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Remarques concernant la sécurité

1. La mise a terre de tous freins dynamométriques Magtrol ainsi que des appareils électroniques
raccordés est obligatoire. Cette mesure permet d’éviter toute atteinte a 1’intégrité physique de
I’utilisateur ou d’une tierce personne et de protéger €galement les équipements.

2. Avant toute mise en service, s’ assurer de la compatibilité du contrdleur DSP6001 avec la tension
d’alimentation provenant du réseau.

3. Ne jamais faire fonctionner aussi bien les équipements testés que les freins dynamométriques
sans avoir pris les mesures de sécurité et de protection adéquates.
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L’éditeur se réserve le droit de modifier partiellement ou entierement ce manuel sans avis préalable. Le site Internet
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PREFACE

BUT ET PORTEE DE CE MANUEL

Ce manuel contient toutes les informations nécessaires a la mise en service et a I’utilisation du
contrdleur de freins dynamométriques DSP6001. Il doit étre lu attentivement par 1’utilisateur du
contrdleur et placé dans un lieu stir pour consultations ultérieures.

A QUI S’ADRESSE CE MANUEL

Ce manuel s’adresse a des utilisateurs de bancs d’essais de moteurs, équip€s de freins a hystérésis,
a courant de Foucault ou a poudre, de couplemetres ou d’appareils auxiliaires et de controleur de
freins dynamométriques DSP6001.

STRUCTURE DE CE MANUEL

Ce paragraphe résume les informations contenues dans ce manuel. Certaines informations ont été
délibérément répétées dans le but de réduire au minimum les renvois et de faciliter la compréhension

du manuel.

Résumé des différents chapitres :

Chapitre 1 :
Chapitre 2 :
Chapitre 3 :
Chapitre 4 :
Chapitre 5 :

Chapitre 6 :

Chapitre 7 :

Chapitre 8 :

Chapitre 9 :

INTRODUCTION - Contient la fiche technique du contréleur de freins
dynamométriques DSP6001.

ELEMENTS DE COMMANDE - Décrit les éléments de commande qui se trouvent
sur la face avant et arriere du contréleur.

INSTALLATION/CONFIGURATION - Décrit les options d’installation et de
configuration du contrdleur de freins dynamométriques DSP6001.

FILTRES NUMERIQUES - Contient des informations théoriques et de configuration
sur les filtres numériques.

SELECTION DES VALEURS PID - Contient des informations théoriques et
pratiques sur les boucles d’asservissement PID.

SYSTEME D’ALARME - Décrit les nouvelles alarmes intégrées dans le logiciel
et informe 1’utilisateur de leur fonctionnement, des possibilités de réglage et de
I’utilisation des diverses fonctions d’alarme.

FONCTIONNEMENT MANUEL - Décrit I"utilisation du controleur DSP6001 en
tant qu’appareil indépendant installé sur un banc d’essais et contient des informations
sur le choix des unités de mesure de puissance et de couple, les asservissements en
couple et en vitesse de rotation, ainsi que le fonctionnement du contrdleur en boucle
ouverte.

FONCTIONNEMENT ASSERVI PAR ORDINATEUR - Décrit 1’utilisation du
contrdleur DSP6001 couplé avec un ordinateur (PC) et contient des informations
concernant les cartes interfaces GPIB et RS-232, le formatage des données, les
instructions de programmation et de commandes.

CALIBRAGE - Décrit la procédure de calibrage et sa programmation dans le
temps.
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Chapitre 10 :

Annexe A :

Annexe B :

Annexe C :

Annexe D :

Annexe E :

Annexe F :

DEPANNAGE - Contient des indications sur ’élimination de petits dérangements
pouvant survenir lors de la configuration et I’exploitation du controleur.
EXEMPLES DE PROGRAMMATION AVEC LABVIEW™ - Décrit le logiciel de
tests moteur Magtrol, développé tout spécialement pour &tre utilisé€ avec le contrdleur
de freins dynamométriques DSP6001.

CORRECTION D’INERTIE - Décrit les répercussions des effets d’inertie lors
de la détermination des caractéristiques d’un moteur, ainsi que les possibilités de
compensation de ces effets.

FACE AVANT DE L’ APPAREIL / SCHEMAS FONCTIONNELS DES MENUS
- Décrit les différentes procédures de réglage a 1’aide des schémas fonctionnels.

SCHEMAS FONCTIONNELS DE CONFIGURATION A DISTANCE - Décrit
les instructions de programmation du contrdleur DSP6001 a 1’aide de schémas
fonctionnels.

SCHEMAS - Contient les schémas électriques des cartes électroniques du
contrdleur.

TABLEAU DES FACTEURS DE CORRECTION ADDITIONNELS PID.

SYMBOLES UTILISES DANS CE MANUEL

Les symboles et les styles d’écriture suivants sont utilisé€s dans ce manuel afin de mettre en évidence
certaines parties importantes du texte :

@ Remarque : Ce symbole est destiné a rendre I'utilisateur attentif a certaines

informations complémentaires ou a des conseils en rapport avec
le sujet traité. La main informe également I’utilisateur sur les
possibilités d’obtenir un fonctionnement optimal du produit.

ATTENTION : CE SYMBOLE EST DESTINE A RENDRE L’UTILISATEUR ATTENTIF A DES

INFORMATIONS, DES DIRECTIVES ET DES PROCEDURES QUI, SI ELLES SONT
IGNOREES, PEUVENT PROVOQUER DES DOMMAGES AU MATERIEL DURANT
SON UTILISATION. LE TEXTE DECRIT LES PRECAUTIONS NECESSAIRES
A PRENDRE ET LES CONSEQUENCES POUVANT DECOULER D’UN NON-
RESPECT DE CELLES-CI.

PROCEDURES ET LES MESURES DE SECURITE DEVANT

@ DANGER! CE SYMBOLE INDIQUE LES DIRECTIVES, LES

ETRE SUIVIESAVEC LA PLUS GRANDEATTENTION AFIN
D’EVITER TOUTE ATTEINTE A LINTEGRITE PHYSIQUE
DE L’UTILISATEUR OU D’UNE TIERCE PERSONNE.
L’UTILISATEUR DOIT ABSOLUMENT TENIR COMPTE
DES INFORMATIONS DONNEES ET LES METTRE EN
PRATIQUE AVANT DE CONTINUER LE TRAVAIL.




1. Intfroduction

1.1

1.2

DEBALLAGE DU CONTROLEUR DSP6001

Votre DSP6001 a été emballé avec soin pour le protéger des aléas du transport. D’éventuels dégats
occasionnés lors du transport doivent tre annoncés sans délai au transporteur, tout comme au service
apres-vente Magtrol.

1. Veuillez soigneusement controler le DSP6001 avant de vous débarrasser de son
emballage.

2. Assurez-vous que le contrdleur DSP6001 n’a subi aucun dommage lors de son transport.
3. Contrdlez le contenu de I’emballage :

Controleur de freins dynamométriques DSP6001

%5}?

Certificate of Calibration

Cable de réseau

Certificat d’étalonnage

Manuel d’utilisation du
contrboleur sur CD-Rom

NOUVELLES CARACTERISTIQUES DU CONTROLEUR DSP6001

Le nouveau contrdleur de freins dynamométriques DSP6001 a été développé a partir de son
prédécesseur, le DSP6000. L' utilisation des techniques les plus modernes de traitement numérique des
signaux a permis d’améliorer encore les caractéristiques du contrdleur. Développé pour une utilisation
avec tout frein a hystérésis, a courant de Foucault ou a poudre, ainsi qu’avec les couplemetres ou
des instruments auxiliaires de Magtrol, le contréleur permet d’asservir des freins dynamomeétriques
et sert également comme afficheur numérique des valeurs mesurées. Les caractéristiques suivantes
font du DSP6001 un appareil unique :

* Bi-canal - deux moteurs peuvent étre testés simultanément, configurés indépendamment ou
en tandem.

* Systeme d’alarme intégré - I'utilisateur est automatiquement alerté lorsqu’une alarme
électrique ou de température programmable est générée. De plus, 1’ utilisateur peut activer
des alarmes pour des valeurs de puissance, de vitesse de rotation, de couple, de débits d’air
et d’eau de refroidissement, ainsi que d’un signal externe hors tolérance.

» Sorties analogiques couple/vitesse de rotation - le contréleur peut étre raccordé avec un
acquéreur de données ou un traceur XY.

*  Filtre numérique - ce dispositif permet d’éliminer tout bruit non désiré du signal couple.

*  Fonction cross-loop - cette fonction permet d’asservir un frein dynamométrique a 1’aide
d’un capteur de couple.

e Sauvegarde des données - I’ utilisateur est en mesure de sauvegarder les données programmées
en fonction des configurations du systéme.
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

1.3 FICHE TECHNIQUE

Gontroleur de freins dynamometrigues a
haute vitesse programmahle DSP6001

CARACTERISTIQUES

¢ Deux canaux : Possibilité de faire fonctionner deux
équipements simultanément et de maniere indépendante ou
en configuration tandem.

¢ Systeme d’alarme intégré : Permet de surveiller des
valeurs mesurées (puissance, vitesse de rotation, couple,
température, débits d’air et d’eau, surcharge €lectrique) et
des signaux externes.

¢ Sorties analogiques du couple et de la vitesse de rotation
: Utilisable comme interface pour un systéme d’acquisition
de données mesurées ou un enregistreur a papier déroulant.

e Interfaces : RS-232 et IEEE-488

*  Acquisition de données a grande vitesse : Jusqu’a 120 points
de mesure de couple et de vitesse de rotation par seconde a
I’aide du bus IEEE (environ 60/s avec le bus RS-232)

¢ Excellent affichage a fluorescence sous vide des valeurs de
couple, de vitesse de rotation, de puissance, ainsi que des
valeurs de régulation PID et de I’entrée auxiliaire

¢ Acquisition rapide de données des courbes
caractéristiques du moteur : Mesure en quelques
secondes de la vitesse a vide jusqu’au rotor bloqué

*  Mode Couple et Vitesse de rotation : Permet une gestion
indépendante des paramétres PID pour une régulation
précise des freins dynamométriques

¢ Alimentation intégrée (asservissement en courant) :
Disponible uniquement pour les freins a hystérésis

*  Protection contre la surcharge de freins dynamométriques

¢ Filtre numérique : Elimination de tout bruit indésiré du
signal de couple

*  Fonction Cross Loop : Permet d’asservir un frein a I’aide
d’un capteur de couple

e Valeurs PID programmables : Possibilit€ de programmer
manuellement ou a I’aide du programme M-TEST des
valeurs PID et de les mémoriser

e Sauvegarde : Possibilité de sauvegarde des parametres de
configuration

*  Entrée auxiliaire analogique + 10 VDC pour raccordement
d’un capteur supplémentaire

¢ Contrdle du couple et de la vitesse de rotation d’un moteur
en un ou plusieurs points de fonctionnement a 1’aide du
programme M-TEST

*  Calibrage commandé par menu

*  Conception permettant le montage dans un rack de 19”
(482.6 mm), avec poignées

DESCRIPTION

Le contrdleur haute vitesse programmable DSP6001 pour freins
dynamométriques de Magtrol utilise les techniques les plus
modernes de traitement de signaux et ouvre de nouveaux horizons
aux essais de moteurs. Le controleur DSP6001, développé pour
une utilisation avec les freins a hystérésis, les freins a courant de

Fancanlt at 3 nandra ainci i’ aver dac naninlamatrac da Maatenal at

des systemes auxiliaires, peut étre commandé par PC moyennan
une interface IEEE-488 ou RS 232. Avec sa vitesse de transmissior
de 120 points de mesure par seconde, le contrdleur DSP6001 s¢
préte aussi bien a des utilisations trés exigeantes en laboratoires
de certification que sur des lignes de production.

APPLICATIONS

L’important taux d’échantillonnage du contrdleur DSP6001
permet I’acquisition de données a haute résolution et de produire
des courbes caractéristiques d’excellente qualité. De ce fait, ur
plus grand nombre de données peuvent étre collectées durant le
test d’'un moteur. Cela est spécialement important pendant les
enclenchements et déclenchements, les pannes ou les phases
transitoires de fonctionnement des moteurs testés. Le controlew
affiche constamment le couple, la vitesse de rotation et la puissance
11 peut donc étre utilisé tout aussi bien comme appareil de mesure
individuel ou faisant partie d’un systeme piloté par ordinateur su
une ligne de production, que lors de controles d’entrées.

LOGICIEL DE TEST MOTEURS

Le programme M-TEST de Magtrol dans sa version 5.0 (vendt
séparément) est un outil pour tester les moteurs, qui utilise les
techniques les plus modernes d‘acquisition et de traitement de
données. Ce programme fonctionne dans 1‘environnement bier
connu de Windows. Combiné avec un controleur programmable
de freins dynamométriques Magtrol, le logiciel M-TEST 5.0 est er
mesure de piloter des freins a courant de Foucault ou a poudre, ains
qu‘un banc d‘essais de moteurs de Magtrol (Magtrol Motor Tes
System). Apres leur acquisition, les valeurs mesurées peuvent étre
sauvegardées, affichées graphiquement ou sous forme de tableaux
imprimées et méme exportées vers un tableur pour traitement.

Le programme M-TEST 5.0, écrit dans la langue de programmatior
LabVIEW™, est en mesure d‘effectuer toutes sortes de tests sur l¢
plupart de moteurs. La grande flexibilité de LabVIEW permet d ‘acquéri
de maniere relativement simple des données provenant d ‘autres sources
telles que des capteurs thermiques, de contrdler la puissance d ‘un motew
et de générer des informations graphiques ou audio.

Le programme M-TEST 5.0 de Magtrol se préte spécialement bien &
lasimulation de charges, al‘exécution de tests répétitifs, de montée er
régime et d‘arrét des moteurs. La facilité avec laquelle 1‘acquisitior
des valeurs mesurées et la répétition des tests peuvent étre réalisées
fait du programme un outil de laboratoire idéal. L ‘automatisation des
tests a 1‘aide de la programmation permet son introduction dans des
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Chapitre 1 - Infroduction

Spécifications DSP6001

CARACTERISTIQUES DE MESURE  DIMENSIONS |

Couple max. 10000 unités, +5V TSC1, +10V TSC2 Largeur 483 mm ®

Vitesse de rotation max. 99999 tmin™! (fréquence TACHO d’entrée max.: 100 kHz) Hauteur 89 mm E
Vitesse de rotation : 0,01% de la valeur mesurée Profondeur 315 mm g‘

Précision (10 2 100’000 tmin'1) avec les poignées| 351 mm >
TSC1:  0,02% de la valeur mesurée (+1 mV) Poids 7,58 kg 5
TSC2: 0,02% de la valeur mesurée (2 mV) me

CARACTERISTIQUES ELECTRIQUES »
Frein : UL/CSA 1,25 A 250V SB

. IEC 1,00 A 250V T

Fusibles (5 x 20 mm) Réseau (120V) : UL/CSA 800 mA 250V SB
Réseau (240 V) : IEC 315 mA 250V T

Consommation 75 VA

Tension d’alimentation 120/240V 60/50 Hz

Tension admissible max. 45 VDC, signal de sortie du frein

Signal de couple maximal TSC1: +5VDC

(entrée) TSC2: +10VDC

Sortie analogique couple / Couple: +10VDC

vitesse de rotation Vitesse de rotation: +10 VDC

Sortie Ctrl 0-3VDC

ENVIRONNEMENT

Température de fonctionnement |5 °C a 40 °C

Humidité relative < 80%
Coefficient de température 0,004% de 5 VDC/°C pour les deux canaux
Affichage du couple, de la vitesse de rotation et de la puissance, Trous oblongs pour montage
de I'entrée auxiliaire et des valeurs PID dans un rack
. [ o T e
FACE AVANT l . "
3 =
Sélection de I'unité de puissanceJ Réglage des coefficients PID
(W, kW ou GV) Vitesse de rotation (proportionnel, intégral, différentiel)
(jusqu'a 99'000 tmin™) permettant |'optimalisation du
A R comportement de la boucle
Sélection de I'unité de couple d'asservissement
(oz.in., oz ft., Ib.in., Ib.ft., g.cm, kg.cm, Nmm, Ncm, Nm)
Connecteurs compatibles avec tous les freins Magtrol
(freins a hystérésis, a courant de Foucault et a poudre),
les capteurs de couple Magtrol et les appareils auxiliaires.
Connecteur pour alimentation (modéle 5241) Interfaces RS-232- et GPIB/IEEE-488-
(uniquement pour freins & hystérésis HD-825) pour raccordement a un PC

. |
= AKE AUX | TSCT I]!!A BOMBOM
~ | | mmn.;ur K + SUPPLY

FACE ARRIERE | e our 0T GPH|IEEE-488 CE

SUPPLY 1 mE-232E — — i
aRARE Tt g
T ey MAGTROL, INE.  BUFFALO, NY rust asmni- 108 BRI b &:

Sortie analogique du couple et de la vitesse de rotation L —— Connecteurs pour l'alimentation
pour raccordement a un systéeme d'acquisition de données ou DES310/DES311
a un enreaqi 2 i : ; s

3



Chapitre 1 - Infroduction Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

Configurations du systeme DSP6001

__opToN:_

Frein a Hystérésis (HD) | Capteur de couple TM w

= | |
| — l\_/lrottigr
E -<+— Jeste
4‘; 1
i Jou- \
Raccordement Entrée Auxiliare
au réseau (AC) 210 vors ‘
TSC2 uniquement

Non utilisés ‘ connecteur a 14 poles ‘

CONTROLEUR DSP6001 broche 13 = com

© o A 15c2 SO _SOUTE PO e () broche 14 = signal N
- ° - e
Sy rszuc ) =

0 © @ (=) ot G ou | =1
e .

0
S MAGTROL InG. BUMNGQ Y N s 52 (5% S o = o8 PC

M-TEST

Hystérese uniquement sur TSC1

>—

DDSP6001 avec frein a hystérésis et entrée auxiliaire ou couplemeétre

Frein a Hystérésis (HD) Frein a courant de Foucault (WB)
OU Frein a poudre (PB)C =
 —] Moteur
E l«—— Testé
— | [ ] |
A Conditionneur de

i Vitesse de
1 signaux TSC 401 Botation

[
Raccordement
au réseau (AC)

Couple

Alimentation DES 31x

CONTROLEUR DSP6001

© s (ﬁ /
O ) —
L
~————

Excitation

Suhy ns2c

M-TEST

Non utilisé

Hystérese uniquement sur TSC1

DSP6001 avec frein a hystérésis et frein a courant de Foucault ou a poudre (WB/PB)

OPTION:
77777 =
‘ T Frein a courant de Foucault (WB)
| ‘ o - OU Frein a poudre (PB)
\
| Capteur ! 0 [ 1 |
‘ de coupleTM | v Conditionneur de

itesse i
—0ouU- | de rotation signaux TSC 401
| Entrée Auxiliare | Some
‘ +10 volts |
‘ TSC2 uniquement Excitation . .
connecteur a 14 polesial © O & O |Alimentation DES
|| broche 13 = com |
broche 14 = signal
==
=== ] Contrdleur DSP6001
@ . . iz : PC
00 () T@E :
b i e MAGTROL, ING. UFFALO,NY | et tanom 220 Wost ot o 525~ ) GPIB
1 ou
RS-232 ==

DSP6001 avec frein a courant de Foucault ou a poudre (WB/PB) et entrée auxiliaire ou couplemétre

4

(9]
m
Z
m
=y
>
=
|
m
(7




Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Chapitre 1 - Infroduction

Configurations du systeme DSP6001

Frein a courant de Foucault (WB) Frein a courant de Foucault (WB)
DOU Frein a poudre (PB) OU Frein a poudre (PB) O -

Conditionneur de

i Vitesse de
signaux TSC 401 Rotation

Conditionneur de

Vitesse de  g;j
Rotation - Signaux TSC 401

Couple

Couple

Alimentation DES 31x

Alimentation DES 31x
Excitation

(D)
m
Z
m
=y
>
=
|
m
(2

Excitation

oxrTsez TRy oTE eI )

2
TP OViAMOMETER 1 T5C1 GPRIEEE0

RS-232 po

ks %f M-TEST
@ e o e WAGTROL.INC. BUMMGQNY g 257 U558 57

CONTROLEUR ~———
DSP6001 pm——d

DSP6001 avec 2 freins a courant de Foucault ou a poudre indépendants

Frein a courant Frein a courant
de Foucault (WB) de Foucault (WB)
(= m]
 —— 000 000 —_—
I ou —_
Frein a poudre (PB) Frein a poudre (PB)
(= m]

o000 o0o0o

Conditionneur de

Conditionneur de

i Vitesse de
signaux TSC 401 Rotation

Couple

Alimentation DES 31x

Alimentation DES 31x

Excitation Excitation
7o imace R )
o © SNES) o .gw"““ @ _ ol || MTEST
EB:Z:KW?Z“J?Q o MAGTROL, INC. BUPMO. NY o2om iy 0"
CONTROLEUR
DSP6001 2 <
DSP6001 avec 2 freins a courant de Foucault ou a poudre en tandem
Accouplement
Frein a poudre (PB) rEK) Frein a courant de Foucault (WB)
O m]
| [ XS] ] [ ] |
Conditionneur de Conditionneur de
signaux TSC 401 Vitesse de signaux TSC 401
Rotation
Excitati Couple
Alimentation DES == —
Excitation Alimentation DES
[eXLNC, © 00O
==
=
o) — E e PC
Controleur o |y EYCTE M-TEST
DSP6001 crrLout OUTPUT  DYNAMOMETER TSCH . GPIRVEEE 488 |
0 © 9 E=) [@ H
@ sy 1 v 0 MAGTROL, INC. QUFFALO, NY | ruse sisom 127 GPIB
L ou
RS-232 =
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Configurations du systéeme DSP6001

Frein a TM Couplemeétre
Hystérésis

ou

Frein a courant de
Foucault / a poudre

()
m
Z
m
X
>
=
=
m
2

DSP6001 avec frein a hystérésis, a courant de Foucault ou a poudre et couplemétre en fonction cross-loop

BANC D’ESSAIS DE MOTEURS SELON SPECIFICATIONS DU CLIENT

Le controleur DSP6001 peut étre intégré dans un banc d’essais de moteurs réalisé selon spécifications du client.

Rack industriel

o MAGTROL
' Custcm AMoter Test System

©

Bouton d’arrét d’'urgence

Logiciel de test moteurs M-TEST-

Connecteurs latéraux pour faciliter

Moniteur LCD le raccordement du banc d’essais

Analyseur de puissance

modele 6510e Frein & hystérésis HD

Controleur DSP6001 Fixation de moteur
ajustable AMF
Frein a courant de

Foucault WB

Espace pour la tiers Tiroir de
alimentation et PC

_industriel (rackmount)

Conditionneur de
signaux TSC
Table

Alimentation DES dynamométrique




Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

Chapitre 1 - Infroduction

Informations pour Ia commande

DSP6001

INFORMATIONS POUR LA COMMANDE

OPTIONS DU SYSTEME ET ACCESSOIRES

DSP6001

Contréleur de freins dynamométriques a haute vitesse programmable 120 VAC
DSP6001A Controleur de freins dynamométriques a haute vitesse programmable 240 VAC

DESCRIPTION MODELE / PIECE
Freins dynamométriques a hystérésis séries HD
APPAREILS | Freins dynamométriques a courant de Foucault séries WB
DETEST | Freins dynamométriques & poudre séries PB
Couplemeétres séries TM/TMHS/TMB
ANALYSEURS | Analyseur de puissance monophasé 6510¢e
DE PUISSANCE| Analyseur de puissance triphasé 6530
LEEIEEL M-TEST 5.0 Programme de test de moteurs SW-M-TEST5.0-WE
Hardware de test de température HW-TTEST
Contréleur de vitesse en boucle fermée/alimentation 6100
Alimentation 5200
Alimentation (régulation & l'aide du courant) 5210
IALIMENTATIONS
Alimentation pour freins dynamométriques HD-825 5241
Alimentation pour freins dynamométriques WB & PB, séries 2.7 et 43 DES 310
Alimentation pour freins dynamométriques WB & PB, séries 65, 115 et 15 DES 311
DIV. Conditionneur de signaux de couple/vitesse de rotation TSC 401
Carte d’interface GPIB (PCI) 73-M023
CARTES & |Cable GPIB, 1 métre 88M047
CABLES | Cable GPIB, 2 métres 88M048
Céble de raccordement pour capteur de couple EB 113/01

Suite au développement de nos produits, nous nous réservons le droit de modifier les spécifications sans avis préalable.
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2. Eléments de commande

2.1 FACE AVANT DE LAPPAREIL
La face avant du controleur est équipée d’un interrupteur principal, de 9 touches de contrdle, d’une o
molette de réglage de la valeur sélectionnée et d’un affichage a fluorescence sous vide (VFD). E
m
X0
R T — seem T — Dol =
POWER l_/ J -mmsi@lmm w
%ﬂm éﬂ fi 311 S O N |
POWER UNITS ‘TORQUE UNITS MAX SPEED AUX SETUP COM SETUP DYNO SETUP SHIFT — —
[o] L L] [ e s s [ s B s
O @ BRAKE ON/OFF ‘TORQUE SET ‘SPEED SET P 1 [} w DOWN @ O
Figure 2—1 Face avant du DSP6001
2.2 ELEMENTS DE COMMANDE ET TOUCHES DE LA FACE AVANT DE

LAPPAREIL

Le controleur est équipé des commandes et touches suivantes (de gauche a droite):
* interrupteur principal
e 6 touches a double fonction:

PREMIERE FONCTION DEUXIEME FONCTION
BRAKE ON/OFF POWER UNITS
TORQUE SET TORQUE UNITS
SPEED SET MAX SPEED
P AUX SETUP
I COM SETUP
D DYNO SETUP

* 3 touches a simple fonction:
e SHIFT (permet d’accéder a la fonction de sauvegarde et a la deuxieme fonction marquée
en bleu au-dessus de la touche correspondante)
e UP - fleche vers la gauche d (permet de déplacer le curseur vers la gauche)
e DOWN - fleche vers la droite P> (permet de déplacer le curseur vers la droite)

* molette de réglage de la valeur sélectionnée (incrémentation/décrémentation)

ACCES AUX FONCTIONS
Procéder comme suit pour accéder a la deuxieme fonction des touches correspondantes:
1. Appuyer brievement sur la touche bleue SHIFT. Le mot “SHIFT” est alors affiché:

2.2.1

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MOREr oYY T F oYY WY i CLIET
L.l AA L i AA L AA L mla W Rl

nEeE il Talyl e, P Fres
e R R I /o /0 L/
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 2-2 Menu de la deuxieme fonction
8
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2. Appuyer sur la touche de la fonction désirée, désignée en bleu.
3. Appuyer une seconde fois sur SHIFT pour quitter la fonction et retourner au menu

principal.
@ Remarque : Lorsque le frein est activé (ON), la touche SHIFT est inactive. o
m
-
m-
2.2.2 ACCES A LA FONCTION DE SAUVEGARDE §
=
Procéder comme suit pour sauvegarder la configuration du programme courant: —
1. Appuyer deux fois de suite sur SHIFT. Le mot “SAVING” sera affiché, tel que le montre la  [Jikdd
figure 2—3 Menu des fonctions de sauvegarde.
4 POWER TORQUE SPEED STATUS
morrm Yy mrr omoYY Wy r CE (NS
L.l AA L. AA L AA (] M1
oOFF 0. OO0 Do% 00% DO0%
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D
Figure 2-3 Menu des fonctions de sauvegarde
2. Apres quelques secondes, le menu principal réapparait automatiquement a I’affichage. Toutes
les configurations sont alors sauvegardées dans une mémoire non volatile.
223 COMMENT UTILISER LES COMMANDES ET LES TOUCHES DE LA FACE AVANT DE L’APPAREIL
2.2.31 Commandes/touches a simple fonction
Touche Commande Fonction
f\ppuyer_ sur | pour enclencher Permet d’enclencher (ON) et de
POWER I'appareil et sur O pour le ) ) .
] déclencher (OFF) I'appareil.
déclencher.
Appuyer brievement sur cette Permet d’activer les fonctions indiquées
touche, puis sur celle désirée. en bleu.
SHIFT = - T : :
Appuyer brievement deux fois sur | Permet de mémoriser la configuration
cette touche. actuelle dans une mémoire permanente.
Permet d’augmenter la valeur (vitesse
UP/LEFT « Appuyer sur cette touche. de rotation, couple ou vitesse de rotation

maximale).

DOWN/RIGHT »

Appuyer sur cette touche

Permet de réduire la valeur (vitesse de
rotation, couple ou vitesse de rotation
maximale).

DECREASE /
INCREASE DIAL

Tourner dans le sens horaire ou
anti-horaire.

Permet d’augmenter ou de réduire la
valeur du parametre sélectionné.
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

2232 Touches a double fonction
Touche Commande Fonction
Permet de définir 'unité de la puissance.
. Appuyer sur UP € ou DOWN P pour
POWER UNITS Appuyer b_nevement sur la touche afficher les options, puis sélectionner
SHIFT, puis sur POWER UNITS. |, . ’
I'option en appuyant sur la touche
SHIFT.
BRAKE ON/OFF |Appuyer brigvement sur la touche. :Ergici]lenche (ON) ou déclenche (OFF) le
Permet de définir I'unité du couple.
Appuyer brievement sur la touche | Appuyer sur UP € ou DOWN P pour
TORQUE UNITS SHIFT, puis sur TORQUE UNITS. | afficher les options, puis sélectionner
I'option en appuyant sur la toucheSHIFT.
TORQUE SET Appuyer sur cette touche. Permet de définir la consigne du couple.
TORQUE SET Appuyer sur ce_t‘te tou_che jusq.u’é P’ermet Q’activer le m(_)de ] ]
ce que le deuxiéme bip retentisse. |d’asservissement (frein déclenché).
MAX SPEED Appuyer brievement sur la touche | Permet de définir la plage de la vitesse
SHIFT, puis sur MAX SPEED. de rotation du contrdleur.
SPEED SET Appuyer sur cette touche. Pgrmet de def"?” la consigne de la
vitesse de rotation.
Permet d’enclencher (ON) ou de
déclencher (OFF) I'affichage de I'entrée
AUX SETUP Appuyer brievement sur la touche |auxiliaire ou du capteur de couple.
SHIFT, puis sur AUX SETUP. Permet de régler le facteur d’échelle du
convertisseur de couple et de vitesse de
rotation.
Permet de définir le coefficient
P Appuyer sur cette touche. d’action proportionnelle de la boucle
d’asservissement.
Permet de définir 'adresse primaire
COM SETUP Appuyer b_riévement sur la touche |GPIB et le débit en bauds de l'interface
SHIFT, puis sur COM SETUP. RS232. Permet également de régler le
contraste d’affichage.
Permet de définir le coefficient d’action
I Appuyer sur cette touche. oo ) .
intégrale de la boucle d’asservissement.
Permet de définir les options de
puissance maximale et de configuration
DYNO SETUP Appuyer brievement sur la touche |des freins dynamométriques (unités
SHIFT, puis sur DYNO SETUP. d’entrées, couple maximal et facteur de
correction), des encodeurs de vitesse de
rotation ainsi que des alarmes.
Permet de définir le coefficient
D Appuyer sur cette touche. d’action différentielle de la boucle
d’asservissement
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2.3

2.3.1

2.3.2

AFFICHAGE A FLUORESCENCE SOUS VIDE (VFD)

L affichage VFD permet d’informer I'utilisateur sur les fonctions de controle disponibles, sur le
moteur testé et sur les appareils auxiliaires ou sur le couplemetre éventuellement raccordé. Les
informations suivantes sont représentées de gauche a droite sur 1’affichage:

Ligne supérieure Ligne inférieure E

POWER (puissance en CV, kW ou W) |BRAKE STATUS (statut du frein ON ou OFF) m-

TORQUE (couple) SET POINT (TORQUE) (consigne du couple) §

SPEED (vitesse de rotation) SET POINT (SPEED) (consigne de vitesse de rotation) 5

m

AUX INPUT, TM2XX ou STATUS :3 <o
DISPLAY D

REGLAGE DU CONTRASTE

A lasortie de I’usine, le contraste de I’affichage du contréleur DSP6001 (Contrast Setting) est réglé
a zéro afin de garantir une durée de vie maximale a I’affichage. Procéder comme suit, lorsque le
contraste d’affichage doit étre augmenté afin de permettre une meilleure lisibilité:

1. Appuyer sur SHIFT.

2. Appuyer sur la touche COM SETUP.

3. Augmenter la valeur CONTRAST pour obtenir une bonne lisibilité de 1’affichage
4. Appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

Remarque: Il est conseillé de travailler avec un contraste le plus bas possible
afin de ne pas faire vieillir trop rapidement les segments les plus
utilisés et se retrouver avec d’importantes différences de luminosité
d’un segment a I’autre.

EcoNoMISEUR D’ECRAN

Afin de prolonger la durée de vie de I’affichage, un logiciel permettant d’économiser 1’écran a
été prévu pour le contrdleur DSP6001. Apres 5 minutes d’inactivité au niveau de I’affichage,
I’économiseur d’écran entre en action et des fleches se mettent a se déplacer sur I’ affichage.

L’économiseur d’écran est automatiquement mis hors fonction lorsque:
1. T'une des touches de la face avant du DSP6001 est utilisée
2. une instruction est envoyée a travers 1’interface GPIB
3. le moteur testé se met a tourner.

@ Remarque: Cette fonction n’a plus été reprise a partir de la mise a jour 7.2.
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

2.3.3

MESSAGES DE STATUTS

Message Signification
SHIFT La touche Shift a été utilisée.
AUX Un appareil auxiliaire a été raccordé et activé.
Nm Le capteur de couple a été raccordé et activé.
MAX SPEED |La vitesse de rotation maximale du moteur a été atteinte.
I/0 ERROR L’ordinateur a généré une commande erronée.
UNITS Unité de mesure du couple.
REMOTE Télécommande via PC activée.
RAMP DOWN | Vitesse de rotation du moteur réduite par 'augmentation de la charge.
RAMP UP Vitesse de rotation du moteur augmentée par la diminution de la charge.
SAVING Sauvegarde de la configuration actuelle dans la mémoire permanente.
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2.4 FACE ARRIERE DE L'APPAREIL

La face arriere du DSP6001 est équipé de connecturs.

y.3l  © 9

&) srak AUk TSR / CAUTION: DOUBLE POLE FUSING Ign)
oy B
ctrjour OUTPUT  DYNAMOMETER/TSC1 VTE R6.2326 GPIB/IEEE-488 iy o
G (o) e ) ( Coomeeeeeee) |
BRAKE\FUSE —|
@™ e by 1\ AAGTROL, INC. BUFFALO,NY _ruse wamm 12y o soms zen\ee ) (O] P
\ 1
0 o 0 o @ 0
Figure 2—4 Face arriere du DSP6001
25 CONNECTEURS D’ENTREES ET DE SORTIES SUR LA FACE ARRIERE DE
LAPPAREIL
© BRAKE Raccordement du frein dynamométrique.
Régulation +35V
Courant (protégé par fusible)
Figure 2-5 Sortie du frein dynamométrique
® BRAKE Contient les fusibles de protection du frein (5 x 20 mm)
FUSE (UL/CSA 1.25A 250V SB)
(IEC 1A 250V T)
©® CTRL OUT Raccordement de 1’amplificateur de puissance modele 5241 utilisé
avec le frein HD-825.
O ACCESSORY Raccordement des sorties d’appareils auxiliaires (option).
TORQUE/
SPEED
OUTPUT

SORTIE ANALOGIQUE COUPLE

SORTIE ANALOGIQUE VITESSE DE ROTATION
TERRE ANALOGIQUE

RELAIS D'ALARME (NORMALEMENT OUVERT)
. RELAIS D'ALARME (NORMALEMENT FERME)

. RELAIS D'ALARME (CONTACT COMMUN)

. ENTREE D'ALARME EXTERNE

. CONTACT +5.0 VDC COMMUN

PNOOALP

Figure 2—6 Sortie auxiliaire Couple — Vitesse de rotation
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® DYNAMOMETER/  Raccordement d’un frein dynamométrique.

TSCI1
7 6 5 4 3 2 1
(@)
14 13 12 11 10 9 8 m
=
1. VENT./ACCOUPL. 8. +5.0 VDC COM m.
2. TACH. B 9.D.P. A g
3.+24 VDC 10. TACH. A =
4.424VDCCOM  11.INDEX 5
5.24VDCCOM  12.D.P.B m
6. -24 VDC 13. COUPLE COM. (7))
7.+5.0 VDC 14. SIGNAL COUPLE
Figure 2—7 Connecteur frein dynamométrique/TSCI
O AUX/TSC2 Raccordement d’un frein dynamométrique, d’'un TM2XX ou d’un
appareil auxiliaire.
7 6 5 4 3 2 1
14 13 12 11 10 9 8
1. NON RACCORDE 8. +5.0 VDC COM
2. NON RACCORDE 9. ROT_SENS
3.+24 VDC 10. TACH. C )
4. +24 VDC COM 11. NON RACCORDE
5.-24 VDC COM 12. BITE
6. 24 VDC 13. COUPLE COM
7.+5.0 VDC 14. SIGNAL COUPLE
Figure 2-8 Connecteur AUX/TSC2
© SUPPLY 1 Raccordement de 1’alimentation WB/PB DES (canal TSC1).
8 7 6 5 4 3 2 1
e000c0o0o0 e

1. BLINDAGE (MISE A TERRE)

2. ALARME ELECTRIQUE CANAL 1

3. NON RACCORDE

4. ASSERVISSEMENT DE L'ALIMENTATION DU DES CANAL 1
5. ALIMENTATION +24 VDC

6. +5.0 VDC COM

7. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (SIGNAL)

8. W FLOW_1

9. BLINDAGE (MISE A TERRE)

10. ALARME TEMPERATURE CANAL 1
11. CANAL 1 STAND-BY
12. ALIMENTATION +24 VDC
13. +5.0 VDC COMMUN
14. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (ANALOGIQUE 0V)
15. NON RACCORDE

Figure 2-9 Connecteur Supply 1
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©® SUPPLY 2 Raccordement de 1’alimentation WB/PB DES (canal TSC2).

1. BLINDAGE (MISE A TERRE)

2. ALARME ELECTRIQUE CANAL 2

3. ACCOUPLEMENT

4. ASSERVISSEMENT DE L'ALIMENTATION DU DES CANAL 2
5. ALIMENTATION +24 VDC

6. +5.0 VDC COM

7. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (SIGNAL)

8. W FLOW_2

9. BLINDAGE (MISE A TERRE)

10. ALARME TEMPERATURE CANAL 2

11. CANAL 2 STAND-BY

12. ALIMENTATION +24 VDC

13. +5.0 VDC COM

14. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (ANALOGIQUE 0V)
15. NON RACCORDE

()
m
Z
m
X
>
=
=
m
2

Figure 2—10 Connecteur Supply 2
O RS-232C Raccordement RS-232.

ONOGO AN~
_'
m
s}
us)
m

C

9. NON RACCORDE

Figure 2—11 Interface RS-232C
® GPIB/IEEE-488 Raccordement GPIB (selon les spécifications IEEE-488).

12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1

24 23 22 21 20 19 18 17 16 15 14 13

1.D1 13. D5

2.D2 14. D6

3.D3 15. D7

4.D4 16. D8

5. EO1 17. REN

6. DAV 18. DAV-COM
7.NRFD 19. NRFD-COM
8. NDAC 20. NDAC-COM
9.IFC 21. IFC-COM
10. SRQ 22. SRQ-COM
11. ATN 23. ATN-COM
12. BLINDAGE 24. SIGNAL TERRE

Figure 2—12 Interface GPIB/IEEE-488

@D POWER Connecteur de raccordement au réseau.

@3 EARTH GROUND Mise a terre.




3. Installation/Configuration

@ Remarque: Avant I’installation du contrdleur, lire attentivement le chapitre 2

concernant les éléments de commande se trouvant sur la face avant
et arriere du contrdleur.

3.1 MISE SOUS TENSION DU DSP6001
DANGER! POUR EVITER TOUT RISQUE D’ELECTROCUTION,
VEILLER A CE QUE LE CONTROLEUR DSP6001
SOIT CORRECTEMENT MIS A TERRE AVANT SON
ENCLENCHEMENT.
3.1 A COMMUTATEUR DE SELECTION DE LA TENSION D’ALIMENTATION

Le contréleur DSP6001 fonctionne avec les tensions d’alimentation suivantes:
e 120V 50/60 Hz
e 240V 50/60 Hz

1. Leraccordement du contrdleur au réseau se fait a I’aide de la prise femelle de la face arriere
de I’appareil (3 poles, selon la norme NEMA).

2. S’assurer que le sélecteur de tension soit correctement positionné par rapport a la tension
du réseau.

Procéder comme suit, si cela n’est pas le cas:

Localiser la prise de raccordement au réseau sur la face arriere du controleur.
Tirer la fiche pour libérer I’acces a la prise du contrdleur.

Insérer un tournevis dans la fente pour extraire le couvercle de la prise.
Déplacer le sélecteur de tension en fonction de la tension du réseau disponible.
Insérer les fusibles correspondants a la tension du réseau dans leurs supports.

®

Figure 3—1 Couvercle de protection du sélecteur de tension
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3.1.2 TEST FONCTIONNEL AUTOMATIQUE (SELF-TEST)

Apres avoir mis sous tension le DSP6001, I’appareil affichera brievement tous ses segments (série
de rectangles) pour indiquer le chargement du logiciel DSP6001.

(—___POWR TORQUE SPEED STATUS
HHOOHoOCOOoOoOoooooOoOooCooooDoOooCodon

LHUO0oOo0oOoo0oOoOotoo0ooooobotooooon

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3-2 Affichage lors du chargement du programme

Une fois le programme chargé, le message “MAGTROL MODEL DSP6001 Revision X. X" apparait
a I’affichage.

=
(7]
- POWER TORQUE SPEED STATUS =
=
MAGTROL MODEL D5PBOO >
ae) e e
REVISION XX Z
\__BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3-3 Affichage des informations concernant la version du logiciel chargé (Revision)

Lorsque les alarmes sont désactivées, le message suivant est affiché:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3—4 Affichage de mise en garde pour alarmes désactivées
L’activation des alarmes est réalisée telle qu’elle est décrite au paragraphe Section 6.1.2.1.

3.1.3 MENU PRINCIPAL

Lorsque le controleur est prét a fonctionner, le menu principal est affiché.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

MOommm oYY mmm omowYyY yy r
L. AA Dl i AR L AR L
OFEF el Talyl e, P Fres
(Riat) (R R I /o /0 L7
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3-5 Menu principal
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3.2 CONTROLE DE LA CONFIGURATION DES APPAREILS DE TEST
Le contréleur DSP6001 est en mesure de fonctionner avec deux appareils de test, fonctionnant
indépendamment ou en tandem. Le tableau suivant résume les configurations les plus utilisés:
TSCH1 TSC2 HD = frein a hystérésis
HD WB = frein a courant de Foucault
HD TM2XX PB = frein a poudre
HD AUX TM2XX = couplemeétre
HD WB ou PB AUX = appareil auxiliaire
WB ou PB BRAKE = frein a hystérésis, a courant de Foucault ou a poudre
WB ou PB |[TM2XX --- = non raccordé
WB ou PB |AUX
WB ou PB |WB ou PB
BRAKE TM2XX
@ Remarques:
1. Le contrdleur ne peut étre connecté simultanément qu’a un frein a hystérésis,
un couplemetre ou un appareil auxiliaire.
2. En configuration TSC1 (WB/PB) et TSC2 (WB/PB), les freins peuvent étre
utilisés indépendamment ou en tandem.
3. Lorsque TSC1 n’est pas utilisé et que TM2XX est raccordé a TSC2, TM2XX
controle les sorties de TSCI.
La configuration de votre systeéme dépendra de I’option choisie. Les paragraphes suivants illustrent
les configurations hardware et software a réaliser pour les différents tests de moteurs. Pour de plus
amples informations voir ’Annexe C: Face avant de I’appareil/Schémas fonctionnels des menus.
3.2.1 MENU DE CONFIGURATION DES FREINS DYNAMOMETRIQUES (DYNAMOMETER CoONFIGURATION MENU)

Procéder comme suit pour atteindre le menu de configuration du frein:
1. Mettre le controleur DSP6001 sous tension (voir le Paragraphe 3.1).
2. Appuyer sur SHIFT. Le mot “SHIFT” sera alors affiché.
3. Appuyer sur DYNO SETUP. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MAXPOWER DYNRMOMETER ENCODERS HLRARTS
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—-6 Menu de configuration Dyno
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4. Sélectionner DYNAMOMETER. L affichage se présente alors comme suit:

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T | I I 1 T —H) 7DD
=1 FILTER i FILTER
VVV/\/\/ l_lFl: AYAVAYAYAYS I_IFI:
/NN [ ININ/ANN/N\ )

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3—7 Menu de configuration de dynamomeétres

5. Appuyer sur la touche POWER UNITS pour sélectionner le frein du banc d’essais
désiré (HD, WB, PB ou BRAKE) pour TSC1. Appuyer sur la touche MAX SPEED pour
sélectionner I’équipement du banc d’essais désiré (AUX, WB, PB ou TM2XX) pour TSC2.
Les paragraphes suivants informent plus en détail sur les configurations et commandes des
différents équipements de test réalisables.

@ Remarque: Pour en savoir plus sur les filtres, voir le Chapitre 4 - Filtres
numériques.
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3.2.2 CONFIGURATION AVEC FREIN A HYSTERESIS

3.2.2.1 Raccordement hardware

Frein a Hystérésis (HD)

Moteur
~— Testé

[\

,f:

[
Raccordement
au réseau (AC)

Non utilisé
CONTROLEUR DSP6001 %

MAGTROL, INC. BUI PC
M-TEST
Hystérese uni t sur TSC1
ysierese uniquement sur
Figure 3-8 Configuration avec frein a hystérésis
3.22.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
HD.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
AUX.
4. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:
C POWER TORQUE SPEED STATUS
=1 PNPUT UNETS MAX TOROGUE
(m WY WY Tl ala T IAVAVIRRVAV)
% AN AN Ll AA AN
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | 1]

Figure 3—-9 Menu de configuration de freins a hystérésis

5. Sélectionner I’unité de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS.
6. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.

20
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3.2.3 CONFIGURATION AVEC FREIN A HYSTERESIS ET CAPTEUR DE COUPLE

3.2.3.1 Raccordement hardware

Frein a Hystérésis (HD)

Moteur Capteur de couple TM
~— Testé —

7 =SI=

f

[
Raccordement
au réseau (AC)

Non utilisé
CONTROLEUR DSP6001

mwccssm@ S . oo o —
(o) Gl & oy _
- MAGTROL, INC. BUI £ N IEC 315mA 250V T PC =z
M-TEST a
g >
: r
>
Hystérése uniquement sur TSC1
== B
2
Figure 3—10 Configuration avec frein a hystérésis et capteur de couple
3.2.3.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
HD.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
TM2XX.
4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration des freins a hystérésis (voir la
figure 3-9).

5. Sélectionner I’unité de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS.
6. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

C POWER TORQUE SPEED STATUS
15Cd SCALE FRITOR MAX TORGUE
TMIaVY T N /T o v
LHIZANA gy et/ v L AN

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—11 Menu de configuration de capteurs de couple

7. Entrer le coefficient d’échelle a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches UP d et
DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

8. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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9. Pour afficher les informations sur les capteurs de couple raccordés a TSC2 dans le champ
STATUS du menu principal, appuyer sur SHIFT, AUX SETUP et POWER UNITS. ON est

alors affiché (voir la figure 3—12).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
i5PLAY  TORGUE DRC SFEED DRC
[N O VN T /) ot (Al
(SO [ I A I N I Oy e A g [Ny KNIHrwv v
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—12 Menu de configuration Aux - Display On

10. Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal.
L’ affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MOFEm gD R oYY WY i FEE M
OO0 HP X000 .0 XX XX O 0000 Nm

A% Bl Talyl Mo, Fres Py
AAA Ll L L /e LOd70 L /o
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—13 Menu de sortie TM2XX de TSC1
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3.24 CONFIGURATION AVEC FREIN A HYSTERESIS ET APPAREIL AUXILIAIRE
3.2.4.1 Raccordement hardware
Frein a Hystérésis (HD)
Moteur
~— Testé
— / \ Entrée Auxiliare (option)

' +10 volts
TSC2 uniquement
connecteur a 14 poles
broche 13 = com
broche 14 = signal

[
Raccordement
au réseau (AC)

Non utilisé

CONTROLEUR DSP6001

_
-
PC g
M-TEST
: B
: r
N
Hystérese uni t sur TSC1
ysierese uniquement sur g
2
Figure 3—14 Configuration avec frein a hystérésis et appareil auxiliaire
3.24.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
HD.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
AUX.
4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration des freins a hystérésis (voir la
figure 3-9).

5. Sélectionner I’unité de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS.
6. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TSC2 SCALE FACTOR
RUX 00000 UNITS/Y
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3—15 Menu de configuration Aux de TSC2

7. Entrer le coefficient d’échelle a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches UP d et
DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

8. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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9. Pour afficher les informations sur les capteurs de couple raccordés a TSC2 dans le champ
STATUS du menu principal, appuyer sur SHIFT, AUX SETUP et POWER UNITS. ON est

alors affiché (voir la figure 3—12).
10. Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal.
L’ affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
moFrm R 4P oYY WYY i FEm m oy
OLooD HP 000 .0 XX XX oo OO0 O AUX

\YAYaY: Mo Mo/ Fres Fres
AAN L L Ll /0 L7011 /o
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—16 TSCI1, menu de sortie AUX
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3.25 CONFIGURATION AVEC FREIN A HYSTERESIS ET FREIN A COURANT DE FOUCAULT OU A POUDRE
3.2.5.1 Raccordement hardware
Frein a Hystérésis (HD) Frein a courant de Foucault (WB)
OU Frein a poudre (PB)
— = =
% Moteyr
—1 <«— Testé
— [ |
| ]
T / \ Conditionneur de
! 1 signaux TSC 401 Vitesse de
Raccordement Rotation
au réseau (AC)
Couple
A Alimentation DES 31x
CONTROLEUR DSP6001 Excitation
Gz
MAGTROL, INC. BU O, NY E (5% E
o M-TEST @
Non utilisé : >
Hystérése uniquement sur TSC1 F
I >
|
Figure 3—17 Configuration avec frein a hystérésis et frein a courant de Foucault ou a poudre g
3.25.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
HD.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.
4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration des freins a hystérésis (voir la
figure 3-9).

5. Sélectionner I’unité de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS.
6. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TCor cro) C COrTOD MmOy TOD
i SCALE FRLCTOR MAX TORDQUE
v AOAOm N /) alalalalas BRI
AN g ) gt v il AN
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—18 Menu de configuration du frein WB/PB de TSC2

7. Entrer le coefficient d’échelle a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches UP d et
DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.
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8 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente alors

comme suit:
/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TSCX MOMINAL SPEED
W= B alnlyl
T m (KRR
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3—19 Menu de configuration de la vitesse de rotation nominale

Appuyer sur la touche AUX SETUP, sur UP € et DOWN P>, et utiliser la molette de réglage
pour entrer la vitesse de rotation nominale. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu
de configuration et retourner au menu principal.

8 b. Pour un frein a poudre, appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et
retourner au menu principal.
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3.2.6 CONFIGURATION AVEC FREIN A COURANT DE FOUCAULT ouU A POUDRE
3.2.6.1 RACCORDEMENT HARDWARE
Frein a courant de Foucault (WB)
- - OU Frein a poudre (PB)
I |
[ ]
) Conditionneur de
Vitesse  gignaux TSC 401
de rotation
Couple
Excitation ; .
© 0O é o) Alimentation DES
——
Controleur DSP6001 >
EEEEE AUX /TSC2 PC m
b @ e croteEen i € N M-TEST >
@63 Eﬂi]un:<za@$ﬁ$ﬂ e : -
h . 2o s MAGTROL, INC. HUFFALO, NY EANC) © GPIB 5
ou 6
RS-232 | pemeelee
=
Figure 3-20 Configuration avec frein a courant de Foucault ou a poudre
3.2.6.2 Configuration software

1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE

UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
AUX.
4. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:
4 POWER TORQUE SPEED STATUS
7501 SCALE FRCTEOR MAX TOROUE
XB O0000 Nm/SY pDoaoD XX
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3-21 Menu de configuration du frein a courant de Foucault de TSC1

5. Entrer le coefficient d’échelle a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches UP «d et
DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a 1’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 4
fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal.

6 b. Pour un frein a poudre, appuyer 4 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et
retourner au menu principal.
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3.2.7

3.2.71

3.2.7.2

CONFIGURATION AVEC FREIN A COURANT DE FOUCAULT OU A POUDRE ET CAPTEUR DE COUPLE

Raccordement hardware

Frein a courant de Foucault (WB)
d - OU Frein a poudre (PB)

Capteur [ | | ]
de couple TM . Conditionneur de
Vitesse  gignaux TSC 401
de rotation
Couple
Excitation . .
© 0O é o) Alimentation DES
. —
Contréleur DSP6001 [ ==
S EERE TG PC
) M-TEST
SUPPLY 1 RS-232C =]
) G (g :
MAGTROL, INC. HUFFALO, NY GPIB
ou N
RS-232] . b

Figure 3-22 Configuration avec frein a courant de Foucault ou a poudre et capteur de couple

Configuration software

1.

6b.

7.

10.

Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.

Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.

Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
TM2XX.

Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration TSC1 (WB/PB) (voir la figure
3-21).

Entrer le coefficient d’échelle de TSC1 a1’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente comme

illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration de capteurs de couple illustré avec
la figure 3—11.

Pour un frein a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration
de capteurs de couple illustré avec la figure 3—11.

Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.

Pour afficher les informations sur les capteurs de couple raccordés a TSC2 dans le champ
STATUS du menu principal, appuyer sur SHIFT, AUX SETUP et POWER UNITS. ON est
alors affiché (voir la figure 3—12).

Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal
(voir la figure 3—13).
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3.2.8

3.2.8.1

3.2.8.2

CONFIGURATION AVEC FREIN A COURANT DE FOUCAULT OU A POUDRE ET APPAREIL AUXILIAIRE

Raccordement hardware

Frein a courant de Foucault (WB)
- OU Frein a poudre (PB)

Conditionneur de

Vitesse signaux TSC 401
OPTION: de rotation

Entrée Auxiliare

Couple
+10 volts
TSC2 uniquement Excitation . .
connecteur & 14 pol © 0O é e} Alimentation DES
broche 13 = com
broche 14 = signal —
8 =
Contréleur DSP6001 [=]
EY PC
crranece 4o M-TEST
RS-282C a
G (G :
MAGTROL, INC. BUFFALO, NY f|  Fuse (sxeomm: 2 GPIB
ou
RS-232 | el

Figure 3-23 Configuration avec frein a courant de Foucault ou a poudre et appareil auxiliaire

Configuration software

1.

6 a.

6b.

7.

10.

Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.

Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.

Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur MAX SPEED pour atteindre
AUX.

Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein a courant de Foucault
ou a poudre de TSC1 (voir la figure 3-21).

Entrer le coefficient d’échelle de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration AUX (voir la figure 3—15).

Pour un frein & poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration
AUX (voir la figure 3—15).

Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.

Pour afficher les informations sur les capteurs de couple raccordés a TSC2 dans le champ
STATUS du menu principal, appuyer sur SHIFT, AUX SETUP et POWER UNITS. ON est
alors affiché (voir la figure 3—12).

Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal
(voir la figure 3—-16).
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3.2.9 CONFIGURATION AVEC 2 FREINS A COURANT DE FOUCAULT OU A POUDRE INDEPENDANTS
3.2.91 Raccordement hardware
Frein é_co\urant de Foucault (WB) Frein a courant d_e Eoucault (WB)
. DOU Frein a poudre (PB) OU Frein a poudre (PB) . -
[ | [ |
[ ] [ ]
. Conditionneur de Conditionneur de
Vitesse de  gjgnaux TSC 401 signaux TSC 401 Vitesse de
Rotation Rotation
Couple Couple
o Alimentation DES 31x Alimentation DES 31x o
Excitation 0000 0000 Excitation
=
PC
oy tm ====== = o || M-TEST
CONTROLEUR  ————e—
DSP6001 =

Figure 3-24 Configuration avec 2 freins a courant de Foucault ou a poudre indépendants

3.2.9.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.
3. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.

4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein a courant de Foucault
ou a poudre de TSC1 (voir la figure 3-21).

5. Entrer le coefficient d’échelle de TSC1 a 1’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a 1’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein WB/PB de TSC2 (voir la
figure 3—18).

6 b. Pour un frein a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration
du frein WB/PB de TSC2 (voir la figure 3—18).

7. Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

8 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT.

8 b. Pour un frein a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT.
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9. Laffichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
'S THIG A TANDEM CONF!GURATION XXX

\
|

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P D

Figure 3-25 Menu de configuration en tandem

10. Appuyer sur COM SETUP jusqu’a ce que soit affiché le mot “NO”.

11. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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3.2.10 CONFIGURATION AVEC 2 FREINS A COURANT DE FOUCAULT OU A POUDRE EN TANDEM
3.2.10.1 Raccordement hardware
Frein a courant Frein a courant
f de Foucault (WB) de Foucault (WB) 1
d m]
— 00O 00 0 —_—
— < ou > -
Frein a poudre (PB) Frein a poudre (PB)
d m]
k 000 00 O J
Conditionneur de Conditionneur de
Vitesse de  gignaux TSC 401 signaux TSC 401 Vitesse de
Rotation Rotation
Couple Couple
Allmentatlon DES 31x Allmentatlon DES 31x
Excitation O 00O O 00O Excitation
GPIB E
aaaaa ‘ ® RS- 2%2 PC
OUW NAMOMETEH 178C1 surpm rasse e SHIBNEEE-480 ? M.TEST
o v % INC. BUFMNO, NY \
CONTROLEUR W -
DSP6001 =4

Figure 3-26 Configuration avec 2 freins a courant de Foucault ou a poudre en tandem

@ Remarque: Cette configuration en tandem n’est applicable qu’en combinant
entre eux des freins WB ou PB.

3.2.10.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB ou PB.

4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein a courant de Foucault
ou a poudre de TSC1 (voir la figure 3-21).

5. Entrer le coefficient d’échelle de TSCI1 a1’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein WB/PB de TSC2 (voir la
figure 3—18).

6 b. Pour un frein a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration
du frein WB/PB de TSC2 (voir la figure 3—18).

7. Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.
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8 a. Pour un frein a courant de Foucault, appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente comme
illustré avec la figure 3—19. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX
SETUP, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 2
fois sur SHIFT.

8 b. Pour un frein a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT.

9. Le menu de configuration en tandem apparaitra comme illustré avec la figure 3-25.

10. Appuyer sur COM SETUP jusqu’a ce que soit affiché le mot “YES”.

11. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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3.2.11 CONFIGURATION AVEC FREINS A COURANT DE FOUCAULT ET A POUDRE EN TANDEM
3.2.11.1 Raccordement hardware
o Accouplement .
Frein a poudre (PB) (EK) Frein a courant de Foucault (WB)
= -
I Y xo— | |
Conditionneur de Conditionneur de
signaux TSC 401 Vitesse de signaux TSC 401
Rotation
Excitation Couple
Alimentation DES —
Excitation ; )
i o) i Ic © 0O é e) Alimentation DES
=
[ == ]
® PC
Contréleur ) VLTEST
DSP6001 & (s & o
oo 1o MAGTROL, INC. HUFFALO, NY FUSE (s20mm) Ji00 11 oy e GPIB
Rs-282 | X,
Figure 3-27 Configuration avec freins a courant de Foucault et a poudre en tandem
3.2.11.2 Configuration software
1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.
2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
WB.
3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
PB.

4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du frein a courant de Foucault
(voir la figure 3-28).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T cro) T (T M0 o, TODM I
=1l SCALE FRCTOR MAX TOROQUE

VA CM e N T P N
; gL g o'V v A T

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3-28 Menu de configuration du frein a courant de Foucault de TSC1

5. Entrer le coefficient d’échelle de TSC1 a I’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6. Appuyer 2 fois sur SHIFT. L’ affichage se présente tel qu’il est illustré avec la figure 3—19.

7. Entrer la vitesse de rotation nominale a I’aide de la touche AUX SETUP, des touches UP
4 et DOWN P, ainsi qu’avec la molette de réglage.

8. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour atteindre le menu de coniguration du frein a poudre de TSC2
(voir la figure 3-29).
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C POWER TORQUE SPEED STATUS
1502 SCALE FRITOR MAX TORGUE
I:IEI U e NITE /T e N
o [ i T I Y N e | 74 L ) B
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3-29 Menu de configuration du frein a poudre de TSC2

9. Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a 1’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

10. Appuyer 2 fois sur SHIFT. L’affichage se présente qu’il est illustré avec la figure 3-25.
11. Appuyer sur COM SETUP jusqu’a ce que soit affiché le mot “YES”.
12. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu Maximum Speed Excited illustré par la figure

3-30.
Z
4 POWER TORQUE SPEED STATUS =
_____ P — r
SPEED EXCITED OF PB C
=
DERCT IVATION) 00000 S
SET POINT SET POINT P | D

Figure 3—-30 Menu Excitation pour vitesse de rotation maximale

13. Entrer la valeur d’excitation pour la vitesse de rotation maximale du frein PB a I’aide de
la touche TORQUE UNITS, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de
réglage.

14. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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3.2.12 FoncTioNn Cross LooP AVEC COUPLEMETRE
3.2.12.1 Raccordement hardware
Freina TM Couplemétre
Hystérésis —
I I
el
ou CONTROLEUR Non utilisé P
Frein a courant de DSP6001 / PC
Foucault/ a poudre n M-TEST
=
Figure 3-31 Fonction Cross Loop avec couplemeétre
@ Remarque: En mode de fonctionnement asservi (cross loop) avec couplemetre,

TM2XX est connecté a TSC2 et contrdle les sorties de TSC1. Cette
configuration permet d’asservir un frein par le couplemetre.

3.2.12.2 Configuration software

1. Enclencher le DSP6001 et appuyer sur les touches SHIFT, DYNO SETUP et TORQUE
UNIT.

2. Sélectionner TSC1. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
BRAKE.

3. Sélectionner TSC2. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur POWER UNITS pour atteindre
TM2XX.

4. Appuyer sur SHIFT pour atteindre le menu de configuration du capteur de couple (voir la
figure 3—11).

5. Entrer le coefficient d’échelle de TSC2 a 1’aide de la touche TORQUE UNITS, des touches
UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6. Appuyer 2 fois sur SHIFT 2 pour atteindre le menu de sélection du type de frein (Brake

Type).
4 POWER TORQUE SPEED STATUS
BRAKE TYPE
\VAVAVAY.
AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 3-32 Menu de sélection du type de frein

7. Appuyer sur POWER UNITS pour sélectionner le type de frein.
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8 a. Pour un frein a hystérésis ou a poudre, appuyer 2 fois sur SHIFT pour quitter le menu de
configuration et retourner au menu principal.

8 b. Pour un frein a courant de Foucault, le menu illustré par la figure 3—33 apparait.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

TSPE NOMINRL SPEED

Il
[y W )

TATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 3-33 Menu de sélection du type de frein (pour freins WB)

Entrer la vitesse de rotation nominale a 1’aide de la touche AUX SETUP, des touches UP 4
et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le
menu de configuration et retourner au menu principal.

3.3 CONFIGURATION DE LENCODEUR DE VITESSE DE ROTATION

1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur DYNO SETUP.
3. Sélectionner ENCODERS. L’affichage se présente alors comme suit:

=
q
>
[
>
=,
o
=

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

= = T
TSt/ T502 BiTS  SPEED RLARM

1500 oodd 817 OOOOD RPI
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1T D

Figure 3-34 Menu Encodeur

4. Entrer larésolution (bits) pour TSC1 en appuyant plusieurs fois, si nécessaire, sur TORQUE
UNITS.

5. Entrer larésolution (bits) pour TSC2 en appuyant d’abord sur POWER UNITS puis plusieurs
fois, si nécessaire, sur TORQUE UNITS.

6. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour quitter SPEED ENCODER et retourner au menu
principal.
3.3.1 CONFIGURATION DE LA RESOLUTION DE L’ENCODEUR

Les résolutions en bits de 20, 30, 60, 600 et 6000 sont disponibles. Le tableau suivant présente les
résolutions standards:

Frein du banc d'essais Encodeur
Frein a hystérésis 60 bit*
Frein a courant de Foucault |20, 30 et 60 bit*
Frein a poudre 20, 30 et 60 bit*
Couplemétre 30et 60 bit

*600 et 6000 bit sont également disponibles
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3.4

3.4.1

3.4.2

3.4.3

SORTIES ANALOGIQUES DE COUPLE ET DE VITESSE DE ROTATION

Les sorties de couple et de vitesse de rotation DAC mettent a disposition un signal analogique,
proportionnel au couple et a la vitesse de rotation du systeme. Ces signaux sont disponibles sur le
connecteur Sortie auxiliaire Couple - Vitesse de rotation (voir la figure 2—6) et mis a jour toutes les
2 ms. Le coefficient d’échelle des deux sorties peut étre défini par I’ utilisateur (touches SHIFT/AUX
SETUP).

COEFFICIENT D’ECHELLE DU couPLE DAC

Le coefficient d’échelle du couple DAC est affiché en unités/V.
Exemple:

Lorsque I’unité du couple est affiché en oz.in. et le coefficient d’échelle du couple DAC est
de 1 unité/V, 1 oz.in. générera un signal de 1 V sur la sortie de couple.

COEFFICIENT D’ECHELLE DE LA VITESSE DE ROTATION DAC

Le coefficient d’échelle de la vitesse de rotation DAC est affiché en tmin'/V.
Exemple:

Lorsque le coefficient d’échelle de la vitesse de rotation DAC est de 1000 tmin™'/V, 1000
tmin' généreront un signal de 1 V sur la sortie de vitesse de rotation.

COEFFICIENT D’ECHELLE DU COUPLE/VITESSE DE ROTATION DAC
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur AUX SETUP. L affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
TIDm o CoOCCm Cor
XXXXXXX luEqu [ DPCCU UHL
mEnlulnl NI T /N1 mlulnln! (Il WAY
XXX [N R hﬁliS/v O Rrﬁ/b
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Figure 3-35 Menu de configuration Couple/Vitesse de rotation DAC

3. Entrer la valeur TORQUE DAC a I’aide de la touche TORQUE UNITS et des touches UP
4 et DOWN P, ainsi qu’avec la molette de réglage.

4. Appuyer sur SHIFT.

5. Entrer la valeur SPEED DAC a ’aide de la touche AUX SETUP et des touches UP « et
DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour retourner au menu principal.
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4. Filtres numériques

4.1

Les filtres numériques du contrdleur DSP6001 sont utilisés pour €liminer tout bruit des signaux
provenant des conditionneurs de signaux TSC et causé par exemple par des vibrations mécaniques
ou d’autres sources €électriques.

PARAMETRES DES FILTRES

L’entrée du convertisseur interne A/D du contrdleur DSP6001 dispose d’un filtre analogique avec
les caractéristiques principales suivantes:

e point -3db: 3.8 kHz
e fréquence d’échantillonnage A/D: 7812.5 kHz

* 16 valeurs acquises et moyennées: moyennes appliquées au filtre a une fréquence de
488.28125 Hz

* fréquences de coupure: 3 Hz, 10 Hz, 25 Hz, 50 Hz
» sortie du filtre: équivalente a celle d’un filtre analogique Butterworth de second ordre
e architecture transposée de forme directe II (Transposed Direct Form II Architecture).

x(n) ﬂ b, Q y(n)
-
s
-~

w2

o]

Figure 4—1 Architecture transposée de forme directe I1

Avec un filtre numérique, le contréleur DSP6001 est en mesure de résoudre les équations
suivantes:

y(n) = b, *x(n)+wl
wl =b, *x(n) +al *y(n) + w2
wl =b, * x(n) + a2 * y(n)

Ces équations sont applicables a chaque canal toutes les 2.48 ms.
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4.2

CONFIGURATION DES FILTRES

=

Remarque: La configuration des filtres doit étre réalisée une fois I’installation
software et la configuration software des appareils de test terminées
(voir le Chapitre 3 — Installation/Configuration).

5 filtres différents avec les fréquences de coupures de 3 Hz, 10 Hz, 25 Hz, 50 Hz et OFF peuvent
étre sélectionnés. Pour configurer chaque filtre par canal, procéder comme suit:

1.

2.
3.
4

Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
Sélectionner DYNAMOMETER.

Appuyer, si nécessaire, plusieurs fois sur TORQUE UNITS pour faire apparaitre a 1’écran
la configuration désirée du filtre TSCI.

Appuyer, si nécessaire, plusieurs fois sur COM SETUP pour faire apparaitre a I’écran la
configuration désirée du filtre TSC2.

Appuyer de maniere répétée sur SHIFT pour faire réapparaitre le menu principal a I’écran.

Le nombre d’actionnements de la touche dépendra de la sélection de I’appareil de test
sélectionné.
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5. Sélections des valeurs PID

5.1

5.1.1

5.1.2

5.1.3

5.2

5.2.1

5.2.2

NOTIONS THEORIQUES SUR LES BOUCLES D’ASSERVISSEMENT PID

Grace aux facteurs de correction PID configurables dans le contréleur DSP6001, il est possible
d’optimiser la réponse de boucles d’asservissement en vitesse de rotation ou en couple. Les facteurs
de correction sont les suivants:

P = coefficient d’action proportionnelle
I = coefficient d’action intégrale
D = coefficient d’action différentielle

Les variables suivantes sont également importantes:
* laconsigne de charge ou de vitesse de rotation (set point)
e D’écart d’asservissement (différence entre la consigne et la valeur actuelle, Error)

P (COEFFICIENT D’ACTION PROPORTIONNELLE)

Dans une boucle d’asservissement avec pour seul coefficient celui d’action proportionnelle, la sortie
du contrdleur est proportionnelle a I’écart d’asservissement qui ne disparait en principe jamais.
Augmenter le coefficient P rend une boucle d’asservissement PID instable. L’ augmentation du
coefficient I élimine cette instabilité. L’ optimisation d’une boucle PID est réalisée a I’aide d’un
coefficient P maximal sans pour autant générer d’instabilité.
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| (COEFFICIENT D’ACTION INTEGRALE)

Dans une boucle d’asservissement avec pour seul coefficient celui d’action intégrale, la sortie du
contrdleur est proportionnelle a I’intégral sur le temps de I’écart d’asservissement. Une augmentation
de I permet de diminuer plus rapidement 1’écart d’asservissement qui tend vers zéro. Augmenter D
lorsque la boucle devient instable.

D (COEFFICIENT D’ACTION DIFFERENTIELLE)

Dans une boucle d’asservissement avec pour seul coefficient celui d’action différentielle, la sortie
du contrdleur est proportionnelle au différentiel de I’écart d’asservissement. Le coefficient D corrige
une variation d’écart d’asservissement plus rapidement que le coefficient P.

SELECTIONNER LES VALEURS PID

COMMENT SELECTIONNER P (COEFFICIENT D’ACTION PROPORTIONNELLE)
1. Appuyer sur la touche P a partir du menu principal.
2. Utiliser la molette de réglage pour définir la valeur de P (0 2 99%).

COMMENT SELECTIONNER | (COEFFICIENT D’ACTION INTEGRALE)
1. Appuyer sur la touche I a partir du menu principal.
2. Utiliser la molette de réglage pour définir la valeur de I (0 & 99%).
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5.2.3 COMMENT SELECTIONNER D (COEFFICIENT D’ACTION DIFFERENTIELLE)
1. Appuyer sur la touche D a partir du menu principal.
2. Utiliser la molette de réglage pour définir la valeur de C (0 a 99%).

5.3 FONCTIONNEMENT DE BOUCLES D’ASSERVISSEMENT PID

Le schéma suivant illustre le principe de fonctionnement d’une boucle d’asservissement PID et la
corrélation entre les coefficients P, I et D.

- — — = = — - - - - - - - e e e e ==

|

———————— > et Yd(t Yp(t) Yt ‘
[ Valeur 3 \e( ! N "0 | )Facteur s |

N iy . Ny . |
| consigne i F Différentiel —: > Proportlonnﬁﬁ de corr. [AD&PB] |
I - y ¢ |

I - 7
| - »| Intégral . Correction de : 8
\ Valeur Yi(t) la vit. de rot. \ =
| mesurée : P
‘ N WB | Yswhb(t) ! c
| 0 A Ak AR g =)
[ [ >
| Filtre IIR | 1 =Y =
| N
: A . \VITESSE DE ROTATION Amplificateur 2
: Convertis- : y
| seur\A/ D | Amplificateur,
| ‘ de puissance
! Amplifi- |/ Cellule
‘L cat?aur ) TSC [<—|de charge
Figure 5—1 Schéma-bloc du systeme asservi
5.3.1 FacTEURS DE CORRECTION PID POUR FREINS A HYSTERESIS, A COURANT DE FOUCAULT ET A POUDRE
Facteur de correction
Yi(t) > : —>Ys(t)
d'asservissement
COUPLE: TSC1 Ys(t) =Yt(t) / 1.725 * 2
TSC2 Ys(t) = Yt(t) / 1.725 * 2 * 1.6623

VITESSE DE ROTATION:  TSC1 & TSC2  Ys(t) =Yt(t) * 5319.93 / MAX SPEED
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5.3.2

5.3.3

5.4

5.4.1

FAcTEUR DE CORRECTION PID DE LA VITESSE DE ROTATION POUR FREINS A COURANT DE FOUCAULT

Correction de la

vitesse de rotation 3 YSWb(t)

Ys(t)—>

La procédure de détermination du facteur de correction PID pour les freins a courant de Foucault est
identique a celle pour les freins a hystérésis ou a poudre, a I’exception pres qu’un calcul doit étre fait
pour la vitesse de rotation et le couple, afin de tenir compte du fait que, pour un courant donné, ce
dernier est dépendant de la vitesse de rotation. On parle alors de facteur de correction de vitesse.

Yswb(t) = (Ys(t) + Ys(t) / facteur de correction de vitesse) / 2

Le facteur de correction de vitesse est calculé pour chaque entrée dans I’équation d’asservissement
PID.

Facteur de corr. de vit. = - 0,0001 * X * 2 + 0,0203 * X + 0,005 (pour des valeurs entre 0,051 et 1)
avec X = RPM /NOMINAL SPEED * 100

La valeur NOMINAL SPEED est introduite par I’utilisateur qui I’a extraite des fiches techniques
des freins dynamométriques.

EquaTions
Avec Skp, Ski et Skd comme coefficient nous obtenons:
Yd(t) = (e(t) - e(t-3) + 3 * (e(t-1) - e(t-2))) * (10/Skd) * D%
Yp(t) = (e(t) + Yd(t)) * (10/Skp) * P%
Yi(t) = Yi(t-1) + (e(t) + Yd(t)) * (10/Ski) * 1%
Yt(t) = Yp(t) + Yi(t)
Ys(t) = Scale * Yt(t)

FACTEUR DE CORRECTION ADDITIONNEL PID

Le facteur de correction additionnel est utilis€ comme multiplicateur des termes P, [ et D. Le grand
nombre de types de freins et de combinaisons de moteurs a tester requiert 1’ utilisation d’un facteur
multiplicateur permettant d’étendre la plage des valeurs PID. Le facteur de correction additionnel
est désigné par les lettres suivantes:

A = 0,001 F = 05
B = 0,005 G =1
C = 0,01 H =

D = 0,05 I = 10
E = 01

Ces facteurs multiplicateurs permettent d’entrer des valeurs PID entre 0,001 (0,001 x 1%) et 990
(10,0 x 99%) avec une bonne résolution.

COMMENT SELECTIONNER LE FACTEUR DE CORRECTION ADDITIONNEL PID

La premiere opération consiste a définir la valeur du facteur de correction additionnel en fonction de
la configuration du systéme et du frein dynamométrique utilisé. Pour de plus amples informations,
se référer a I’Annexe F: Tableau des facteurs de correction additionnels PID. Le choix du facteur
réalisé, il est possible de procéder comme suit:
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Chapitre 5 - Sélection des valeurs PID Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

5.4.1.1 Sélection du facteur de correction additionnel pour P (coefficient d’action proportionnelle)
1. Dans le menu principal, appuyer sur la touche P, la tenir enfoncée et appuyer également sur
SHIFT.

2. Utiliser la touche P pour faire défiler les lettres A, B, C, D, E, F, G,Het L.
3. Sélectionner la lettre correspondant a la configuration prédéterminée du tableau des facteurs
de correction additionnels de I’Annexe F.

4. Apres avoir sélectionné la lettre, appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

5.41.2 Sélection du facteur de correction additionnel pour | (coefficient d’action intégrale)
1. Dans le menu principal, appuyer sur la touche I, la tenir enfoncée et appuyer également sur
SHIFT.

2. Utiliser la touche I pour faire défiler les lettres A, B, C, D, E, F, G, Het L.

3. Sélectionner la lettre correspondant a la configuration prédéterminée du tableau des facteurs
de correction additionnels de I’Annexe F.

4. Apres avoir sélectionné la lettre, appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

5.41.3 Sélection du facteur de correction additionnel pour D (coefficient d’action différentielle)
1. Dans le menu principal, appuyer sur la touche D, la tenir enfoncée et appuyer également
sur SHIFT.

2. Utiliser la touche D pour faire défiler les lettres A, B, C, D, E, F, G, Het L.

3. Sélectionner la lettre correspondant a la configuration prédéterminée du tableau des facteurs
de correction additionnels de I’Annexe F.

4. Apres avoir sélectionné la lettre, appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

5.5 SELECTION DES VALEURS PID POUR LE MOTEUR A TESTER

= Remarque: Chaque type de moteur possede ses propres valeurs PID optimales
pour chaque point de fonctionnement.

5.5.1 SELECTION DES VALEURS PID POUR UN MOTEUR OU UN SYSTEME INCONNU

Lorsque I'utilisateur du systeme ne connait absolument pas les caractéristiques du moteur testé, il
lui est conseillé de débuter les essais par le mode de commande en boucle ouverte (Open Loop). De
cette maniere, il pourra se faire une premiere idée des performances du moteur.
1. Pour passer en mode de commande Open Loop avec le moteur et le frein OFF, appuyer sur
la touche TORQUE SET jusqu’a ce qu’un deuxiéme bip retentisse. Le contrdleur affichera
les informations suivantes:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
O G IR 64 1
L AN D AN LD AN [
D4
OFF  » O.0D0 % OFEN LOGH
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 5-2 Menu de commande en boucle ouverte (Open Loop Control Menu)
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AN e

Mettre a zéro le pourcentage d’excitation.

Démarrer le moteur.

Augmenter lentement le courant d’excitation du frein dynamométrique.
Noter les valeurs affichées de couple et de vitesse de rotation du moteur.

Quitter le mode de commande Open Loop et retourner au menu principal. Arréter le moteur
et mettre le frein sur OFF. Appuyer sur la touche TORQUE SET jusqu’a ce qu'un deuxieme
bip retentisse.

5.5.2 SELECTION DES VALEURS PID POUR UN ASSERVISSEMENT EN COUPLE

1.

2.

4.

Avec le moteur arrété et le frein sur OFF, introduire la consigne de couple en appuyant sur
les boutons TORQUE SET, UP € et DOWN P> et la molette de réglage.

Mettre a zéro les valeurs P, I et D.
Mettre le moteur en marche (ON).
Mettre le frein sur ON.

Augmenter lentement la valeur P jusqu’a ce que la valeur de couple affichée corresponde a
environ 25% du couple désiré.

b1y
g:g: TORALE i
. SETPOINT |~
260
250
240
20
220
L1
200 !
190
180+
170+ |
w 160-]
& 150+ '
= 140 i
130+
120 :
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100
40 :
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70 '
60
50
40
a0
20
10

0
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Figure 5-3 Réglage de base de P pour un asservissement en couple a environ 25% du couple final
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TORQUE
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Figure 5—4 Réglage avec une valeur P importante pour un asservissement en couple
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Mettre le frein sur OFF.
Augmenter la valeur de [ a 10%.

Mettre le frein sur ON et observer la réponse du systeme. Remettre le frein sur OFF. On
essaiera d’obtenir une réponse rapide du systeme avec un peu de suroscillation.

a.

Lorsque la réponse est trop lente, augmenter la valeur I par incréments de 1 a 5% et
répéter le pas 8.
Lorsque la réponse est trop rapide, diminuer la valeur I par incréments de 1 a 5% et
répéter le pas 8.
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Figure 5-5 Réglage de base de I pour un asservissement en couple

Une suroscillation trop importante peut étre corrigée en augmentant la valeur D par
incréments de 1 a 5% et répéter le pas 8. Pour chaque augmentation incrémentielle de
D, veiller a diminuer proportionnellement la valeur P.

300
290
280-|
270
260-|
250
240-|
230
220-|
210+
200-|
180
180
170
160-|
160
140
130
120-|
110+
100

TORQUE
SET POINT | ™.

0 50 100 150 200 250 300 WO 400 450 500 A0 EOD 650 700 7AD 800 850 300 950 1000 1050 1100 1150

Time [ms]

Figure 5-6 Réglage de base de D pour un asservissement en couple
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5.5.3 SELECTION DES VALEURS PID POUR UN ASSERVISSEMENT EN VITESSE DE ROTATION

1.

A

SPEED

Avec le moteur arrété et le frein sur OFF, introduire la consigne de vitesse de rotation en
appuyant sur les boutons TORQUE SET, UP € et DOWN P> et la molette de réglage.

Mettre a zéro les valeurs P, I et D.
Mettre le moteur en marche (ON).
Mettre le frein sur ON.

Augmenter lentement la valeur P jusqu’a ce que la valeur de couple affichée corresponde a
environ 25% de la vitesse de rotation désirée.
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Figure 5-7 Réglage de base de P pour un asservissement en vitesse de rotation a environ 25% de la vitesse

de rotation finale

Mettre le frein sur OFF.

Augmenter la valeur de [ a 10%.

Mettre le frein sur ON et observer la réponse du systeme. Remettre le frein sur OFF. On

essaiera d’obtenir une réponse rapide du systeme avec un peu de suroscillation.

a. Lorsque la réponse est trop lente, augmenter la valeur I par incréments de 1 a 5% et
répéter le pas 8.

b. Lorsque la réponse est trop rapide, diminuer la valeur I par incréments de 1 a 5% et
répéter le pas 8.
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Figure 5-8 Réglage de base de I pour un asservissement en vitesse de rotation

c. Une suroscillation trop importante peut étre corrigée en augmentant la valeur D par
incréments de 1% et répéter le pas 8. Pour chaque augmentation incrémentielle de D,
veiller a diminuer proportionnellement la valeur P.
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Figure 5-9 Réglage de base de D pour un asservissement en vitesse de rotation
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5.5.4 SELECTION DES VALEURS PID POUR EXECUTER UN TEST DE MOTEUR EN DECELERATION (RAmP DowN)

Il est pratiquement impossible de trouver une valeur PID qui permette d’optimiser la boucle
d’asservissement d’un systeme sur une large plage de vitesses de rotation. Les ingénieurs Magtrol
se sont basés sur leur grande expérience pour développer un algorithme dynamique PID. Les valeurs
PID varient en fonction de la consigne de vitesse de rotation. Dans la plupart des cas, les valeurs PID
sont hautes lorsque le moteur est peu chargé et diminuent lorsque la charge augmente.

Le logiciel de test moteurs M-Test de Magtrol permet d’adapter les valeurs PID pour les tests Rampe.
Il permet également d’activer ou de désactiver la détermination du facteur de correction dynamique
et de sélectionner sa plage de valeurs.
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1800-2 1800
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Figure 5-10 Test Ramp Down avec valeur I basse
Le graphique illustre une réponse du systeme avec une valeur I basse. Aucun écart transitoire

important n’est a déceler en début de rampe. Le systeme montre également un bon comportemrnt
en fin de rampe.
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Figure 5—11 Test Ramp Down avec valeur I haute
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Le graphique illustre une réponse du systeme avec une valeur I plus importante. Aucun écart transitoire
important n’est a déceler en début de rampe. Le systeme montre par contre un comportement plus
problématique en fin de rampe.
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Figure 5—12 Test Ramp Down avec valeur I dynamique

La rampe illustre I’effet généré par le facteur de correction dynamique. Aucun écart transitoire
important n’est a déceler en début de rampe. Le systeme montre également un bon comportement
en fin de rampe. Le DIL a été fixé a 0,01. En fin de rampe, la valeur I ne correspond plus qu’a 1%
de sa valeur initiale.
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6. Systeme d’alarme

6.1 GENERALITES

Le contrdleur DSP6001 dispose d’un systeme d’alarme intégré qui rend I’utilisateur attentif a
d’éventuels problemes détectés lors d’un test. Une alarme automatique électrique et de température
permet de protéger le systeme d’une surcharge électrique ou d’une surchauffe de I’équipement lors
de I'utilisation d’une alimentation DES 3XX de Magtrol. Le contréleur DSP6001 dispose également
d’un systeme d’alarme surveillant la puissance, la vitesse de rotation, le couple, le débit d’air et
d’eau de refroidissement ainsi que d’une alarme permettant de surveiller un équipement externe.
Ces alarmes peuvent étre activées ou désactivées par I'utilisateur. Ce chapitre explique comment
configurer et activer ces alarmes.

6.1.1 RELAIS D’ALARME

Le controleur DSP6001 dispose d’un relais interne qui est piloté par les alarmes.

Caractéristiques du relais:
* configuration du contact: 1 FORM C
e pouvoir de coupure: 1 A, 24 VDC
» fabricant: OMRON G5V-2-H1-D(C24

Le relais dispose de deux contacts, I’un normalement ouvert et I’autre normalement fermé. En état
normal, le relais est excité comme I’illustre la figure 6—1.
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OUVERTURE

CONTACT COMMUN

L FERMETURE

Etat norn)al
“FERME”

Figure 61 Etat normal : “relais excité”

Lors d’une alarme (ou d’une panne d’alimentation) le relais est désexcité (voir la figure 6-2).

OUVERTURE

/O— CONTACT COMMUN

FERMETURE

Etat d'alarme
“OUVERT”

Figure 6-2 Etat d’alarme : “relais désexcité”
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Les contacts du relais sont accessibles par le connecteur Accessory Torque/Speed Output sur la face
arriere du controleur (voir la figure 2-6).
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Figure 6-3 Application typique

6.1.2 GENERATION D’ ALARME
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Le controleur DSP6001 permet d’activer et de désactiver les alarmes. Les alarmes sont désactivées
en usine (OFF) et doivent étre activées le cas échéant par I'utilisateur du controleur.

6.1.2.1 Activation et désactivation des alarmes
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner ALARMS.
4. Appuyer 3 fois sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

C POWER TORQUE SPEED STATUS
ENRBLE RLL RLRARTS 7 XXX

\
|

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P D

Figure 64 Menu d’activation et de désactivation d’alarme

5. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche COM SETUP afin de sélectionner YES
ou NO.

6. Appuyer 2 fois sur SHIFT pour retourner au menu principal.

@ Remarque: L’alarme n’est opérationnelle que pour le canal asservi. Lorsque,
par exemple, la sortie TSC1 du contréleur DSP6001 est utilisée,
les alarmes sur TSC2 seront ignorées.
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6.1.3 PRIORITES D’ALARMES
Les alarmes sont traitées selon leurs priorités. Les alarmes de priorités inférieures seront ignorées.
Les regles de priorités suivantes sont respectées par le contrdleur:
Disponibilité
Priorité Alarme - o Frein a courant de
Frein a hysteresis Foucault ou a poudre
1 Alarme électrique non disponible X
2 Alarme de température non disponible X
3 Alarme externe X X
4 Alarme du refroidissement a air X non disponible
5 Alarme du refroidissement a eau non disponible X
6 Couple maximal X X
7 Vitesse de rotation maximale X X
8 Puissance X X
(o]
6.2 ALARME PUISSANCE MAXIMALE c CZ)
e Cette alarme est utilisée pour rendre attentif a une situation de surcharge de puissance. E 3
e Lavaleur de 1 kW est définie par défaut en usine. g §
od
6.2.1 CONFIGURATION DE L’ALARME PUISSANCE MAXIMALE =2
-

1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner MAXPOWER. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T1500/7582 MAX POWER
1501 o 000 RILOWRTTS
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1T D

Figure 6-5 Menu alarme Puissance (Max Power)

4. Entrer la valeur maximale de puissance pour TSC1 a I’aide de la touche MAX SPEED, des
touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

5. Appuyer sur SHIFT.

6. Entrer la valeur maximale de puissance pour TSC2 en appuyant sur POWER UNITS, puis
sur la touche MAX SPEED, les touches UP € et DOWN P> et utiliser enfin la molette de
réglage.

7. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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6.2.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME PUISSANCE MAXIMALE

Lorsque la puissance mesurée dépasse la valeur maximale introduite, le message -OL- clignote a
I’affichage du controleur (voir la figure 6-6) qui émet également une alarme acoustique (bip).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

TR mrm moYY WYY i
U L. i AA L AA L
TN Il aTalyl e, Fres Fres
Ui L L L /0 L7070
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 6-6 Affichage lors d’une alarme Puissance

Etant donné que le couple et la vitesse de rotation possedent des valeurs limites différentes, aucune
action n’est entreprise. Lorsque 1’alarme persiste, le capteur de température entre en action et génere
également une alarme Température.

6.2.3 REINITIALISATION DE L’ALARME PuISSANCE

Cette alarme n’est pas maintenue lorsque la condition de son déclenchement a disparu.

6.3 ALARME VITESSE DE ROTATION MAXIMALE

* Cette alarme est utilisée pour limiter la vitesse de rotation du systeme (moteur, frein
dynamométrique, accouplements, etc.)

3
c

5 5
Co
gc
33
o4
20
=2
~

» Lavaleur de 4000 tmin' est définie par défaut en usine.

6.3.1 CONFIGURATION DE L’ALARME VITESSE DE ROTATION MAXIMALE
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner ENCODERS. L’ affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
BITS  SPEED RLARNM
0OOC 817 0DCOD RPR
SET POINT SET POINT P I D

Figure 6-7 Message d’ alarme Vitesse de rotation (Speed Alarm)

4. Entrer la valeur maximale de la vitesse de rotation pour TSC1 a I’aide de la touche MAX
SPEED, des touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

5. Appuyer sur SHIFT.

6. Entrer la valeur maximale de la vitesse de rotation pour TSC2 en appuyant sur POWER
UNITS, puis sur la touche MAX SPEED, les touches UP € et DOWN P> et utiliser enfin
la molette de réglage.

7. Appuyer 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu
principal.
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6.3.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME VITESSE DE ROTATION MAXIMALE
A. Lorsque la vitesse du systeme dépasse la vitesse de rotation maximale de 120% au plus, le
message -OL- clignote a I’affichage lors de la lecture de la vitesse de rotation par le contrleur
(voir la figure 6-8). Le contrdleur émet également une alarme acoustique (bip).

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
moAmm Yy [Am Royy Yy o oMo
ULl AA bl AALAA (]
N Bl alaly] Mro/ Fres Fros
Uit R R RN Lid/0 LI/ 1L/
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 6-8 Affichage de I’alarme de vitesse excessive (-OL- Speed Alarm)

B. Lorsque la vitesse du systeme dépasse la vitesse maximale de plus de 120% ou lorsque la
condition A perdure plus de 5 s, le message “OVER SPEED ALARM TSCX” clignote a
I’affichage (voir la figure 6-9). Le controleur émet également une alarme acoustique (bip).
Le relais interrompt alors le circuit d’excitation. Apres 3 s le courant d’excitation tombe a

Z€10.
(@)
4 POWER TORQUE SPEED STATUS c (@]
=
%% OVER SPEED RALRRT TSOX skekeskok =5
CJ;)C
-+ = T
TOROUE=XXX . XX XX RPT=X_XXXX 3%
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D Z0
=2
~

Figure 6-9 Message d’alarme lors d’un surrégime (Over Speed Alarm)

6.3.3 REINITIALISATION DE L’ALARME VITESSE DE ROTATION MAXIMALE

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme
fait revenir le systeme a un fonctionnement normal. Une autre méthode de réinitialisation peu
recommandable consiste a désactiver I’alarme en suivant les instructions du Paragraphe 6.3.1.

6.4 ALARME COUPLE MAXIMAL

e Cette alarme est utilisée pour protéger le systeme (moteur, frein dynamométrique,
accouplements, etc.) d’un couple excessif.

e Lavaleur de 1 est définie par défaut en usine

6.4.1 CONFIGURATION DE L’ALARME COUPLE MAXIMAL
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner DYNAMOMETER.
4. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:
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4 POWER TORQUE SPEED STATUS
Ty YYVYVYY WYYV Y MmOy TORm s
1 LA ANAANA AAAAA VUMA T URWC
VY VY vy VY Tl IAVAVERVAV]
AAAN AN AN LIS AN AA

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 6-10 Torque Alarm Setup Menu

5. Entrer la valeur maximale du couple pour TSC1 a I’aide de la touche MAX SPEED, des
touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

6. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche SHIFT afin d’atteindre le menu de
configuration de I’alarme Couple pour TSC2.

7. Entrer la valeur maximale du couple pour TSC2 a I’aide de la touche AUX SETUP, des
touches UP € et DOWN P>, ainsi qu’avec la molette de réglage.

8. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche SHIFT pour quitter le menu de
configuration et retourner au menu principal.

6.4.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME COUPLE MAXIMAL

A. Lorsque le couple du systeme dépasse le couple maximal de 120% au plus, le message -OL- (9]
clignote a I’affichage lors de la lecture du couple par le contréleur (voir la figure 6-11). Le E| CZ)
controleur émet également une alarme acoustique (bip). = g
=
4 POWER TORQUE SPEED STATUS 5 §
o
ot vy M 1 o)
Ly AA L [ >
~

TN o o s e

(R (R AR LU /0 U/ 7D

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P l D

Figure 6-11 Affichage de I’alarme de couple excessif (-OL- Torque Alarm)

B. Lorsque le couple du systeme dépasse le couple maximal de plus de 120% ou lorsque la
condition A perdure plus de 5 s, le message “OVER TORQUE ALARM TSCX” clignote a
I’affichage (voir la figure 6—12). Le controleur émet également une alarme acoustique (bip).
Le relais interrompt alors le circuit d’excitation. Apres 3 s le courant d’excitation tombe a

Z€10.
/4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MR TOADMM S D) COoW TErV
dkckk DVER TORDUE RLARM TSOX skeskskok
TADMIC=VVY VYV VYV RPm=Y XXXX
TURLIICSAAA AN AA RIFVISA AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Figure 6-12 Message d’alarme lors d’un surcouple

6.4.3 REINITIALISATION DE L’ALARME COUPLE MAXIMAL

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme
fait revenir le systeme a un fonctionnement normal. Une autre méthode de réinitialisation peu
recommandable consiste a désactiver I’alarme en suivant les instructions du Paragraphe 6.4.1.
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6.5 ALARME REFROIDISSEMENT A AIR

e Cette alarme est utilisée pour protéger le systeme lors d’un manque d’air de refroidissement
(ventilateur ou réseau d’air comprimé).

e Cette alarme n’est utilisable qu’avec les freins a hystérésis.
e L’alarme est contrélée que lorsque le frein est activé (ON).
e Le mode “OFF” est défini par défaut en usine.

6.5.1 CONFIGURATION DE L’ALARME REFROIDISSEMENT A AIR
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner ALARMS. L affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
DO HOU WRNT RIR FLOW RALRRM F XXX
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D o
o
Figure 6-13 Configuration de I’alarme Refroidissement a air S| '|Z1
o)
4. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche COM SETUP afin de sélectionner C:g %
YES. a3
5. Appuyer 5 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu [=4e)
principal. E
6.5.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME REFROIDISSEMENT A AIR

Un manque d’air de refroidissement est annoncé par le message “LOW AIR FLOW?” clignotant a
I’affichage (voir la figure 6—-14). Le controleur émet également une alarme acoustique (bip). Le relais
interrompt le circuit électrique et le courant d’excitation est réduit a 10% de sa derniere valeur.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
w®kkck L OW RIR FLOW ks
TADMIIC=VYVYY VY VYV RPM=Y XXX
LURLIUETAAA LAA AN SEVEEA AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 6-14 Affichage de I’alarme Refroidissement a air

6.5.3 REINITIALISATION DE L’ALARME REFROIDISSEMENT A AIR

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme
fait revenir le systtme a un fonctionnement normal. Une autre méthode de réinitialisation peu
recommandable consiste a désactiver I’alarme en suivant les instructions du Paragraphe 6.5.1.
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6.6 ALARME REFROIDISSEMENT A EAU

e Cette alarme est utilisée pour indiquer une fuite dans le circuit de refroidissement a eau.
e Cette alarme n’est utilisable qu’avec les freins a courant de Foucault et a poudre.
e Le mode “OFF” est défini par défaut en usine.

6.6.1 CONFIGURATION DE L’ALARME REFROIDISSEMENT A EAU
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner ALARMS.
4. Appuyer 2 fois sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

C POWER TORQUE SPEED STATUS
Ho 90U WRNT WRTER FLOW RALARM 7 XXX

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P D
Figure 615 Configuration de I’alarme Refroidissement a eau 8
cz
5. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche COM SETUP afin de sélectionner ,_=| g
YES. g %
6. Appqyerl 3 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu C__)| 5
rincipal. 20
p p 2
~

6.6.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME REFROIDISSEMENT A EAU

Un manque d’eau de refroidissement est annoncé par le message “LOW WATER FLOW” clignotant a
I’affichage (voir la figure 6—-16). Le controleur émet également une alarme acoustique (bip). Le relais
interrompt le circuit électrique et le courant d’excitation est réduit a 10% de sa derniere valeur.

C POWER TORQUE SPEED STATUS
fkkk | O WRTER FLUW ok

ToaDMIiIC-vvYyvY VYW VYV l'lFlll'l_\/
TURLIDEZTAAN AN AN INIFL

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P

Figure 6-16 Affichage de I’alarme Refroidissement a eau

6.6.3 REINITIALISATION DE L’ALARME REFROIDISSEMENT A EAU

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme
fait revenir le systeme a un fonctionnement normal. Une autre méthode de réinitialisation peu
recommandable consiste a désactiver I’alarme en suivant les instructions du Paragraphe 6.6.1.
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6.7 ALARME EXTERNE

e Cette alarme est utilisée pour mettre hors fonction un équipement raccordé a I’entrée auxiliaire
qui créerait un probleme.

e Le mode “OFF” est défini par défaut en usine.

6.7.1 CONFIGURATION DE L’ALARME EXTERNE
1. Appuyer sur SHIFT en partant du menu principal.
2. Appuyer sur la touche DYNO SETUP.
3. Sélectionner ALARMS.
4. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
i ) ) ) T T ( [
ol S0U WANT EXTERNAL RLART 7 XXX
P 1 D

Figure 6-17 Configuration de I’alarme Externe 8
cz=z
5. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche COM SETUP afin de sélectionner |_=I g
YES. cz c
. . . D
6. Appuyer 4 fois sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu [
L o
principal. Z0
P4
~
6.7.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME EXTERNE

Lorsque le signal de I’entrée auxiliaire dépasse sa valeur limite supérieure, le message “EXTERNAL
ALARM?” clignote a I’affichage (voir la figure 6—16). Le contréleur émet également une alarme
acoustique (bip). Le relais interrompt le circuit électrique et le courant d’excitation est réduit a 10%
de sa derniere valeur.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

ALARM sk

TADMIC=VVYY VYV VYV DoOmM=V VVVV
FORUWLDCSAAA AR AR REVISA AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D
Figure 6-18 Affichage de I’alarme Externe
6.7.3 REINITIALISATION DE L’ALARME EXTERNE

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme
fait revenir le systeme a un fonctionnement normal. Une autre méthode de réinitialisation peu
recommandable consiste a désactiver I’alarme en suivant les instructions du Paragraphe 6.7.1.
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6.8 ALARME TEMPERATURE

e Cette alarme est utilisée pour indiquer une surchauffe du frein dynamométrique et actionner
le thermorupteur.

e Cette alarme n’est utilisable qu’avec les freins a courant de Foucault et a poudre.

e Cette alarme est active par défaut.

6.8.1 CONFIGURATION DE L’ALARME TEMPERATURE

Aucune configuration nécessaire.

6.8.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME TEMPERATURE

La surchauffe du frein dynamométrique est annoncée par le message “TEMPERATURE ALARM
TSCX” clignotant a 1’affichage (voir la figure 6—19). Le controleur émet également une alarme
acoustique (bip). Le relais interrompt alors le circuit d’excitation. Apres 3 s le courant d’excitation
tombe a zéro.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
%k TEMPERATURE RLART TOLX sk
TADMIC-YYY YY WY oom-Y WYYV
FURUIESAARN AR AR RIEDTEA RAAAR
I

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P
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Figure 6-19 Affichage de I’alarme Température

6.9 ALARME ELECTRIQUE

e Cette alarme est utilisée pour protéger I’alimentation DES.

* Elle surveille I’entrée électrique (réseau) et les circuits électriques du DES.

e Cette alarme n’est utilisable qu’avec les freins a courant de Foucault et a poudre.
e Cette alarme est active par défaut.

6.9.1 CONFIGURATION DE L’ALARME ELECTRIQUE

Aucune configuration nécessaire.

6.9.2 ACTION ENTREPRISE SUITE A UNE ALARME ELECTRIQUE

La surcharge électrique est annoncée par le message “ELECTRICAL ALARM TSCX” clignotant a
I’affichage (voir la figure 6-20). Le contréleur émet également une alarme acoustique (bip). Le relais
interrompt alors le circuit d’excitation. Le courant d’excitation tombe immédiatement a zéro.

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

TOROUE=XXY XX XX REm= Y XXX
TURLILETAAA LAA AN SEVEEA AAAA
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 6-20 Affichage de I’alarme Electrique
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6.9.3 REINITIALISATION DE L’ALARME ELECTRIQUE

Appuyer sur une autre touche que SHIFT. L’élimination de la condition ayant généré 1’alarme fait
revenir le systeme a un fonctionnement normal.
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7. Fonctionnement manuel

@ Remarque: L’ utilisation du DSP6001 sans ordinateur limite les capacités de
test du contrdleur.

SELECTION, DU CANAL LORS DE LUTILISATION DE 2 FREINS
DYNAMOMETRIQUES

Procéder comme suit pour sélectionner le canal désiré TSC1 ou TSC2:
1. Appuyer sur SHIFT.
2. Appuyer sur la touche AUX SETUP. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TOROUE SPEED STATUS
LL ON TORUUE DRC SPEED CRC
TCr i TZ / O ) /
FoCX o.ood Ui Ts/v oodd RPN
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1T D

Figure 7-1 Menu de sélection du canal

3. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche POWER UNITS afin d’atteindre le canal
désiré.

4. Appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

@ Remarque: Il est obligatoire de sélectionner le canal avant de pouvoir procéder
a la suite des opérations. La configuration sera sauvegardée en
tenant compte du canal sélectionné. Les données ne pourront alors
étre modifiées que manuellement ou en effectuant une mise a zéro
(reset) du contrdleur DSP6001. Se référer au Paragraphe 9.4, pour
effectuer une mise a zéro du contrdleur.
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@ Remarque: L’ utilisation simultanée d un frein dynamométrique et d’un capteur
de couple ou d’un appareil auxiliaire active automatiquement
I’affichage du canal TSC2 (“ON”). De ce fait, I’écran du contrdleur
affiche simultanément les informations provenant des deux
canaux.

63



Chapitre 7 - Fonctionnement manuel Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

7.2 SELECTION DES UNITES DE PUISSANCE

Procéder comme suit pour sélectionner les unités de puissance désirées (W, kW ou HP):

1. Appuyer sur SHIFT.
2. Appuyer sur la touche POWER UNITS. L’ affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
OOoOnnpXYY 4000 0oXY XX MoDMED VN TS
L. L PAA Do i AA L AA L PUMER Wt
A% Mo mres mres Fres
AAA (IR L7070 L /o
P 1 D

Figure 7-2 Menu de sélection des unités de puissance

3. Appuyer sur UP € et DOWN P> pour sélectionner les unités de puissance désirées.
4. Appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

7.3 SELECTION DES UNITES DE COUPLE

Procéder comme suit pour sé€lectionner les unités de couple (N.m, N.cm, N.mm, kg.cm., g.cm.,
Ib.ft., 1b.in., oz.ft., 0z.in.):

1. Appuyer sur SHIFT.

2. Appuyer sur la touche TORQUE UNITS. L affichage se présente alors comme suit:

C
C POWER TORQUE SPEED STATUS I:_'
MOREE WY P Py WY i VINI T &
WL AA Tou . it PAA L AA [ (TN ' >
\YAYaY; Mo Mo, Fres P <z3

AAA Ll L L /0 LOd70 L/

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P | D

Figure 7-3 Menu de sélection des unités de couple

3. Appuyer sur UP € et DOWN P> pour sélectionner les unités de couple.
4. Appuyer sur SHIFT pour retourner au menu principal.

7.4 SELECTION DU MODE D’ASSERVISSEMENT EN COUPLE

1. Désactiver le frein (OFF), puis appuyer sur la touche TORQUE SET. L'’ affichage se présente
alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
MCOEI WY P T VY WY i
L. AA Tou . i AA L AA [
n-E I aTalyl mres Fres Fres
(Rl L L /0 L7010 /o

Figure 7—4 Menu d’asservissement en couple
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2. Mettre la consigne a zéro en se servant des touches UP € et DOWN P>, ainsi que de la
molette de réglage.

@ Remarque: Avant de passer au prochain pas, s’assurer que les valeurs PID ont
bien été définies (voir le Paragraphe 5.5).

3. Activer le frein (ON) a I’aide de la touche BRAKE ON/OFF.

4. Faire démarrer le moteur en test.

5. Appuyer sur la touche TORQUE SET et ajuster la consigne en fonction de la charge
désirée.

6. Contrdler a I’aide de 1’affichage que le frein charge le moteur avec le couple désiré.

Résultats escomptés

Le frein dynamométrique doit charger le moteur testé et atteindre rapidement
mais pratiquement sans suroscillation la valeur de consigne, cela méme lorsque
la fonction BRAKE passe cycliquement de ON a OFF.

@ Remarque: Ajuster les valeurs P, I et D lorsque 1’asservissement est trop lent
ou lorsque le systeme oscille (pour de plus amples informations a
ce sujet, voir le Chapitre 5— Sélections de valeurs PID).

ATTENTION: NEJAMAIS SURCHARGER NI LES FREINS DYNAMOMETRIQUES, NI L’ ALIMENTATION
UTILISEE. AVEC LE ROTOR BLOQUE, L’INTENSITE DU COURANT DU MOTEUR
PEUT ETRE IMPORTANTE ET LE MOTEUR RISQUE DE SURCHAUFFER. LORSQUE
LE SYSTEME EST ASSERVI EN COUPLE, IL N’EST PAS PERMIS DE CHARGER UN
MOTEUR ASYNCHRONE AU-DELA DE SON COUPLE DE DECROCHAGE, SAUF SI
SON ROTOR EST BLOQUE (VOIR LE PARAGRAPHE 7.5).
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7.5 SELECTION DU MODE D’ASSERVISSEMENT EN VITESSE DE ROTATION

@ Remarque: Le mode d’asservissement en vitesse de rotation entre 0 et 100 tmin!
requiert du frein dynamométrique qu’il soit équipé d’un encodeur
de vitesse de rotation a haute résolution (option).

1. Avec le frein désactivé (OFF), appuyer sur SHIFT.
2. Appuyer sur la touche MAX SPEED. L’ affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
i WY 4P VY WYY MmOy CREEn
Lo XX £000 . 0 XX XX O mAX SPEED
(] ) OOOOD O0% 0O0% 00
i L L/ L 70 L 70
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 7-5 Menu d’ajustement de la vitesse de rotation maximale (Max Speed)
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7.6

=

Ajuster la vitesse de rotation légerement au-dessus de celle du moteur en marche a vide en
se servant des touches UP € et DOWN P>, ainsi que de la molette de réglage.

Appuyer sur SHIFT pour quitter la fonction MAX SPEED.
Appuyer sur la touche SPEED SET.

Entrer la valeur de la vitesse de rotation maximale en se servant des touches UP € et DOWN
P, ainsi que de la molette de réglage.

Remarque: Avant de passer au prochain pas, s’assurer que les valeurs PID ont
bien été définies (voir le Paragraphe 5.5).

Activer le frein (ON) a I’aide de la touche BRAKE ON/OFF.
Faire démarrer le moteur en test.

Appuyer sur la touche SPEED SET et ajuster la consigne en fonction de la vitesse de rota-
tion désirée. Appuyer sur la touche SPEED SET pour ajuster la consigne de la vitesse de
rotation.

Résultats escomptés

Le frein charge le moteur testé. Le systeéme n’étant pas asservi, le controleur
ne le stabilisera donc pas mais il appliquera un courant constant au frein dy-
namométrique. La charge du moteur variera en fonction de I’échauffement du
frein ou d’autres facteurs externes. Les facteurs PID n’ont aucune influence
sur ce mode.

Remarque: Ajuster les valeurs P, I et D lorsque 1’asservissement est trop lent
ou lorsque le systeme oscille (pour de plus amples informations a
ce sujet, voir le Chapitre 5— Sélections de valeurs PID).

SELECTION DU MODE NON ASSERVI (OPEN LOOP)

1.

Désactiver le frein (OFF), puis appuyer sur la touche TORQUE SET jusqu’a ce qu'un second
bip retentisse. L’affichage se présente alors comme illustré avec la figure 5-2.

Ajuster le courant a un pourcentage de la valeur de pleine échelle de la sortie en se servant
des touches UP € et DOWN P>, ainsi que de la molette de réglage.

Il est possible de modifier les POWER UNITS et DISPLAYED UNITS en mode OPEN
LOOP. Pour de plus amples informations, veuillez vous référer au Paragraphe 7.2.
Activer le frein (ON) a I’aide de la touche BRAKE ON/OFF.

Remarque: lorsque le frein est ON, seule la consigne peut €tre ajustée. Aucun autre réglage
ne peut étre exécuté.

Désactiver le frein (OFF) et appuyer sur la touche TORQUE SET jusqu’a ce que le deuxieme
bib retentisse pour quitter le mode de fonctionnement non asservi et retourner au menu
principal.
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8. Fonctionnement asservi par ordinateur

Utilisé avec un ordinateur, le contréleur DSP6001 permet d’asservir un frein dynamométrique et de
transmettre des données de mesure entre le moteur testé et I’ordinateur. En combinant un ordinateur
avec le DSP6001, les fonctionnalités de ce dernier peuvent étre entierement mises a contribution.

8.1 INTERFACE GPIB

(General Purpose Interface Bus)

Magtrol utilise I’interface GPIB (IEEE-488 Standard) pour les liaisons entre 1’ordinateur et les
autres équipements car:
e cette interface parallele est plus rapide que les interfaces sérielles,
* lacarte GPIB permet d’accéder a 15 appareils avec un seul port. Le test de moteurs exigeant
la synchronisation d’au moins 5 parametres différents, il est primordial de pouvoir accéder
aisément et simultanément a plusieurs instruments,

* I’interface GPIB dispose d’un formatage de données et des normes hardware strictement
définis. De ce fait, aussi bien le matériel que le logiciel installés fonctionneront

correctement.

@ Remarque: L’interface GPIB ne fait en principe pas partie de ’équipement
standard d’un ordinateur. Cette carte doit donc étre installée par la
suite. Un cable IEEE-488 est utilisé pour raccorder 1’ ordinateur au
contrdleur DSP6001. Magtrol recommande 1’ utilisation du matériel
et du logiciel de National Instruments Corporation.

8.1.1 INSTALLATION DU cABLE DE RACCORDEMENT GPIB (IEEE-488)
ATTENTION: VEILLER A CE QUE LE CONTROLEUR DSP6001 ET L’ORDINATEUR SOIENT

TOUS DEUX HORS TENSION AVANT DE RACCORDER LE CABLE GPIB.

1. Connecter une extrémité du cable doublement blindé GPIB au connecteur GPIB du controleur
DSP6001.

2. Connecter I’autre extrémité du cable a la carte d’interface installée au préalable dans
I’ordinateur.

o M-TEST

SUPPLY 1 RS 2320

0 © @ (Em) e &

BRAKE FUSE

O CAUTION: DOUBLE POLE, Fuswe@
s noxTsce Yo Soa0r:
®@
e @ o
Qe SLe ce
cTRLOUT OUTPUT  DYNAMOMETER) TSCI GPIBIIEEE: 488
e
cRonp

S g ©

Qe e e £ = MAGTROL, INC. BUFFALO, NY

Figure 8—1 Installation du cable GPIB
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8.1.2 MobiricaTiON DE L’ADRESSE PRIMAIRE GPIB

Chaque périphérique raccordé a I’interface GPIB dispose d’un code d’adresse primaire (Primary
Address code) qui permet a I’ordinateur d’acquérir les données de mesures des périphériques.
L’adresse du contrdleur DSP6001, définie par défaut, est 09.

Certaines interfaces d’ordinateur sont en mesure d’accéder a un maximum de 15 adresses primaires
a4 bits. D’autres interfaces sont méme en mesure de gérer jusqu’a 31 adresses a 5 bits. Le contrdleur
DSP6001 utilise le format 4 bits. Le nombre d’adresses est configuré de la manicre suivante:

1. Appuyer brievement sur SHIFT.
2. Appuyer sur la touche COM SETUP. L' affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
GPIB ADORS RS-232 BALD
(i il
[ [ NP
SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 8-2 Affichage du menu de configuration des communications

3. Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche TORQUE UNITS pour sélectionner
I’adresse primaire (valeurs entre 1 et 15).

4. Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal.

8.2 INTERFACE RS-232

Le controleur DSP6001 est équipé d’une interface sérielle RS-232 qui communique avec I’ ordinateur
hoéte via le connecteur d’interface DB-9. L’ attribution des contacts du connecteur DB-9 est illustré
sur la figure 8-3.
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Pob~

No o

[

8.
9. NON RACCORDE

Figure 8-3 Interface RS-232

8.2.1 CONNECTION

La connection RS-232 dispose d’un céblage interne de type modem null. Le cable de raccordement,
disponible sur le marché, est de type 1:1 (straight through pin-to-pin).
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8.2.2

8.2.3

8.3

=

DSP6001 PC

.|DCD (DATA CARRIER DETECT)
_|RX (RECEIVE DATA)

_|TX (TRANSMIT DATA)

_|DTR (DATA TERMINAL READY)
_|GND (SIGNAL GROUND)
_|DSR (DATA SET READY)

_|RTS (REQUEST TO SEND)
CTS (CLEAR TO SEND)

RI (RING INDICATOR)

X
RX

Y

GND

DIGITAL GROUND [

o [0 [N |o |0 [ [woro] =
O |0 |N (O[O SN =

N/C

Figure 8~4 Raccordement 1:1

PARAMETRES DE COMMUNICATION

No parity
8 data bits
1 stop bit

DEBIT EN BAUDS

L’utilisateur a le choix entre 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600 et 19200 bauds. Procéder comme
suit pour sélectionner le débit:

1.
2.

CONTROLER LE RACCORDEMENT DU DSP6001 A LORDINATEUR

Appuyer brievement sur SHIFT

Appuyer sur la touche COM SETUP. L’affichage se présente tel qu’il est illustré a la figure
8-2.

Appuyer plusieurs fois, si nécessaire, sur la touche MAX SPEED pour sélectionner le débit
en bauds désiré.

Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de configuration et retourner au menu principal.
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Remarque: Veiller a ce que le contrdleur DSP6001 et I’ ordinateur hote soient en
mesure de communiquer entre eux avant d’acquérir des données.

S’assurer que 1’adresse primaire GPIB du DSP6001 soit correctement configurée.

Définir la valeur 15 comme longueur de la variable d’entrée (13 caracteres pour la variable
et 2 pour les caracteres de terminaison de données CR et LF (voir le Paragraphe 8.5).
Envoyer I'instruction de sortie “OD” et lire les 15 caracteres selon les instructions du
fournisseur de I’interface GPIB ou sérielle.

Résultats escomptés
* Renvoi des valeurs de couple/vitesse de rotation.
*  Aucun message d’erreur [/O ERROR affiché.

Remarque: Se référer au Chapitre 10 - Dépannage, lorsque les résultats ne
correspondent pas aux attentes.
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8.4 FORMAT DES DONNEES

Les chaines de données de couple/vitesse de rotation sont de longueur constante, formatées ASCII
et possedent une virgule flottante (floating point decimal). Le format de chaine suivant doit étre

utilisé:
SdddddTdddd.R(cr)(f)
ou
SdddddTdddd.L(cr)(f)
Avec

S = vitesse de rotation en tmin' (pas de zéros non significatifs)
d = caractere décimalde 0 a 9.
T = unité du couple selon configuration (la valeur de couple contient toujours une virgule)
L = rotation du frein dynamométrique en sens antihoraire (gauche)
R = rotation du frein dynamométrique en sens horaire (droite)
= virgule ('emplacement de la virgule dépend du frein utilisé et de la plage du couple

utilisée)
@ Remarque: Un “A” al’emplacement R/L position (p. ex. SdddddTdddd. A(cr)(If))
indique la présence d’une alarme.
@ Remarque: Les caracteres (cr) et (If) ne sont pas affichés.

EXEMPLE

Pour un moteur tournant en sens horaire a 1725 tmin™, freiné par un couple de 22.6 oz.in.,
le controleur retournera la chaine:

S 1725T22.60R
Une manipulation adéquate de la chaine de données permet d’extraire les informations
telles que le couple, la vitesse et le sens de rotation du moteur pour traitement ultérieur.
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8.5 PROGRAMMATION
@ Remarque: Se référer au manuel du logiciel de I’interface pour de plus amples
informations.
8.5.1 CARACTERES DE TERMINAISON DE DONNEES

Les informations suivantes sont a utiliser pour répondre aux questions de formatage posées lors
de I’installation du logiciel GPIB. Tous les systeémes d’acquisition de données GPIB se servent de
caracteres de terminaison de données. Le contrdleur DSP6001 utilise les caracteéres standards GPIB
Carriage Return (CR) et Line Feed (LF).
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8.5.1.2 Codes pour les caracteres CR-LF

BASIC |HEX |DEC
CR= |CHR$(13) [oD |13
LF= |CHR$(10) [0A  [10

8.5.2 Timeout
Définir si nécessaire un temps limite (timeout) d’au moins 1 s pour gérer les erreurs de
transmissions.
@ Remarque: Si le timeout d’erreur de transmission est trop court ou si I’ordinateur
exécute trop rapidement un reset de I’interface, 1’ appareil hote peut
arréter de répondre.
8.6 INSTRUCTIONS DSP6001

Procéder de la maniere suivante pour entrer un code d’instruction:
1. Entrer tous les caracteres en majuscules et au format ASCII.
2. Terminer toutes les instructions avec un CR-LF (hex 0D-0A).
3. Ne pas regrouper des instructions multiples sur une seule ligne.

Le caractere # représente une valeur numérique avec virgule flottante suivant ’instruction. La [iles
représentation des zéros non significatifs n’est pas nécessaire. ,:_l
4
@ Remarque: Une instruction non reconnue génere le message /O ERROR o
affiché au Status Display et accompagné par une alarme acoustique <23

(bip).
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8.6.1

8.6.2

INSTRUCTIONS D’ALARME

Code

d'instruction Fonction Remarque
Active ou désactive 'alarme du Valeurs #:
ALA# refroidissement a air (air flow 0 = désactive
alarm). 1 = activé
. ) . . Valeurs #:
ALEr e e ™ 0 - dssacive
’ 1 = activé
Active ou désactive toutes les Valeurs #: ; .
ALL# alarmes 0 = désactivé
’ 1 = activé

Permet de définir I'alarme de
ALP# dépassement de la puissance
maximale (power alarm).

La puissance maximale est affichée en kW
pour le canal actif. Valeurs: 0 a 99'999.

Permet de définir I'alarme de

La vitesse de rotation maximale est affichée

ALS# ; . ! en tmin~' pour le canal actif.
vitesse de rotation maximale. Valeurs: 0 & 99'999.

ALT# Permet de définir I'alarme de Le couple maximal est indiqué dans l'unité
couple maximal. définie pour le canal activé. Valeur: 0 a 10'000.
Active ou désactive I'alarme du Valeurs #:

ALW# refroidissement a eau (water flow 0 = désactive
alarm). 1 = activé

INSTRUCTIONS DE COMMUNICATION
Code Fonction Remarques

d'instruction

Permet d'afficher l'identification
*IDN? Magtrol ainsi que la version du
logiciel installé (Révision).

Demande le renvoi du string de
OA données de l'entrée auxiliaire au
PC.

Invitation "Output Auxiliary"a retourner la
valeur au facteur AUX INPUT x AUX
SCALING, formatée de la maniére suivante:
Axxxxxxcrlf

Demande au contréleur de
renvoyer au PC le string

oD concernant les données du couple,
de la vitesse et du sens de rotation

ainsi que de l'alarme.

Invitation "Output Data" a renvoyer le string de
données formaté de la maniére suivante:
SxXxxXXTxxxxxRcrlf
ou
SxxxxxTxxxxxLcrlf
ou
SXXXXXTXXXXXACTIf
R ou L indique le sens de rotation de l'arbre
en regardant sur l'arbre du frein
dynamomeétrique.
R = droite; sens horaire (clockwise = CW)
L = gauche; sens antihoraire
(counterclockwise = CCW)
A = alarme
La vitesse de rotation et I'unité de couple
correspondent a la valeur/unité affichée.

Demande au contréleur d'indiquer

OR le sens de rotation du TM2XX.

Invitation "Output Rotation" a retourner l'entrée
du sens de rotation formatée de la maniere
suivante:

Ocrlf = sens horaire (clockwise)

1crlf = sens antihoraire (counterclockwise)
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8.6.3

INsTRUCTIONS RAMPE

Code
d'instruction

Fonction

Remarques

Permet de définir la valeur du facteur

Lors de la détermination de ce facteur, la

DILXX.XX |de correction intégral dynamique valeur XX.XX est multipliée par | pour
d'asservissement. obtenir la valeur finale de I.
Permet de définir la valeur du facteur |Lors de la détermination de ce facteur, la
DPLXX.XX |de correction proportionnel dynamique |valeur XX.XX est multipliée par P pour
d'asservissement. obtenir la valeur finale de P.
Active ou désactive la détermination du |Valeurs #:
DS# facteur de correction dynamique 0 = désactiver
d'asservissement. 1 = activer
Définir la plage de vitesse de rotation
(F#) et une vitesse d'arrét (stop speed:
S#) avant d'utiliser cette instruction qui
Définit la valeur de la pente négative de [provoque une décélération du moteur de
PD# la rampe de vitesse de rotation a #t/min |#t/min par seconde. Lorsque S# n'est
par seconde. pas indiquée, le frein charge le moteur
jusqu'a son arrét. Il reste a I'arrét jusqu'a
ce qu'une nouvelle instruction soit
donnée.
e Exécute un reset de la fonction rampe.|Cette instruction exécute un reset de la
PR * Regle la vitesse de rotation @ son maximum. |fonction rampe, l'interrompt et laisse le
* Désactive le frein. moteur tourner a vide.
Définir la plage de vitesse de rotation
Définit la valeur de la pente positive de |(F#) et une vitesse d'arrét (stop speed:
PU# la rampe de vitesse de rotation a #t/min |S#) avant d'utiliser cette instruction qui
par seconde. provoque une accélération du moteur de
#t/min par seconde.
Utilisé avec l'instruction PD (Program Down),
le contréleur décélere le moteur pour
Définit la valeur de départ (PU) ou la  |atteindre cette vitesse de rotation. Utilisé
S# valeur finale (PD) de vitesse de rotation |avec linstruction PU (Program Up), le

de la rampe correspondante a #t/min

contrOleur accélere le moteur pour atteindre
cette vitesse, puis le décharge pour qu'il
atteigne sa vitesse de marche a vide.
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8.6.4

INSTRUCTIONS DE CONFIGURATION

Code

d'instruction Fonction Remarques
Valeurs # :
0 = OFF
AF1# Permet de configurer le filtre 1 = 10 Hz
analogique pour TSCH1. 2 = 25 Hz
3 = 50 Hz
4 = 3 Hz
Valeurs # :
0 = OFF
AF2# Permet de configurer le filtre 1 = 10 Hz
analogique pour TSC2. 2 = 25 Hz
3 = 50 Hz
4 = 3 Hz
Valeurs # :
BT# Permet de configurer le modele de 0 = HD
frein pour TSC1. 1 = wWB
2 = PB
Valeurs # :
J R . . 0 = HD
DIN1# Permet Sj(? définir le modeéle d'appareil 1 _ WB
raccordé a TCS1.
2 = PB
3 = BRAKE
Valeurs # :
Permet de définir le modéele d'appareil 0 B AUX
DIN2# P 1 = WB
raccordé a TCS2.
2 = PB
3 = TM2XX
Valeurs # :
Permet d'activer ou de désactiver les 0 = désactivé
M# éléments de commande placés sur la 1 = activé
face avant du controleur. REMARQUE: La touche BRAKE
ON/OFF reste active.
Permet de définir la vitesse de rotation RPN
NS# nominale du frein a courant de Xaa:‘eatl“‘:ég; 99'999.Valable pour le
Foucault. )
Cette fonction est utilisée pour annuler
Exécute les resets suivants: les instructions précédemment entrées.
R e mode manuel ON REMARQUE: Lors de son
e frein OFF. enclenchement, le contréleur reprend
les valeurs d'usine.
. , . . Valeurs # :
SFC# IAoc(;tlve ou désactive la fonction cross- 0 _ désactivée
P 1 = activée
Valeurs # :
SFT# Active ou désactive la fonction tandem. 0 = désactivée
1 = activée
TSC1 Permet de définir TSC1 en tant que L'instruction TSC1 ou TSC2 doit étre
canal d'asservissement. donnée en premier. Toutes les
Permet de définir TSC2 en tant que instructions suivantes s'appliqueront
TSC2 canal d'asservissement. uniquement sur le canal sélectionné.
TSF1# _IP_eSr(r;n1et de définir le facteur d'échelle Valeurs: 0 & 99'999
TSFo# Permet de définir le facteur d'échelle Valeurs: 0 & 99'999

TSC2.
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Code
d’instruction

Fonction

Remarques

UA#

Permet de définir le facteur
d’échelle de I'entrée auxili-
are.

Cette instruction permet de régler le facteur
d’échelle de I'entrée auxiliaire a la valeur de #
unités/Vt. Valeurs : 0.0 a 10°000.0. Cette valeur est
perdue lorsque le controleur est mis hors tension.

UE#

Permet de définir la résolu-
tion de I'encodeur.

Cette instruction permet de définir la résolution de
'encodeur de vitesse de rotation. Valeurs #: 0 = 60

bit

1 =600 bit
2 =6000 bit
3 =20 bit

4 =30 bit
5=1bit

6 =2 bit

7 =6 bit

Cette valeur est perdue lorsque le contrdleur est mis
hors tension.

Ul#

Permet de définir les unités
de couple.

REMARQUE: Le calcul de la puissance en CV ou
en W requiert une définition correcte des unités de
couple des freins dynamomeétriques. Valeurs #:

0 =oz.in.

1 =ozft.
2 =Ib.in.
3 =Ib.ft.

4 =g.cm.
5 =kg.cm.
6 = N.mm.
7 =N.cm.
8=N.m.

Lors d’'un dépassement de plage, le contréleur revi-
ent a la valeur d'usine (valeur O pour oz.in). Cette
valeur est perdue lorsque le contrdleur est mis hors
tension.

UR#

Permet de définir les unités
de sortie des couples.

Cette instruction permet de définir le facteur de con-
version de sortie de la valeur du couple pour l'unité
correspondante.Valeurs #:

0 =oz.in.
1 =ozft.
2 =Ib.in.
3 =Ib.ft.

4 =g.cm.
5 =kg.cm.
6 = N.mm.
7 =N.cm.
8=N.m.

Lors d’'un dépassement de plage, le contréleur revi-
ent a la valeur d’usine (valeur 0 pour oz.in). Cette
valeur est perdue lorsque le contréleur est mis hors
tension.
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8.6.5 INsTRUCTIONS VITESSE DE ROTATION

Code

d'instruction Fonction Remarques

Cette commande permet de définir une plage
de vitesse de rotation. Cette derniére doit étre
spécifiée avant toute utilisation du mode
rampe ou d'asservissement en vitesse de
rotation.

Permet de régler la vitesse de

F# rotation maximale a # tmin™’

Permet de régler la vitesse de
G# rotation maximale d'un frein a Valeurs: 0 a 10'000.
poudre excité a #tmin.

* Remplace la consigne de vitesse
de rotation par la vitesse de
rotation maximale.

Cette instruction attribue a la valeur de
consigne de vitesse de rotation la valeur de

§ ;i'gs(?s?:r?}iz:elri;?%i vitesse de  |Vitesse maximale de la plage de vitesse
rotation (OFF). sélectionnée.

* Désactive le frein (OFF).

Cette instruction permet de régler la vitesse
de rotation du moteur a # tmin-'. La
. . commande F# permettent d'optimaliser la

N# ;itpee;é?eeélgfo;z%fr: ?ﬁ,ﬁ:ﬂne de réponse du moteur asservi. Le contrélgur et le

« Active le frein (ON) ' frein dynamomeétrique forment un systéme en

' boucle fermée dont la réponse peut étre

optimisée a l'aide des parameétres
d'asservissement PID.

Permet de régler le coefficient
d'action différentielle de

ND# lasservissement en vitesse de # peut prendre une valeur entre 0 et 99. c
rotation a #. I:_|
Facteur de correction additionnel |# peut prendre les valeurs A, B, C, D, E, F, G, H 7
NDS# du coefficient d'action différentielle |ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs de 5
dans I'équation PID. correction additionnels PID). o
Regle le coefficient d'action =

NI# intégrale de I'asservissement en  |# peut prendre une valeur entre 0 et 99.

vitesse de rotation a #.

Facteur de correction additionnel |# peut prendre les valeurs A, B, C,D, E, F, G, H
NIS# du coefficient d'action intégrale ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs de
dans I'équation PID. correction additionnels PID).

Reégle le coefficient d'action
proportionnelle de

NP# l'asservissement en vitesse de # peut prendre une valeur entre 0 et 99.
rotation a #.
Eﬁcéité;f%?eﬁct)ré%cé{%nnaddltlonnel # peut prendre les valeurs A, B, C, D, E, F, G, H
NPS# ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs de

g:%portlonnelle dans l'equation correction additionnels PID).
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8.6.6

INsTRUCTIONS COUPLE

Code
d'instruction

Fonction

Remarques

* Met a zéro (0,0) le couple.

Cette instruction remplace toute instruction

Q * Désactive le mode couple (OFF). |d'asservissement en couple antérieure. Le
 Désactive le frein (OFF). moteur passe a la marche a vide.
JR . Cette instruction d'asservissement dispose de
Q# ngi?ée;a#valeur de consigne du ses propres parametres PID. Les unités
o Arti o correspondent a celles affichées par le
Active le frein (ON). contraleur.
Regle le coefficient d'action
QD# différentielle de I'asservissement |# peut prendre une valeur entre 0 et 99.
en couple a #.
Facteur de correction additionnel |# peut prendre les valeurs A, B, C, D, E, F, G,
QDS# du coefficient d'action différentielle |H ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs
dans I'équation PID. de correction additionnels PID).
Regle le coefficient d'action
Ql# intégrale de l'asservissement en  |# peut prendre une valeur entre 0 et 99.
couple a #.
Facteur de correction additionnel |# peut prendre les valeurs A, B, C, D, E, F, G,
QIS# du coefficient d'action intégrale H ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs
dans I'équation PID. de correction additionnels PID)
Reégle le coefficient d'action
QP# proportionnelle de # peut prendre une valeur entre 0 et 99.
l'asservissement en couple a #.
Facteur de correction additionnel  |# peut prendre les valeurs A, B, C, D, E, F, G,
QPS# du coefficient d'action H ou | (voir Annexe F : Tableaux des facteurs

proportionnelle dans I'équation PID.

de correction additionnels PID)
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Chapitre 8 - Fonctionnement asservi par ordinateur

Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

8.6.7

INSTRUCTIONS DIVERSE

Code

d'instruction Fonction

Remarques

Sélectionne/désélectionne le
circuit d'entrée de quadrature.
Donne acces au compteur
d'incrémentation/de
décrémentation a l'aide de

DIR# l'instruction OH1. La vitesse de
rotation affichée est envoyée a
I'interface GPIB/RS-232 pour étre
utilisée par la régulation PID.
REMARQUE: valable qu'a partir

des mises a jour 7.5 du DSP6001.

Valeurs de #:
0 = pour un signal de fréquence unique
1 = pour entrée quadratique

1# Regle le courant de sortie a #.

L'alimentation met a disposition un courant
d'intensité fixe. La valeur # se situe entre 0 et
99.99%. (99.99% =1 A).

Applique une valeur d'offset a la
sortie DAC (valable uniquement
pour le canal 1). Est utilisé pour
IOXX. XX |maintenir la vitesse de rotation du
moteur constante avant le test.
REMARQUE: valable qu'a partir

des mises a jour 7.5 du DSP6001.

Plage des valeurs #: 0 & 99.99.

Renvoie la valeur du compteur

OH1 quadratique.

Deux valeurs hex a 24 bits sont renvoyées. La
premiére valeur concerne le compteur
d'incrémentation/de décrémentation. La
deuxiéme n'est pas utilisée.

Permet de sauvegarder la
SAVE configuration de I'appareil dans la
mémoire permanente.

Cette instruction ordonne au
X contrdleur de retourner la valeur
du courant de sortie en %.

La valeur du courant en % est indiquée en
utilisant le format "I##.##". La valeur se situe
entre 0 (marche a vide) et 99.99 (pleine

charge).

Remarque:
— Schémas.

Pour de plus amples informations, se référer a 1’Annexe E
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9. Calibrage

9.1

9.2

9.3

9.3.1

CALIBRAGE PILOTE PAR MENU

Le calibrage du controleur DSP6001 est réalisé simplement en suivant les indications données
par le menu de calibrage. Aucune intervention au niveau de la mécanique ou du matériel n’est
nécessaire.

PERIODICITE DU CALIBRAGE

Le controleur DSP6001 doit étre calibré:
e apres chaque réparation du systeme
* au minimum une fois par année, plus souvent pour garantir une plus grande précision.

PROCEDURE DE CALIBRAGE

Le calibrage est réalisé en quatre étapes distinctes et dans 1’ordre suivant:
1. Calibrage initial
2. Calibrage de I’offset et du gain TSC1
3. Calibrage de I’offset et du gain TSC2
4. Calibrage de I’ offset et du gain de la sortie DAC

Le calibrage du contrdleur DSP6001 requiert:
e une source de tension externe de 0 a 5 VDC
* un multimetre numérique (DMM).

Ces deux instruments doivent pouvoir mesurer des tensions continues avec une précision minimale
de 0.05%.

CALIBRAGE INITIAL
1. Permettre au contrdleur DSP6001 de se stabiliser dans I’environnement suivant:
* température ambiante : 18 °C 4 25 °C
e humidité relative maximale : 80%.
2. Enclencher le DSP6001.
Laisser le DSP6001 atteindre sa température de fonctionnement (aprés 30 minutes).

»
JONVNILNIVIN

4. Passer en mode de calibrage en effectuant les opérations suivantes:
e Déclencher le DSP6001 (Power OFF).
e Maintenir simultanément les touches UP € et DOWN P> enfoncées.
e Enclencher le DSP6001 (Power ON).

» Ne relacher les touches UP € et DOWN P> que lorsque I’affichage indique la date de
révision du logiciel.

Le DSP6001 affiche les valeurs de facteurs de correction au-dessus de ZERO et de GAIN (voir la
figure 9-1)
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Chapitre 9 - Calibrage Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

4 POWER TORQUE SPEED STATUS
T5EX O OO0 O.0000  CRLIBRRTE
ZERD GRIN  +000. 00
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D
Figure 9—1 Affichage du calibrage des entrées analogiques
@ Remarque: Pour quitter le mode CALIBRATE sans modification, appuyer 8

fois de suite sur SHIFT.

9.3.2 CALIBRAGE DE L’OFFSET ET DU GAIN TSC1

1. Raccorder le "-" de la source de tension de référence externe a la broche 13 du connecteur
d’entrée TSCI.
2. Raccorder le "+" de la source de tension de référence externe a la broche 14 du connecteur

d’entrée TSCI.
7 6 5 4 3 2 1
14 13 12 11 10 9 8

1. VENT./ACCOUPL. 8. +5.0 VDC COM

2. TACH.B 9.D.P.A

3.+24 VDC 10. TACH. A

4.+24 VDC COM 11. INDEX

5.-24 VDC COM 12.D.P. B

6.-24 VDC 13. COUPLE COM.
7.+5.0 VDC 14. SIGNAL COUPLE

Figure 9-2 Connecteur d’entrée TSCI

3. Appliquer +0.000 VDC.
4. Appuyer sur la touche ZERO.

5. Ajuster le ZERO a I’aide de la molette de réglage. La tension affichée et celle de référence
doivent étre égales (tolérance 00,10 mV).

@ Remarque: L’incrément de la valeur obtenu par la molette peut étre modifié en
appuyant sur la touche UP € ou DOWN p>.

JONVNILNIVIN

6. Appliquer 5.0 VDC.
7. Appuyer sur la touche GAIN.

8. Ajuster le GAIN a I’aide de la molette de réglage. La tension affichée et celle de référence
doivent étre égales (tolérance 00,10 mV).

9. Appuyer sur SHIFT et passer au Paragraphe 9.3.3.
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Chapitre 9 - Calibrage

9.3.3 CALIBRAGE DE L’OFFSET ET DU GAIN TSC2

1. Raccorder "-" de la source de tension de référence externe a la broche 13 du connecteur
d’entrée TSC2.

2. Raccorder le "+" de la source de tension de référence externe a la broche 14 du connecteur

d’entrée TSC2.
{ 7 6 5 4 3 2 1 j

14 13 12 11 10 9 8

1. NON RACCORDE 8.+5.0 VDC COM
2. NON RACCORDE 9. ROT_SENS

3.+24 VDC 10. TACH.C

4.+24 VDC COM 11. NON RACCORDE
5.-24 VDC COM 12. BITE

6.-24 VDC 13. COUPLE COM
7.+5.0 VDC 14. SIGNAL COUPLE

Figure 9-3 Connecteur d’entrée TSC2

3. Appliquer +0.000 VDC.
4. Appuyer sur la touche ZERO.

5. Ajuster le ZERO a I’aide de la molette de réglage. La tension affichée et celle de référence
doivent étre égales (tolérance 00,10 mV).

@ Remarque: L’incrément de la valeur obtenu par la molette peut étre modifié en
appuyant sur la touche UP € ou DOWN P

6. Appliquer 5.0 VDC.
7. Appuyer sur la touche GAIN.

8. Ajuster le GAIN a I’aide de la molette de réglage. La tension affichée et celle de référence
doivent étre égales (tolérance 00,10 mV).

9.34 CALIBRAGE DE L’OFFSET ET DU GAIN DE LA SORTIE DAC
1. A partir de la fenétre d’affichage TSC2 Offset and Gain screen, appuyer sur SHIFT pour

atteindre le menu d’affichage du calibrage de la sortie DAC. L’affichage se présente alors E
comme Suit: S
m
4 POWER TORQUE SPEED STATUS §
= P —— =
TSOX DL OO0 VOLTS o
e lalalalyl
(RRIRTRI
BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P I D

Figure 9—4 Menu d’affichage du calibrage de la sortie DAC

2. Raccorder le multimetre a la broche 14 (minus) et 7 (plus) du connecteur SUPPLY 1.
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1. BLINDAGE (MISE A TERRE)

2. ALARME ELECTRIQUE CANAL 1

3. NON RACCORDE

4. ASSERVISSEMENT DE L'ALIMENTATION DU DES CANAL 1
5. ALIMENTATION +24 VDC

6.+5.0 VDC COM

7. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (SIGNAL)

8. W FLOW_1

9. BLINDAGE (MISE A TERRE)

10. ALARME TEMPERATURE CANAL 1

11. CANAL 1 STAND-BY

12. ALIMENTATION +24 VDC

13. +5.0 VDC COMMUN

14. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (ANALOGIQUE 0V)
15. NON RACCORDE

Figure 9-5 Connecteur d’alimentation |

3. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension de 0.000 V (tolérance : 00.20 mV) en
utilisant la molette de réglage.

4. Appuyer sur SHIFT.
5. Raccorder le multimetre a la broche 14 (minus) et 7 (plus) du connecteur SUPPLY 2.

8 7 6 5 4 3 2 1

[ ] 0 00600
15 14 13 12 11 10 9
L I [N J

1. BLINDAGE (MISE A TERRE)

2. ALARME ELECTRIQUE CANAL 2

3. ACCOUPLEMENT

4. ASSERVISSEMENT DE L'ALIMENTATION DU DES CANAL 2
5. ALIMENTATION +24 VDC

6. +5.0 VDC COM

7. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (SIGNAL)

8. W FLOW_2

9. BLINDAGE (MISE A TERRE)

10. ALARME TEMPERATURE CANAL 2

11. CANAL 2 STAND-BY

12. ALIMENTATION +24 VDC

13. +5.0 VDC COM

14. VALEUR CONSIGNE DU COURANT (ANALOGIQUE 0V)
15. NON RACCORDE

Figure 9-6 Connecteur d’alimentation 2

6. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension de 0.000 V (tolérance : 00.20 mV) en
utilisant Ia molette de réglage.

JONVNILNIVIN

7. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

e T
H [ :lll-\

ez e g
LI e Ty N Ry

Imlniinln
(PR

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1 D

Figure 9-7 Menu d’affichage du calibrage de la sortie auxiliaire de couple DAC
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8. Raccorder le multimetre a la broche 3 (minus) et 1 (plus) du connecteur ACCESSORY
TORQUE-SPEED OUTPUT.

1. SORTIE ANALOGIQUE COUPLE

2. SORTIE ANALOGIQUE VITESSE DE ROTATION
3. TERRE ANALOGIQUE

4. RELAIS D'ALARME (NORMALEMENT OUVERT)
5. RELAIS D'ALARME (NORMALEMENT FERME)
6. RELAIS D'ALARME (CONTACT COMMUN)

7. ENTREE D'ALARME EXTERNE

8. CONTACT +5.0 VDC COMMUN

Figure 9-8 Sortie auxiliaire couple - vitesse de rotation

9. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension de 0.000 V (tolérance : 00.20 mV) en
utilisant Ia molette de réglage.

10. Appuyer sur SHIFT.

11. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension la plus proche possible de 9.000 V en
utilisant la molette de réglage.

12. Appuyer sur SHIFT. L’affichage se présente alors comme suit:

4 POWER TORQUE SPEED STATUS

RLC SPEED O.000 VOLTS

il

[N m ]

BRAKE STATUS SET POINT SET POINT P 1T D

Figure 9-9 Menu d’affichage du calibrage de la sortie auxiliaire de vitesse de rotation DAC

13. Raccorder le multimetre a la broche 3 (minus) et 2 (plus) du connecteur ACCESSORY
TORQUE-SPEED OUTPUT.

14. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension de 0.000 V (tolérance : 00.20 mV) en
utilisant la molette de réglage.

15. Appuyer sur SHIFT.

16. Faire en sorte que le multimetre affiche une tension la plus proche possible de 9.000 V en
utilisant la molette de réglage.

17. Appuyer sur SHIFT pour quitter le menu de calibrage et retourner au menu principal.

JONVNILNIVIN

9.3.5 CONTROLE DE LA VITESSE DE ROTATION (SPEED CHECK)
1. Connecter un générateur d’impulsions rectangulaires TTL aux broches 10 (TACH. A) et 8
(+5.0 VDC COM) du connecteur TSC1 a 14 pdles (voir la figure 9-2).
2. S’assurer que la vitesse de rotation affichée sur le DSP6001 correspond a la fréquence du
signal de sortie du générateur d’impulsions.

3. Appeler le service apres-vente de Magtrol lorsque cela n’est pas le cas.

@ Remarque: Il n’est pas possible d’effectuer de calibrage de vitesse de
rotation.
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9.3.6 CONTROLE DE LA POSITION DE LA VIRGULE

1. Raccorder une source de tension de 0.5 VDC a la broche 14 (TORQUE SIGNAL) et 13
(TORQUE COMMON) du connecteur TSC1 a 14 poles (voir la figure 9-2 TSCI)

2. S’assurer qu’un couple de 500,0 est affiché.
3. Relier la broche 9 (D.P. A) a la broche 8 (+5.0 VDC COM).
4. S’assurer qu'un couple de 50.00 est affiché.
5. Déconnecter la broche 9 de la broche 8.
6. Relier la broche 12 (D.P. B) a la broche 8 (+5.0 VDC COM).
7. S’assurer qu’'un couple de 5.000 est affiché.
8. Appeler le service apres-vente de Magtrol lorsque cela n’est pas le cas.
@ Remarque: Il n’est pas possible d’effectuer de calibrage de vitesse de

rotation.

JONVNILNIVIN
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10. Dépannage

Probleme Cause Remeéde

Incompatibilité de l'instruction |Veiller a donner des
donnée avec celles configurées |instructions et des formats
dans le contréleur. corrects.

Affichage d'une erreur 1/0
ERROR.

Le contrbleur ne réagit pas a  |L'instruction a été transmise,
une instruction de vitesse de  |mais le controleur ne charge  |Ajuster les valeurs PID.
rotation. pas le moteur.

Configurer l'unité du couple
selon les indications trouvées
sur la plaquette signalétique du
frein dynamométrique.

La puissance mécanique
affichée est sensiblement L'unité du couple est fausse.
différente de celle escomptée.

A contréler:

e |'adresse GPIB du contréleur
Erreur de configuration ou de |* le cable de raccordement
matériel. GPIB entre le contrOleur et la
carte d'interface dans
I'ordinateur.

Aucune transmission GPIB.

A contréler:

e |a vitesse de transmission de
données du contrbleur

e |'allocation des contacts du

Erreur de configuration ou de R .
connecteur du cable sériel

Aucune transmission RS-232.

materiel. e le cable de raccordement
entre le contrbleur et le port
d'interface sériel de
l'ordinateur.
Démarrer le moteur et le laisser
L'arbre du frein tourner. Activer le frein (BRAKE
dynamomeétrique ne tourne pas |Quelques pdles ont été ON). Si possible, ajuster le
librement méme lorsque le magnétisés lorsque le rotor courant d'excitation a au moins
frein n'est pas excité (BRAKE |était a I'arrét et le frein excité. |25% du couple maximal du frein
OFF). dynamomeétrique utilisé. Réduire
le courant de sortie a 0. E
: . Configurer les unités de couple =
Le frein dynamométrique e 3 N A =
. Les unités d'entrées sont selon les indications trouvées m
charge trop rapidement le . . 2
fausses. sur la plaquette signalétique du >
moteur et le bloque. . " >
frein dynamomeétrique. e
Configurer I'encodeur selon les m
L'affichage de la vitesse de L'encodeur de vitesse est mal |indications trouvées sur la
rotation est incorrect. réglé. plaquette signalétique du frein

dynamomeétrique.

Pour toute assistance complémentaire, veuillez prendre contact avec le service aprés-vente
Magtrol.
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Annexe A : Exemples de programmation LabVIEW

Magtrol dispose d’un logiciel de test moteurs programmable et tres flexible en mesure de satisfaire les désirs les plus
larges des utilisateurs de bancs d‘essais. Contactez Magtrol pour en savoir plus.

A1 AFFICHAGE SIMPLE

While Loop T Loop

Sequence Sequence

jooooooooogo[o. i pfio0Oooong 00000000 0W 0 pd00000000

Fram Exponential/Fract/Eng
@GP‘IB Fiead il | speed

GPIB Wiite |
Output data ﬁ ru:umE:-:pu:unentlaIa’Fracta"E fg

a0 torque

String Subszet
o | direction
Ci

OO0 000000000000 000o0o0o0oan O00O000000000000000000000

stop Mot stop Mot

[ [==-3-{G [ =-{J]
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe A: Exemples de programnmation avec LabVIEW

A.2 ASSERVISSEMENT EN COUPLE

Sequence Sequence
jooooooooo000L,o[o pfdooooooooons TOOO0 0000000 0T,q{[0. 2000000 oooon
while Loop

Sequence
TOoooooooay o sEoooooooo

I%E PIB "/frite I%E PIB "wirite
=
Set torque to 1006 units JQ10.6 <.‘::> Output data =

=10
[E2101}

stop  Mat

100000000000 0000000000000000000

Sequence Sequence
pp=NeN=N=N-N=R=NeN=N=N-N=N 7 F NN =N=NeN=N=N=N-N=N=N =N NN pR=NeN=N=N=N=N-N-N=N=N=N=N 7 Py W] 3N -N-N-N-N=R=NN=R=N=N =i
wihile Loop

Sequence

From E =ponential/Fract/Eng
Fen.nn g

Fram Exponential/Fract/Eng )
G Feset torque to O units

Sting Subzet
= direction

Oo0Oo0o000o00000000o0o00o0oo0n

b+
.

stop Mot

G-

10000 0000000000000 0000000000000.70 100000000000 0000000000000000000
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Annexe A: Exemples de programmation avec LabVIEW Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

A3 ASSERVISSEMENT EN VITESSE DE ROTATION

Sequence Sequence
-I:|I:II:II:|I:|I:|I:|I:IDDDDMo[o__g]tDEIEIDDDDEIDDDDEI TOO000000000 01 1]0.2] D000 000oo0

E GPIB *frite:

IEIE PIB *afrite:

Set speed range - [E]
lo 1BO0RPM L1200 ] Program 1655 RPM

1655

IDoooooooooooooooooooooooooooono 8 0 1 1 1
Sequence Sequence
TOO0000000000T2[0.2] Dooooooooooo: OO0 000000000202 ppO0OOOooOO000

while Loop while Loop

Sequence
Toooooooo0LY o1 sEloooooooo

@GF‘IB “rike:

Output data
[==114)

3

OO0000000000000000000000

Sequence

'DDDDDDDDDE1[|:|1]tE|EIE|E|EIE|E|E|EI

From Exponential/Fract/Eng
9 GFIE Read Epand ) speed

From Exponential/Fract/Eng
N

String Subzet
o g direction
=)

Oo0o00o000000000000000000Qn

zhop Mot

| [=3-={d

i i w  w w w s m  w m m SO OO 0000000000000 000000000000

zhop Mot

[ =S
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Annexe B : Correction d’inertie

B.1

B.2

LES EFFETS DE LINERTIE LORS DE TEST MOTEURS

Un contrdleur DSP6001 combiné avec un frein dynamométrique permettent de mesurer les
caractéristiques d’un moteur en continu de la vitesse de marche a vide jusqu’au blocage du rotor. La
rapidité d’acquisition des données permet de minimiser les pertes I’R du moteur. Le banc d’essais
permet de simuler des états de fonctionnement correspondant a la réalité vécue par I'utilisateur du
moteur.

A T’accélération et a la décélération d’un moteur, le couple mesuré de ce dernier correspond a la
somme du couple réel et du moment d’inertie provenant de 1’énergie cinétique emmagasinée dans
le systeme. Lors d’un test Rampe sans compensation par exemple, le moment d’inertie influence
significativement les valeurs mesurées du moteur.

Ce type d’erreur de mesure conduit a des résultats de tests souvent peu fiables. Une décélération
rapide du moteur fera croire a un rendement du systeme supérieur a 1,0 provenant du fait de la
division de la valeur de puissance mécanique de sortie par celle de la puissance électrique d’entrée,
sans prise en compte de 1’énergie emmagasinée dans le systeme.

L’effet d’inertie” n’existe qu’en présence de variations de vitesse de rotation. Il est de plus
proportionnel a 1’accélération du moteur. La valeur d’inertie s’exprime donc en unité de couple
par différence de vitesse durant un certain laps de temps. Des valeurs PID correctement ajustées
garantissant des accélérations constantes, le moment d’inertie peut également étre considéré comme
constant.

COMPENSATION DE LINERTIE

1. Détermination du facteur de correction d’inertie (Correction Factor, CF):
e optimiser I’asservissement PID
* charger le moteur avec un couple équivalent au moment d’inertie.

2. Décélérer le moteur a I’aide de I’instruction “Program Down” (PD#) afin qu’il atteigne une
vitesse correspondant a 75% de sa vitesse de marche a vide.

3. Sélectionner un point d’acquisition de données sur la courbe correspondant a 78% de la
vitesse de marche a vide (valeur dynamique vitesse de rotation/couple).

4. Introduire immédiatement une vitesse de rotation dans le controleur correspondant a la
valeur dynamique de vitesse de rotation (Nddddd). Apres stabilisation de la vitesse, le couple
résultant correspond a la valeur statique du couple (static torque value).

CF = couple dynamique - couple statique

Les valeurs de couple mesurées lors d’un test Rampe peuvent étre des lors corrigées en y soustrayant
CE.
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Annexe B: Correction d’inertie

Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

Exemple:
COURBE VITESSE DE ROTATION/
COURLELOmS DU e VALEUR DYNAMIQUE
DU COUPLE
FR /
T \4— 78% DU FR
V VALEUR STATIQUE
l|- DU COUPLE & DIFFERENCE DE COUPLE
E
g
E CF = DIFFERENCE DE COUPLE
0 COUPLE —»
B.2.1 CoNDITIONS

Sélection de la valeur appropriée. Le point d’acquisition de données de 78% est typique

pour les moteurs asynchrones (meilleure linéarité couple/vitesse de rotation).

Acquisition rapide des données. La rapidité d’acquisition des données évite de fausser les
résultats pour cause de surchauffe du moteur.

Alimentation régulée. La tension de sortie doit &tre stable durant la mesure, car le couple
varie avec le carré de la différence de tension.

Valeurs CF pour d’autres accélérations. Les valeurs CF dépendent de la pente de la rampe.

La conversion se calcule comme suit:
CF . =(CF__/Pente ) x Pente

nouv. nouv.
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Annexe C : Face avant de I''appareil /
Schémas fonctionnels des menus

Les schémas fonctionnels suivants illustrent les possibilités de naviguer dans les différentes fonctions clés du
controleur de freins dynamométriques DSP6001. Pour de plus amples informations, veuillez vous référer aux
chapitres correspondants.

O MODEL DSP6001 O
@ DYNAMOMETER CONTROLLER [ m @
M AC TROL
POWER %ééé s;; ?é%% KF% 2 DECREASE INCREASE

FIIWIIIIIIW Tllﬁﬂll!ll"l'l's MN(SFIIII llllsmll‘ GIIMSEI'IIPIWIIIISHHP SIIIT E E
O @ IIHAK!IIHIM mmu!sn SPIIIISEI' P I II up DOWN @ O
CA1 FONCTIONS CLES PRIMAIRES
ON
BRAKE
1. | ONOFF
OFF
o | TORQUE 0.000—
: SET 99,999
3 SPEED 0.000—
: SET 99,999
4. P 0-99%
5. ! 0-99%
6. D 0-99%
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.2 FONCTIONS CLES SECONDAIRES
C.21 Menu UniTés DE PuissaNCE (Power UNITS)
— W
POWER
SHIFT  — "UNITs Hp
— kW
C.2.2 Menu UniTés DE couPLE (TorQUE UNITS)
— N.m
— N.cm
— N.mm
— kg.cm
TORQUE
SHIFT  — UNITS g.cm
— Ib.ft.
— [b.in.
— oz.ft. JZ>
=
m
x
m
— oz.in.
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.23 Menu VITESSE DE ROTATION MAXIMALE (MAX SPEED)
MAX
SHIFT SPEED 0.000-99,999
C.24 MENU DE CONFIGURATION Aux (Aux-SETUP)
ON
DISPLAY
OFF
TSC1
CLOSE
LOOP ON
TSC2
AUX 0.000-99,999
SHIFT SETUP SPEED DAC RPM/V
TORQUE 0.000-99,000
DAC UNITS/V
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.2.5 Menu pe conFiguraTioN COM (COM-SETuP)
BITE 19,200
(If TM 2XX
on TSC2)
9600
4800
RS-232
2400
BAUD
1200
600
300
COoM
SHIFT SETUP
GPIB
ADDRESS 0-15
CONTRAST 0-3

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.2.6 MENU DE CONFIGURATION DES FREINS DYNAMOMETRIQUES (DYNO SETUP)
— MAX POWER
—DYNAMOMETER
| DYNO

SHIFT SETUP
— ENCODERS
— ALARMS

@ Remarque: Les schémas fonctionnels présentés sur les pages suivantes

contiennent des informations détaillées sur les fonctions
MAXPOWER, DYNAMOMETER, ENCODERS et ALARMS.

C.2.6.1 Menu de configuration de la puissance maximale (MaxPower)
TSCH
— TSC1/TSC2
DYNO MAX 7562
SHIFT ™ seTup POWER
- MAX 0.000-99,999
POWER kW
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.26.2 Menu de configuration des freins dynamomeétriques (Dynamometer)

— TsCct  —

— BRAKE

- 10 Hz

— 25 Hz

— FILTER [

— 50 Hz

|  OFF

. | bynOo || -
SHIFT SETUP DYNAMOMETER | we

—  TSC2  (—

—1 TM2XX

— AUX

— 10Hz

— 25 Hz

—  FILTER [

T 50 Hz

| OFF

— SHIFT ™

@ Remarque: Les schémas fonctionnels C.2.6.2A a C.2.6.2H contiennent des
informations détaillées sur la sélection des appareils de test.
Les schémas suivants constituent la suite du schéma C.2.6.2
(raccordement a SHIFT*).
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.2.6.2A Menu de configuration des freins dynamomeétriques (Dynamometer)
— N.m
— N.cm
— N.mm
— kg.cm
— e
— Ib.ft.
— Ib.in.
SHIFT — oz.ft.
— oz.in.
| MAX 0.000—
TORQUE 10,000
C.2.6.2B Menu de configuration de capteurs de couple (Torque Transducer)
— F?A(C:)'?I"IE)ER 0.000-99,999
SHIFT
— TONFI{%XUE 0.000-10,000
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.2.6.2C Menu de configuration Aux (Aux)

SCALE
SHIFT FACTOR 0.000-99,999

C.2.6.2D Menu de configuration de freins a courant de Foucault (Eddy-Current Dynamometer)

SCALE
FACTOR 0.000-99,999

MAX
TORQUE

SHIFT 0.000-10,000

NOMINAL
SHIFT SPEED 0.000-10,000

C.2.6.2E Menu de configuration de freins a poudre (Powder Dynamometer)

SCALE
—1 FACTOR 0.000-99,999

SHIFT

MAX
TORQUE 0.000-10,000

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.2.6.2F

SHIFT

Menu de configuration de freins en tandem (WB/WB)

TSCH

SCALE 0.000~
FACTOR 99,999
MAX 0.000~
TORQUE 10,000
NOMINAL

SPEED

SHIFT
SHIFT

TSC2

YES

NO

0.000—
10,000
SCALE 0.000—
FACTOR 99,999
MAX 0.000—
TORQUE 10,000
| NOMINAL 0.000—
SPEED 10,000
SHIFT
TANDEM
CONFIG-
URATION
SHIFT
SHIFT
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.2.6.2G Menu de configuration de freins en tandem (PB/PB)

SCALE
— FAGTOR 0.000-99,999
TSCH MAX
SHIFT TOROUE 0.000-10,000
SCALE
— FacToR 0.000-99,999
TSC2 MAX
L SHIFT TORGUE 0.000-10,000
YES
TANDEM
— CONFIG-
— SHIFT  +— | URATION
NO
L SHIFT

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.2.6.2H Menu de configuration de freins en tandem (WB/PB)

SCALE 0.000—
FACTOR 99,999
TSC1 MAX 0.000—
SHIFT TORQUE 10,000
| NOMINAL 0.000—
SPEED 99,099
SCALE 0.000—
— SHIFT | FACTOR 99,999
TSC2 MAX 0.000—
—| SHIFT TORQUE 10,000
YES
TANDEM
—| CONFIG- |—
URATION
NO
L SHIFT
, R oo
Tandem OF PB 10,000
L SHIFT |—
SHIFT
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Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

C.2.6.3 Menu de configuration d’encodeurs (Encoders)
TSCAH
TSC1/TSC2
TSC2
20
30
DYNO
SHIFT SETUP ENCODERS BITS 60
600
6000
SPEED 0.000 -
ALARM 99,999
SHIFT

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001 Annexe C: Face avant de I'appareil / Schémas Menus

C.26.4 Menu de configuration d’alarmes (Alarms)
SHIFT
DYNO
SETUP
ALARMS
AIR FLOW
ALARM
SHIFT YES OR NO
EXTERNAL
ALARM
SHIFT YES OR NO
WATER
FLOW
ALARM
SHIFT YES OR NO
ENABLE
ALL
ALARMS
SHIFT YES OR NO

103



Annexe D : Schémas fonctionnels de

configuration a distance

CONFIGURATION AVANCEE
TSC pas encore défini

| START |

v

Instruction -R
Reset a un statut connu

n
'

v

Instruction - ALA#
Active/désactive 'alarme du refroid. a air

Instruction - ALLO
Désactive toutes les alarmes (config.)

Y

v

Instruction - ALE#
Active/désactive 'alarme externe

Instruction - DIN1#
Définit I'appareil sur TSC1

Y

v

Instruction - ALW#
Active/désactive I'alarme du refroid. a eau

Instruction - TSF1#
Définit le facteur d'échelle sur TSC1

Y

v

Instruction - AF1#
Configure le filtre pour TSC1

Instruction - Ul#
Définit les unités d'entrée sur TSC1

Y

v

Instruction - AF2#
Configure le filtre pour TSC2

Instruction - DIN2#
Définit I'appareil sur TSC2

Y

v

Instruction - TSC1 ou TSC2
Définit le TSC a asservir

Instruction - TSF2#
Définit le facteur d'échelle sur TSC2

A

v

Instruction - ALL1
Active toutes les alarmes

Instruction - SFC#
Active/désactive la fonction cross-loop

v

Instruction - BT#
Définit le type de frein sur TSCA

TEMPORISATION DE 6 SECONDES

v

Instruction - SFT#
Active/désactive la fonction tandem

v

Instruction - G#
Définit la vit. de rot. max (PB excité)

FIN
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Contréleur de freins dynamométriques DSP6001 Annexe D: Schémas fonctionnels de configuration & distance

D.2 PRE-TEST

TSC défini
|__stART |

|

Instruction - UR#
Définit I'unité du couple (sortie)

v

Instruction - ALP#
Définit I'alarme de puissance maximale (en kW)

v

Instruction - ALS#
Définit I'alarme de vit. de rot. maximale (tmin-1)

v

Instruction - ALT#

Définit I'alarme de couple maximal
(en unités d'affichage)

Instruction - NS#
Définit la vitesse de rotation nominale

v

Instruction - UE#
Définit la résolution de I'encodeur

v

[ FIN |

IX3ANNV
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Annexe D: Schémas fonctionnels de configuration a distance Contréleur de freins dynamométriques DSP6001

D.3 RAMPE

START Instruction - DPL#

Définit le fact. de correction dynamique P

v

Instruction - DIL#
Définit le fact. de correction dynamique |

v

Instruction - DS#
Active/désactive la détermination du f.c. dyn.

¥

Instruction - NPS#
Définit de fact. de correction additionnel de P
v
Instruction - NIS#
Définit de fact. de correction additionnel de |
v
Instruction - NDS#
Définit de fact. de correction additionnel de D

v

Instruction - NP#
Définit le coefficient P (asserv. en vit. de rot.)
v
Instruction - NI#
Définit le coefficient | (asserv. en vit. de rot.)

v

Instruction - ND#
Définit le coefficient D (asserv. en vit. de rot.)
v
Instruction - F
Définit la vit. de rot. maximale (calcul)
v
Instruction - S#
Définit la vit. de départ et finale de la rampe

v

Instruction - PU# or PD#
Définit la pente de la rampe de vitesse

Instructions de transmission de données

Y

Instruction - PR
Met fin au test Rampe

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques DSP6001 Annexe D: Schémas fonctionnels de configuration & distance

D.4 VITESSE DE ROTATION

START

Instruction - NPS#
Définit de fact. de correction additionnel de P

v

Instruction - NIS#
Définit de fact. de correction additionnel de |

v

Instruction - NDS#
Définit de fact. de correction additionnel de D

v

Instruction - NP#
Définit le coefficient P (asserv. en vit. de rot.)

v

Instruction - NI#
Définit le coefficient | (asserv. en vit. de rot.)

v

Instruction - ND#
Définit le coefficient D (asserv. en vit. de rot.)

v

Instruction - N#
Définit la consigne de vitesse de rotation

v

Instructions de transmission de données

v

Instruction - N
Reset de la consigne de vitesse de rotation

FIN

IX3ANNV
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Annexe D: Schémas fonctionnels de configuration a distance Contréleur de freins dynamométriques DSP6001

D.5 COUPLE

Instruction - QPS#
Définit de fact. de correction additionnel de P

v

Instruction - QIS#
Définit de fact. de correction additionnel de |

v

Instruction - QDS#
Définit de fact. de correction additionnel de D

v

Instruction - QP#
Définit le coefficient P (asserv. en couple)

v

Instruction - Ql#
Définit le coefficient | (asserv. en couple)

v

Instruction - QD#
Définit le coefficient D (asserv. en couple)

v

Instruction - Q#
Définit la consigne de couple

v

Instructions de transmission de données

v

Instruction - Q
Reset de la consigne de couple

FIN

IX3ANNV
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Contréleur de freins dynamométriques DSP6001 Annexe D: Schémas fonctionnels de configuration & distance

D.6 DIVERS

Instruction - DIR#
Sélection entre I'entrée quadratique et le signal de fréquence unique

Instruction - OH1
Renvoi des valeurs du compteur quadratique

Instruction - IOXX.XX
Applique une valeur d'offset a la sortie DAC (canal 1)

Instruction - I#
Regle le courant de sortie a #

Instruction - X
Renvoi de la valeur du courant en %

Instruction - SAVE
Sauvegarde la configuration dans la mémoire permanente

D.7 DONNEES

Instruction - OD
Demande au contréleur de renvoyer au PC la chaine
concernant les données du couple, de la vitesse de rotation,
du sens de rotation ainsi que de l'alarme.

Instruction - OA

Demande le renvoi de la chaine de données de I'entrée
auxiliaire au PC.

Instruction - OR
Demande au contréleur d'indiquer le sens de rotation du TM2XX.

IX3ANNV
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Annexe F : Tableau des facteurs de
correction additionnels PID

Le tableau des facteurs de correction additionnels PID contient les mémes informations que le
fichier M-TEST defaults.xls avec les valeurs par défaut des parametres de tests de moteurs utilisant
des freins dynamométriques et des capteurs de couple Magtrol. Ce fichier est constamment mis 2
jour pour suivre le développement technique des bancs d’essais Magtrol et peut étre téléchargé du

site yww.magtrol.com/support/downloads.htm#mtestdefaulty. Cliquez simplement sur le lien ou

introduisez cette adresse dans votre browser.

Les données en format texte sont séparées a 1’aide de tabulateurs et peuvent étre lues par Microsoft®
Excel, LabVIEW™ et M-TEST 4.0 ou 5.0. Si vous ne disposez pas de M-TEST 4.0 ou 5.0, vous pouvez
utiliser n’importe quel tableur ou logiciel de traitement de base de données pour lire les valeurs et
les introduire manuellement dans le contréleur DSP6001. 11 est conseillé de mettre régulierement
a jour ces fichiers. Le service apres-vente Magtrol se tient naturellement a votre entiére disposition
pour répondre a d’éventuelles questions.
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http://www.magtrol.com/support/downloads.htm#mtestdefaults

IndeXx

A Frein a courrant de Foucault 25, 27, 28, 29, 30, 32,
Accessory Torque-Speed Output 13 34, 98, 99, 100, 101
Affichage a fluorescence sous vide 11 Frein a hystérésis 20, 21, 23, 25, 28, 97
Affichage simple 86 Frein a poudre 25, 27, 28, 29, 30, 32, 34, 98, 100
Alarme , 101

Génération 53 Indépendants 30

Instructions 72 Pre-Test 105

Priorité 54 Rampe 106

Relais 52 Tandem 32, 34, 99, 100, 101

Systéme 52 Vitesse de rotation 107
Alarmes Configuration a distance 104

Couple maximal 56 Configuration avancée 104

Electrique 61 Configuration de la résolution de I’encodeur 37

Externe 60 Connecteur AUX/TCS2 81

Puissance maximale 54 Connecteur frein dynamométrique/TSC1 14, 80

Refroidissement a air 58 Connecteur Supply 1 82

Refroidissement & eau 59 Contrdle de la position de la virgule 84

Controleur

Température 61
Vitesse de rotation maximale 55
Alimentation du controleur 110

Schéma 111
Correction d’inertie 89

Appareils de test Couple
Configuration 18 Asservissement 64, 87
AUX/TSC2 Connector 14 Sélection des valeurs PID 45
DAC 38
B Instructions 77
Boucles d’asservissement PID 41, 42 Unités 64, 92
Brake Fuse 13 Couple DAC
Coefficient d’échelle 38
C Cross Loop
Calibrage 79 Fonction 36
Périodicité 79 CTRL OUT 13
Procédure 79
Canaux D
Frein dynamométrique 63 Débit en bauds 69
Capteur de couple Décélération
Configuration 21, 28, 36, 97 Sélection des valeurs PID 50
Caractéristiques 1 Dépannage 85
Coefficient d’échelle 42 Différentiel
Coefficient d’échelle Coefficient d’action 41, 44
Couple DAC 38 Divers
Vitesse de rotation DAC 38 Configuration 109
Commande a distance 104 Instructions 78
Communication E
Instructions 72
Parametres 69 Earth Ground 15
Condensateurs by-pass 110 Economiseur d’écran 11
Configuration 16 Eléments de commande 8
Appareils auxiliaires 23, 29, 98 Encodeur de vitesse de rotation
Capteur de couple 21, 36, 97 Configuration 37, 102
Couple/Vitesse de rotation DAC 38 Entrée/Sortie analogique du contrdleur 112

Encodeur de vitesse de rotation 37, 102 Entrées 13
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Contréleur de freins dynamométriques Magtrol DSP6001

Index

AUX/TSC2 81

Entrée/Sortie analogique du contrdleur 112
Frein dynamométrique/TSC1 80

Supply 1 82

Supply 2 82

F

Face arriere de 1’appareil 13
Face avant (d’un appareil) 8
Facteur de correction additionnel PID 43, 113
Facteur de correction dynamique 51
Fiche technique 2
Filtres numériques 39
Fonction de sauvegarde 9
Fonctions
Primaires 91
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