the toolbar.

[GRRestore]  GHelp

D |5 Parameter | current vahe I
2 & Modu Code 1761 CPE-CMAY-C1-1
21 Madule Revision Code 1

]

27 @ Defective Channel o

28 @ Modul Fauk No. 0: No error
1713 FalSafe Mods Output Byte 0 55
1714 FaiSafe Vahe Output Byte 0
1715 FaiSafe Mode Output Byte |
1716 FailSafe Value Output Byte |
1717 FaiSafe Mode Output Byte 2
1718 FailSafe Vakue Output Byte 2
1719 FaiSafe Mode Output Byte 3
1720 FailSafe Vahe Output Byte 3
1721 FalSafe Mode Output Byte 4
1722 FaiSafe Vahse Output Byte 4
1723 FaiSafe Mode Output Byte §
1724 FaiSafe Vahe Output Byte 5
1725 FailSafe Mode Outout Byte 6

OK | Abbrachen | Hite |

I Rt R Bt Rt B

Paramétres du CMAX

Fig. C/7 : Exemple de paramétrage du CMAX avec
RSNetworx

En mode hors ligne, les réglages enregistrés dans le projet
sont affichés a I’écran.

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH C-19



C. Configuration avec nceud CPX

Paramétrage Fail-Safe- et Idle-Mode

Vérifiez si un paramétrage Fail-Safe ou Idle-Mode est néces-
saire pour votre application.

Exemple Dans ’exemple selo b. C/5, Pactionneur doit &tre arrété et
le frein activé (arrét d’urgence).
Le frein est High actif et le régulateur est libéré.
Affecta- Entrées CMAX - Données de sortie du module
tion
Bit | Va- CCON Va- CPOS Va- Octet de contréle | Va-
leur leur leur |2..8 leur
0 1 ENABLE =1 1 HALT =0 0 —(ici aucune fonc- | 0
tion, toutes = 0)
1 2 STOP=0 0 START =0 0 0
2 4 BRAKE =1 1 HOM =0 0 0
3 8 RESET=0 0 JOGP=0 0 0
4 16 — (réservé = 0) 0 JOGN =0 0 0
5 32 LOCK=0 0 TEACH=0 0 0
6 64 OPM1=0 0 CLEAR =0 0 0
7 128 | OPM2=0 0 — (réservé =0) 0 0
Masque Valeur octet 0 5 Valeur octet 1 (1] Valeuroctet2...8 | 0
Tab.C/5: Exemple de paramétrage Fail-Safe ou Idle-Mode
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Ce réglage s’applique aussi bien pour Fail-Safe que pour
Idle-Mode.

Pour que les réglages soient actifs, les paramétres du
systéme globaux du CPX-FB11 doivent également étre
réglés :

-« Fail Safe Options » : « Set Fail Safe State ».

— «Idle Mode Options » : « Set Idle Mode State ».
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C.2.3 Adressage

C. Configuration avec nceud CPX

Attribuer les adresses ES de I’abonné
(Exemple RSNetworx)

1. Cliquez deux fois sur le scanner dans le réseau. Une boite

de dialogue s’ouvre.

2. Attribuez les adresses E/S du terminal CPX aux opéran-

des PLC a l’aide des onglets [Input] et [Output].

&7
GEnEruI] Mudulel Scanlist Input |0utput| ADR | Summnryl
Node I Type I Size | Map Irl Aatohsn
(2] CPX-8DE-8DA .. 1 bitf. Kinihiis
[ 2] CP%-8DE-8DA ... 1 bitf... =
[ 2] CPX-8DE-8DA.... 1 bitf. Unmap
[2] CPX-8DE-BDA ... 1 bitf..
- [ 3] CPX-CMAX-C1-. 1 bitf .
[ 3] CPX-CMAX-C1-. 1 bit{.. Advanced...
- [ 3] CPA-CMAX-C1-.. 1 hitf...
- [ 3] CPX-CMAY-CI-... 1 bitf.. - Options.. I
4 »
Memory:  |Discrete A I StartWord: |0 —

01, CPx-FB11 Modular RIO

Read-Only

02 CPX-FB11 Modular RIO-1

[ 01, CPX-FB11 Modular RIO 4]

ok | Asbrechen | Obemehien | Hilfe

Fig. C/8: Attribution des adresses d’entrée (Input)
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C. Configuration avec nceud CPX

71

General | Module | Scanlist| Input | Output |ADR | summary |

Noge (e [SaalvieeT2] .,
2] CPX-8DE-SDA ... 1 bit(...

[

[ 2] CPX-BDE-8DA . 1bitf.. -

[2) CPX-8DE-8DA. 1bit,. Unmap

[ 3] CPX-CMAX-CT-.. 1bit..

[ 3] CPX-CMAX-CT-.. 1bit,.

[ 3] CPX-CMAX-C1-.. 1 bit(.. Advanced...
[ 3) CPRX-CMAXCT-.. 1 bitf...

[

3] OPX-CMAX CI-.. 1bi]. - O
jof ] E
Memory: lD‘:screte | Statword: |0 -

gits15-0[15[14[13[12fni 0] a 87 (65 [a]a]2]1]o]=
03 Read-Only.

0:3. a
Q3.

036 01 CPRFBI1 Modular RIO
037 01, CPX-FB11 Modular RIO
038 01, CEX-FB11 Modular RIO |

OK I Abbrechen | ‘Jl:emehmenl Hilfe ]

Fig. C/9: Attribution des adresses de sortie (Output)
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C. Configuration avec nceud CPX

Exemple Scanner 1747-SDN (série SLC 500)

Adressage pour le terminal d’exemple avec :
— 2 octets d’entrée pour les bits d’état (données Strobed)
— 11 octets d’entrée, adresse input a partir de 1:1.1.0

— 9 octets de sortie, adresse output a partir de 0:1.1.0

‘ [5]]
[
1 4

Modulen®:0 2 3 5 6

©4DO P @I@|@|@) @@
9 SEEEMEEEEIS
el D I:I o o o] o Jollo]o iSH

q HO €

0= =] 8% $%%
3 H® @ =
[} e @ o I I e e e )

8A | | B8A

CPX-FB11 (avec bits d’état) Modules E/S analogiques
Modules E/S numériques Systéme pneumatique MPA

(2 modules pneumatiques)
Module technologique CMAX

Fig. C/10 : Exemple CPX terminal 3 (exemple d’adressage pour scanner 1747-SDN,
voiljab. Cc/6)
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C. Configuration avec nceud CPX

N° du Module Adressage
module
Adresse E Adresse S
0 Nceud de bus de terrain 1:1.1.0 ... 1:1.1.15 -
CPX-FB11 (pour bits d’état)
1 Module d’entrée numérique 8 E 1:1.8.0 ... 1:1.8.7 -
CPX-8DE
2 Module de sortie numérique 4S | - 0:1.5.0...0:1.5.3
CPX-4DA
3 Contrdleur d’axe 1:1.4.0 ... 1:1.4.15 0:1.1.0 ... 0:1.1.15
CPX-CMAX-C1-1 1:1.5.0 ... I:1.5.15 0:1.2.0...0:1.2.15
1:1.6.0 ... 1:1.6.15 0:1.3.0...0:1.3.15
1:1.7.0 ... 1:1.7.15 0:1.4.0 ... 0:1.4.15
4 Module 2 E analogique 0:1.2.0...0:1.2.15 -
CPX-2AE 0:1.3.0...0:1.3.15
5 Module pneumatique MPA1 - 0:1.5.8...0:1.5.15
6 Module pneumatique MPA1 - 0:1.6.0...0:1.6.7

Tabh. C/6: Exemple d’adressage pour le scanner 1747-SDN
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C. Configuration avec nceud CPX

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AB Contenu Adresse EB Contenu Adresse
OW:1.4 | CCON: |W:1.1 | SCON:
Bit Name Bit Name
0 ENABLE 0:1.4.0 0 ENABLED 1:1.1.0
1 STOP 0:1.4.1 1 OPEN 1:1.1.1
2 BRAKE 0:1.4.2 2 WARN 1:1.1.2
3 RESET 0:1.4.3 3 FAULT 1:1.1.3
4 - (réservé) 0:1.4.4 4 24VL 1:1.1.4
5 LOCK 0:1.4.5 5 FCT_MMI :1.1.5
6 OPM1=0 0:1.4.6 6 OPM1=0 1:1.1.6
7 OPM2=0 0:1.4.7 7 OPM2=0 :1.1.7
CPOS: SPOS:
Bit Name Bit Name
0 — (réservé) 0:1.4.8 0 — (réservé) 1:1.1.8
1 START 0:1.4.9 1 ACK 1:1.1.9
2 HOME 0:1.4.10 2 MC 1:1.1.10
3 JOGP 0:1.4.11 3 TEACH 1:1.1.11
4 JOGN 0:1.4.12 4 MoV 1:1.1.12
5 TEACH 0:1.4.13 5 DEV 1:1.1.13
6 - (réservé) 0:1.4.14 6 STILL 1:1.1.14
7 - (réservé) 0:1.4.15 7 REF 1:1.1.15
OW:1.5 | N°d’enregistrement 0:1.4.0...7 | IW:1.2 | Signalde retour 1:1.2.0...7
n°d’enregistrement
Réservé 0:1.5.8... 15 RSB :
Bit Name
0 RC1 1:1.2.8
1 RCC 1:1.2.9
2 com1 1:1.2.10
3 RCE 1:1.2.11
4 VLIM 1:1.2.12
5 XLIM 1:1.2.13
6 — (réservé) 1:1.2.14
7 - (réservé) 1:1.2.15
OW:1.6 | Réservé 0:1.6.0 ... 15 | IW:1.3 | Valeurréelle principale |1:1.3.0... 15
oW:1.7 0:1.7.0...15 | IW:1.4 | (int32) 1:1.4.0 ... 15

Tab.C/7: Adresses de 'octet de contrdle et d’état du CMAX dans l’exemplsfj'g. Cc/10
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C. Configuration avec nceud CPX

DeviceNet ne prévoit pas de transmission de données
cohérente. Tenez par conséquent toujours compte de la
durée de cycle afin de garantir des valeurs de consigne
cohérentes.

C.2.4 Exemples d’affichage d’erreur avec RSNetWorx

2 DataFile I1 (bin) -- INPUT

Offset 151413 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0
T:1.0 000O0DO0DO0O0O0OODODOOO0D0O0 0 0 a
1:3.0 00000000 O0CO0O0O0D0 0 0 1
1:3.1 coooo0 00 offfloo oo oo
1:3.2 10000100000 1¥Ko oo
Groups [iBestore]  {Help
D | Parameter [ current value g

1 @ StatusByte 10001000

2 (@ Diagnostic Status 1; Diagnosis available

3 @ Faukt Modul Position 3

4 @ Fault Numbe 104

o m e e

Fig. C/11 : Erreur via I'octet Strobe 104 - E43

AE C
|0:3.1115 e | . | 1323 h,dbclBinary vI
Symbol: | Colurns |16 = Symbol: | | Calurins IIL'. -I
Desc | Desc | |

Diaoth E,emoveAnl Data Fils | Help | (@ = Ewparﬁasl Usage ] Forces I Help |

Fig. C/12 : Erreur au niveau du mode de fonctionnement Remote I/0 (interface de
diagnostic E/S) 105 - E50
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C.3 CPX-FEC

o Vous trouverez les informations générales relatives au

I CPX-FEC dans la description P.BE-CPX-FEC-... Des informa-
tions détaillées sur 'utilisation du FST figurent dans le ma-
nuel du FST P.BE-FST-...

C.3.1 Configuration

Utilisez le Festo Software Tool (FST, version 4.1 ou supé-
rieure) avec le configurateur de matériel pour configurer
votre terminal CPX avec le CPX-FEC.

Pour la configuration du CMAX, celui-ci doit étre inclus dans
le catalogue du configurateur CPX (terminal CPX/modules
technologiques/CPX-CMAX...). Pour cela, vous aurez éven-
tuellement besoin d’une mise a jour du logiciel FST (mise a
jour de configuration CPX) :

= www.festo.com =» Téléchargement =» Zone de télécharge-
ment : Logiciel, pilote et firmware =» Entrer un critére de re-
cherche : FST

Attention

A Si un terminal CPX a été relié a un PC pour la configura-
tion : testez les projets et les programmes dans un premier
temps, sans activer les actionneurs ou sans air comprimé.
Cela évite les endommagements dans la phase de test.

Configuration E/S et configuration CPX

Pour effectuer la configuration, vous avez toujours les possi-
bilités suivantes :

— Comparaison des configurations théorique et réelle en
mode Editeur

— Passage au mode Online

— Configuration manuelle a 'aide du configurateur de matériel
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C. Configuration avec nceud CPX

Dans les deux premiéres possibilités, le terminal CPX doit
8tre raccordé et opérationnel. La configuration du matériel
avec le CMAX est reconnue automatiquement.

Dans la configuration manuelle, le CMAX peut d’abord étre
configuré sans étre connecté au terminal CPX.

R FST - CPX_CMAX (CMAX in CPX) - FEC-CPX

I[=] E3

Project Edit View Insert Program Online Extras Window Help

D@nﬁ|x%ﬁ|ﬂﬂ‘mﬁﬂ”mo% v”@:

BT 9 & BPma &

%3 FST Project

|E| Project Settings

&1 allocation List
@ Strings
D Programs
(I3 cMps
- cFMs

- i Controlle

Project Documentation

=10l x|

42 10 Config
-la Driver Cc

A -

For Help, press F1

Module | Type | 1w ow]|
Hao BDI/8D0 - Multi 1/0 module 00
B1 FEC - Controller 128 128
B2 CMAX-C1-1 - 1 ServoPnedmatic axis 129 129
B3 W
B4

Hs

He

=) Pneumatic modules ;I

- Pneumatic interfaces

[=1- Bus nodes (Remote-Controller)

- Technology modules

- MPA1G - Pneumatic module

- MPA2G - Pneumatic module

- MPA1S - Pneumatic module

- MPAZS - Pneumatic module

- MPA1S-D - Pneumatic module
- MPA25-D - Pneumatic module
- MPA1G-D - Pneumatic module
- MPA2G-D - Pneumatic module
- MPA-P - Analogue Input Press.
- VPPM - Proportional valve

- Type 03 - Pneumatic interface
- CPA10/14 - Pneumatic interface
- VTSA - Type44 Pneumatic interface

- FBO6-RC - Interbus Remote-Controller

- FB11-RC - DeviceMET Remote-Controller

- FB13-RC - Profibus Remote-Controller

- FB14-RC - CAMopen Remote-Controller

- FB23-RC - CCLink Remote-Controller

- FB32-RC - Ethernet/TP Remote-Controller
- FB33-RC - ProfiNet If0 Remote-Controller
- FB34-RC - ProfiNet RJ45 Remote-Controller
- FB35-RC - ProfiNet LWL Remote-Controller
- FB38-RC - EtherCAT Remote-Controller

- CPI - CP-Interface
.+ CMP¥-C-1 - Soft Stop CMPX-C-1-H1

1-1 - 1 ServoPneumatic axis

lil_lml_l__a

Configuration avec « glisser-déplacer » Modules configurés dans le tableau de
configuration

Fig. C/13 : Configuration manuelle du terminal CPX dans le configurateur de matériel
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Adresses des mots d’entrée/mots de sortie

Réglez ’'adresse de départ des mots d’entrée et mots de sor-

tie du CMAX.
Module Identificateur | Espace Remarques
de module d’adresses
occupé
CPX-CMAX T21 CMAX-1 4 mots E (8 octets) | Affectation des adresses en
4 mots S (8 octets) | fonction du mode de fonctionne-
ment, voir paragraphqz
Exemple, voir paragrapnfg.3.4.

Tab.C/8:  Module technologique CMAX

C.3.2 Paramétrage du CMAX

Le CMAX ne posséde aucun paramétre de module.

Module #2 | ]

Module Parameters | idie Mode |

Parameter | Value |

This modules does not have parameters.

Defaults |
oK I Cancel | Lpply | Help |

Fig. C/14 : Aucun paramétre de module
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C. Configuration avec nceud CPX

Nota

Pour les terminaux CPX avec le CMAX, lors d’un échange
du terminal CPX ou du CMAX, un nouveau paramétrage et
une nouvelle mise en service sont toujours nécessaires,
car les paramétres et les données déterminées lors de la
mise en service sont uniquement sauvegardés dans le
CMAX, voir paragraphﬂ.l.z.

Paramétrage Idle-Mode

Vérifiez si le paramétrage du Idle-Mode est nécessaire pour
votre application.

Exemple Dans ’exemple selo b. C/9, Pactionneur doit &tre arrété et
le frein activé. Le régulateur doit rester actif.
Affecta- Entrées CMAX - Données de sortie du module
tion
Bit | Va- CCON Va- CPOS Va- Octet de contréle | Va-
leur leur leur |2..8 leur
0 1 ENABLE =1 1 HALT =0 0 —(ici aucune fonc- | 0
tion, toutes = 0)
1 2 STOP=0 0 START =0 0 0
2 4 BRAKE =0 0 HOM =0 0 0
3 8 RESET=0 0 JOGP=0 0 0
4 16 — (réservé = 0) 0 JOGN =0 0 0
5 32 LOCK=0 0 TEACH=0 0 0
6 64 OPM1=0 0 CLEAR =0 0 0
7 128 | OPM2=0 0 — (réservé =0) 0 0
Idlemode Valeur canal 0 1 Valeur canal 1 0 Valeurcanal2...8 | 0
Tab.C/9: Exemple de paramétrage Idle-Mode
Il en résulte un paramétrage selorﬁg. C/15.
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C. Configuration avec nceud CPX

Module #2 [ ]

Modulel Parameters Idle Mode |

Use idle mode | (Global System Setting) Clear Table |

Channel | Idlemode |
YT
[ = oo
[ = 01
[ = 02
| E=guk]
[ = 04
[ = 05
[ = 08
[ = o7

SN N N ==

oK | cancel | ooy | Hep |

Fig. C/15 : Paramétrage Idle-Mode pour exemplsfjab. C/9

Afin que les réglages deviennent actifs, le paramétre de
systéme global doit étre réglé sur « utiliser idlemode ».

C.3.3 Enregistrer la configuration réelle comme configuration théorique

Pour enregistrer les modifications de maniére durable, il
faut :

— enregistrer la configuration réelle comme configuration
théorique,

— ou charger le projet dans le CPX-FEC (pour ce faire, un
programme doit &tre disponible).

Nota

) Assurez-vous que vous avez repris dans le configurateur
CPX les paramétres appris ou modifiés au moyen du cla-
vier ou du CPX-MMI.
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C.3.4 Occupation des adresses

I‘ IH 3]

Exemple d’occupation des adresses

a

(5]]
|

° P E - °_I lelelelE
o (@ z ol e
ol o | P K
u é@%%%
oo $9% b B B ¢

= U® @] S

o 1l 0
°| ®rT®p o ele a1 o@ 1 e © 0 o o I o Sl

g l=j — | _8A | | _ 8A
CPX-FEC Modules E/S analogiques

Modules E/S numériques

Module technologique CMAX

Module pneumatique MPA1
(2 modules pneumatiques)

Fig. C/16 : Exemple d’occupation des adresses CPX-FEC
Empla- | Module Adresse E | Adresse S | Remarques
cement
0 CPX-FEC 128 128 Les sorties ne sont
pas utilisées.
1 Module-E numérique 8 entrées (8DI) | O - -
2 Module-S numérique 4 sorties (4DO) - 0 -
3 Axe servopneumatique CMAX (T21) | 129...132 129...132 Affectation,
voEFb. Cc/11
4 Module-E analogique 2 entrées (2Al) | 64, 65 -
- Interface pneumatique MPA - - Module passif.
5 Module pneumatique MPA - 32 -
(CPX-type32:1-8V)
6 - 33 -
Tab.C/10: Occupation des adresses, configuration de l’exempltfjg. C/16
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Exemple d’affectation E/S mode d’enregistrement

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AW Contenu Adresse EW Contenu Adresse
AW129 | CCON: EW129 | SCON:
Bit Nom Bit Nom
0 ENABLE $129.0 0 ENABLED E129.0
1 STOP S129.1 1 OPEN E129.1
2 BRAKE $129.2 2 WARN E129.2
3 RESET $129.3 3 FAULT E129.3
4 - (réservé) S129.4 4 24VL E129.4
5 LOCK $129.5 5 LOCK E129.5
6 OPM1=0 $129.6 6 OPM1=0 E129.6
7 OPM2=0 $129.7 7 OPM2=0 E129.7
CPOS: SPOS:
Bit Nom Bit Nom
0 - (réservé) $129.8 0 - (réservé) E129.8
1 START S$129.9 1 ACK E129.9
2 HOME S$129.10 2 MC E129.10
3 JOGP S$129.11 3 TEACH E129.11
4 JOGN S$129.12 4 MoV E129.12
5 TEACH $129.13 5 DEV E129.13
6 - (réservé) S129.14 6 STILL E129.14
7 — (réservé) $129.15 7 REF E129.15
AW130 | N°d’enregistrement $130.0...7 EW130 | Signal de retour E130.0...7
n°d’enregistrement
Réservé $130.8...15 RSB :
Bit Nom
0 RC1 E130.8
1 RCC E130.9
2 com1 E130.10
3 RCE E130.11
4 VLIM E130.12
5 XLIM E130.13
6 - (réservé) E130.14
7 - (réservé) E130.15
AW131 | Réservé $131.0...15 || EW131 | Valeurréelle principale | E131.0...15
(4 octets, int32)
AW132 S$132.0...15 EW132 E132.0...15

Tab.C/11: Adresses des octets de commande et d’état dans l’exemplsfjg. C/16,
exemple mode d’enregistrement

Festo P.BE-CPX-CMAX-CONTROL-FR fr 0908NH C-33




C. Configuration avec nceud CPX

Exemple d’affectation E/S mode direct

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AW Contenu Adresse EW Contenu Adresse
AW129 | CCON: EW129 | SCON:
Bit Nom Bit Nom
0 ENABLE $129.0 0 ENABLED E129.0
1 STOP S129.1 1 OPEN E129.1
2 BRAKE $129.2 2 WARN E129.2
3 RESET $129.3 3 FAULT E129.3
4 - (réservé) S129.4 4 24VL E129.4
5 LOCK S$129.5 5 LOCK E129.5
6 OPM1=1 $129.6 6 OPM1=1 E129.6
7 OPM2=0 $129.7 7 OPM2=0 E129.7
CPOS: SPOS:
Bit Nom Bit Nom
0 - (réservé) $129.8 0 - (réservé) E129.8
1 START S$129.9 1 ACK E129.9
2 HOME S$129.10 2 MC E129.10
3 JOGP S$129.11 3 TEACH E129.11
4 JOGN S$129.12 4 MoV E129.12
5 TEACH $129.13 5 DEV E129.13
6 - (réservé) S129.14 6 STILL E129.14
7 — (réservé) S$129.15 7 REF E129.15
AW130 | CDIR: EW130 | SDIR:
Bit Nom Bit Nom
0 ABS S$130.0 0 ABS E130.0
1 com1 S$130.1 1 com1 E130.1
2 coOmM2 S$130.2 2 coOmM2 E130.2
3 CONT $130.3 3 CONT E130.3
4 VLIM S$130.4 4 VLIM E130.4
5 XLIM $130.5 5 XLIM E130.5
6 FAST $130.6 6 FAST E130.6
7 —(réservé) $130.7 7 —(réserve) E130.7
Valeur de consigne se- | S130.8...15 Valeur réelle secon- E130.8...15
condaire daire 1
AW131 | Valeur de consigne $131.0...15 | EW131 | Valeurréelle principale | E131.0...15
principale (4 octets, int32)
AW132 | (4 octets, int32) S$132.0...15 EW132 E132.0...15
Tab.C/12: Adresses des octets de commande et d’état dans l’exemplsfjg. C/16,
exemple mode direct
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Exemple d’affectation E/S mise en service

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AW Contenu Adresse EW Contenu Adresse
AW129 | CCON: EW129 | SCON:

Bit Nom Bit Nom

0 ENABLE $129.0 0 ENABLED E129.0

1 STOP S129.1 1 OPEN E129.1

2 BRAKE $129.2 2 WARN E129.2

3 RESET $129.3 3 FAULT E129.3

4 - (réservé) S129.4 4 24VL E129.4

5 LOCK $129.5 5 LOCK E129.5

6 OPM1=0 $129.6 6 OPM1=0 E129.6

7 OPM2=1 $129.7 7 OPM2=1 E129.7

CPOS: SPOS:

Bit Nom Bit Nom

0 - (réservé) $129.8 0 - (réservé) E129.8

1 START S$129.9 1 ACK E129.9

2 HOME S$129.10 2 MC E129.10

3 JOGP S$129.11 3 TEACH E129.11

4 JOGN S$129.12 4 MoV E129.12

5 TEACH $129.13 5 DEV E129.13

6 - (réservé) S129.14 6 STILL E129.14

7 — (réservé) $129.15 7 REF E129.15
AW130 | Fonction $130.0...7 EW130 | Signal de retour fonction | E130.0...7

Paramétre 1 $130.8...15 Barre de progression E130.8...15
AW131 | Paramétre 2 $131.0...15 EW131 | Position réelle E131.0...15

(4 octets, int32) (4 octets, int32)
AW132 S$132.0...15 EW132 E132.0...15

Tab.C/13: Adresses des octets de commande et d’état mise en service dans I’exemple

|j'g. C/16
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Exemple d’affectation E/S paramétrage

Données de sortie du module Données d’entrée du module
AW Contenu Adresse EW Contenu Adresse
AW129 | CCON: EW129 | SCON:
Bit Nom Bit Nom
0 ENABLE $129.0 0 ENABLED E129.0
1 STOP S129.1 1 OPEN E129.1
2 BRAKE $129.2 2 WARN E129.2
3 RESET $129.3 3 FAULT E129.3
4 - (réservé) S129.4 4 24VL E129.4
5 LOCK S$129.5 5 LOCK E129.5
6 OPM1=1 $129.6 6 OPM1=1 E129.6
7 OPM2=1 $129.7 7 OPM2=1 E129.7
Sous-index $129.8...15 Sous-index E129.8...15
AW130 | Identificateur d’ordre + | S130.0...15 EW130 | Identificateur de E130.0...15
numéro de paramétre réponse +
numéro de paramétre
AW131 | Valeur de paramétre 5$131.0...15 || EW131 | Valeur de paramétre E131.0...15
(4 octets, int32) (4 octets, int32)
AW132 $132.0...15 EW132 E132.0...15

Tab. C/14: Adresses des octets de commande et d’état paramétrage dans 'exemple

|j'g. C/16
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C.3.5 Diagnostic

Diagnostic avec le configurateur de matériel

Le configurateur de matériel permet d’exécuter un diagnostic
complet du terminal CPX. Pour cela, le terminal CPX doit &tre
connecté en ligne avec le PC : Les messages de diagnostic
des modules sont affichés directement dans le configurateur
de matériel avec un symbole sur le module correspondant :

50 FST - CPX_CMAX (CMAX in CPX) - FEC-CPX = E
Project Edit View Insert Program Online Extras Window Help ==
DE@@|X % el ~|é|[nx el BLmals

5 sl | & CPX Configuration - [ONLINE TCPIP 10.8.48.245] [_ (O] x|

Project Settings
Project Documentation | ﬁ | |
X X Refresh
Allocation List 5 TS
[ Stings ave T+

D Programs Y 8[)'8[:0 FEC Cﬂlﬁﬁf'.'l Syskem Settings

ol prrr—
1
D ) by
f Cortroller Settings E & & Editor
g

2 10 Corfiguration * Onling

K 2l
Module | Type | 1w | ow | Diagnasis [«]
Bao BDI/800 - Multi 10 module o0
B1 FEC - Controller 128 128
& B CMAX-C1-1 - 1 ServoPneumatic axis 129 | 100 - Configuration error (I0)
B3
B4
Hs
B & =l
For Help, press F1 [ oM [scro [,
Afficher message de diagnostic actuel Affichage de la mémoire de diagnostic
(caractéristiques ou inscription (menu contextuel)
module)

Fig. C/17 : Symbole d’avertissement comme message de diagnostic dans le configurateur
de matériel
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C-38

Afficher message de diagnostic actuel

e Message de diagnostic dans le configurateur de matériel.

e Encliquant deux fois ou avec le menu contextuel [Pro-
priétés], afficher le dialogue « Module... », registre
« Diagnostic ».

Module #2 [ %]

Modulel Parameters  Diagnosis |F0rce Model Idle Model

Trace |

Channel | Diagnosis |
MR 105 - Spstem erar B

Refresh | oK I Cancel | Apply

Fig. C/18 : Message de diagnostic dans le dialogue
« Propriétés »
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Mémoire de diagnostics

¢ Avec le menu contextuel [Mémoire diagnostic] du con-
figurateur de matériel, afficher le dialogue « Mémoire
diagnostic ».

ﬂ?éiTrace—Memory - [OMNLINE COM2 57600] [ %]
@ Memory full/Dverflaw Maow: IW
@ Trace stapped
| Time | Module I Chanrel I Diaghosis -
y’ 2471 0ODays, 00:00:30  #3 oo-7 0-Ma emor
& 25(7F]  ODays, 00:00:30  #3 00-7 5 - Undervoltage in power supply
. 42| 1055, ]
jS[‘I] 0Days, 001713 #2 il 0 - Mo ermor b
&‘ID[‘I] 0Days, 001017 #2 il 105 - System eror B
j12[1] 0Days, 00:10:37  #2 il 0 - Mo ermor
& 13(1]  0Days, 00:04:09  #2 il 101 - Execution eror
j 14(2]  0Days, 00:00:41  #2 il 0 - Mo ermor
& 15(2]  ODays, 00:00:26  #2 il 101 - Execution eror
& 16(3]  ODays, 021530 #2 il 101 - Execution eror
& 17 (4]  0Days, 083510 #2 il 101 - Execution eror
j 18(8]  ODays, 00:05:27  #2 il 0 - Mo ermor -
4 Iﬂ_l
Refresh | Clear | Seftings... |
Z

Fig. C/19 : Mémoire de diagnostics

Diagnostic avec le pupitre de commande en ligne

e Sélectionnez[Online][pupitre de commande].

Des informations de diagnostic codées sont affichées sous
« Erreur » : type d’erreur, numéro d’erreur CPX, numéro du

module
. |
i Online Control Panel - [DNLINE COMZ 57600] M= 3

Project: IW Llllilil QI
Error: |42,105,2: CPx Diagnosiz Reset |
Memory: lm Bytes free

Accesz @g Set Pazsword | COMM active: [~

Fig. C/20 : Pupitre de commande en ligne du FST
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Diagnostic dans le programme utilisateur

Il est possible de lire les informations de diagnostic dans le
programme utilisateur via les blocs fonctionnels (BAF).

Modules Description

C_STATUS Demande de I’état de diagnostic

C_TR_rd Lecture des entrées dans la mémoire de diagnostic
C_MD_rd Lecture des données de diagnostic du module

Tab.C/15: BAF pour le diagnostic du terminal CPX

Programme d’erreur Si une erreur survient pendant le temps d’exécution, un
numéro d’erreur est inscrit dans le mot d’erreur (FW). Si
un programme d’erreur est configuré, les points suivants
s’appliquent :

— Programme d’erreur = 0 (Aucun programme d’erreur
défini) : les programmes sont arrétés

— Programme d’erreur > 0 : les programmes sont arrétés et
le programme d’erreur est lancé avec le numéro inscrit

L’exemple suivant montre un programme pour le traitement
des erreurs. L’inscrire comme « Programme d’erreur » dans le
registre « Comportement temporel » dans les réglages de

API.
ETAPE 1
Attendre 1l’accusé de réception d’un
message d’'erreur
ST E0.7 'Reset FEC Error
ALORS RESET F 'Exrror
CHARGE KO
APRES FW ‘Mot d’erreur
RESET P63 'Accusé de réception d’un message
d’erreur
DEFINIT PO 'Généralités - Organisation

Fig. C/21 : Extrait d’'un exemple de programme d’erreur
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