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Préambule

Ce support a pour but d’expliciter les principales fonctions du logiciel PDQ.
Ce logiciel propose deux méthodes de programmation :

» Pas a pas avec des Assistants de Configuration, Mise en Service du Variateur et
Reconfigurer un Variateur (un variateur doit étre connecté).

« Programmation directe en langage bloc via la page Drive Application Editor, ce type
de programmation ne nécessite pas d’étre connecté a un variateur .et permet donc
de pouvoir préparer les programmes.
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PDQ PAGE D'ACCEUIL

Ouvrir un projet enregistré depuis une carte SD ou la
mémoire interne variateur (AC30 P/D/A)
Créer un nouveau projet ]

Ouvrir un projet existant ]

Assistant de mise en
service, uniquement avec un
variateur connecté

[ Parker Drive Quickioo! 343

Bagic Operations Choisir une tache

E] New Projedt...
-

= Open Project. <
Fl Open Project from Drive...

mis en service du

variateur ( de Reconfigurer un

variateur ( un ampli )

B R
I'ampli )
Manuals, User Guide and Application Motes é
Programmer un variateur connects Modifier la configuration d'un
avec une nouvelle configuration variateur connecte

Documentation et notes d’application ]
surveillance du

variateur ( de
I'ampli )

Contrdler et régler un variateur Logiciel et recherche de pannes

Maintenance du

Open a Recent Project variateur
RAS032840000_02_2
RAB021340000_10_4
Modbus Example
RA5021340000_10_1
Exemple Modbus TCF Maitre
RAS02134U000_10_3
RAS02134U006_10_2

SPw

RAS02134U006_10_1

Coupe Hymen

ERELREREER

Liste vers les projets ouverts récemment

Default Folder (¢ : D:\Temp),

N

/

Mise a jour Firmware et informations
relatives au logiciel

Emplacement du répertoire ou les projets
seront sauvegardés. Cliquez pour modifier
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Basic Operations : Nouveau Projet

New Project propose plusieurs exemples d’application qui peuvent étre utilisés comme point
de départ de votre projet. Donnez un nom a votre projet puis appuyer sur Select. Le projet
s’ouvrira sur I'onglet Drive Application Editor (Se référer & la section Drive Application Editor)

 New Pject From Ferio S e .

Select Product Ty AC30EIPS Etheret/IP ACX0PD ACI0PNIO %%@ ACIOV [Tl Show Older Versions

*

4 AC30PD

4 Target Firmware: 217

Basic AC30PD simple application
Default Basic Speed Control, Raise/Lower, Preset Speeds, Auto/Manual, PID and AF

Shaftlocking AC30D Shaft Locking with Encoder Following (680 functionality)
Shaftlocking AC30D Registration (690 functionality) (FW 2.17 onwards)
Shaftlocking AC30P/D Shaft Locking with IEEE:1588v2 time synchronization (FW 2.17 onwards)

[ Sélection du variateur ]

[ Emplacement par défaut des projets ]

Project Name:  RA503284U000_05_5 /Elect
Default Folder.  D:\Temp'\Exemples . [—|

Basic Operations : Ouvrir un Projet

Cette commande permet d’ouvrir un projet existant. Le projet s’ouvrira directement sur
'onglet Drive Application Editor (se référer a la section Drive Application Editor).

Basic Operations : Ouvrir un projet depuis le varia  teur

Cette commande permet de scanner le réseau utilisateur et de récupérer des projets
archivés présents dans les variateurs (carte SD pour AC30V et Flash Interne pour
AC30P/D/A). Si le projet archivé correspond au projet présent dans le variateur, 'icbne

suivant est affichée = |

Un projet archivé est un projet contenant 'ensemble des bibliotheques utilisées lors de sa
création, en utilisant ce fichier vous étes certain d’avoir les méme versions de bibliothéques
entre le projet actuel dans le variateur et celui sur votre PC.

Important : La présence de l'icbne indique que I'application (blocs, liens, ..) archivée est la
méme que celle chargée dans le variateur, si une modification a été apportée ultérieurement
via la console, I'archive n’est pas mise a jour, il faudra toujours faire une mise a jour du projet
apres I'extraction de 'archive ( Voir chapitre Chargement ).
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=[] Drives Found e <
Drive E Type Fw
AC30P 000_[)45001000 AC30PD 2172

Permet de faire clignoter la
console du variateur sélectionné

Project Archives | Drive File Browser | Drive Maintenance (Ethernet Settings and Firmware Install) |

-

MName Size Creation Date
8 C: Drive Internal Flash

L 1479234 22/10/2018 11:55
1115830 22/10/2018 10:14

1467203 19/10/2018 09:01

Archive.prj 2

Archive_1.pg
Archive_2.prj

L’archive correspond au projet ]

ArchiveFileMame Extract F roject Archive: |

Sélectionner Extract Project Archive

lance 'extraction de l'archive.

[ - — E - E
ElAHDiisvics mm® BE TEREE B B e v e W oo ® et
- Drrives Found G Project Archives l Drive File Browser I Drive e (Ethernet Settings and Firmware Install) | |
Drive g Type W 1P Address <
foto AC30PD 21331 192168.1.7 e % MName Size Creation Date
% C: Drive Internal Flash
Aschive,prj 13 1579070 07/06/2017 15:09
Archive_Lpr 2053571 02/06/2017 10:07
= i 564013 17/05/2017 16:51
B06208/1579070 Extracting Project Archive 332,36 KB/s
Archive.prj as Archivelpload.pri |
= — ]
Archive.prj Extract Project Archive |

Une fois que le projet est extrait vous pouvez choisir le répertoire dans lequel I'archive sera
extraite.
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r |
Extract Project Archive - — &

Locations: |

Extractinto the same folder where the archive is located
(@ Extract into the following folder:
C:\Users\gn090365\Desktop\PDQ Tests E]

Contents:

Items | Comment !

+ Download information files
3 O Library profile |
* Referenced devices

+ Referenced libraries

[ Btact | [ cancel ]

W

Une fois de plus I'ouverture du projet se fera sur I'onglet Drive Application Editor

Le deuxiéme onglet (Drive File Browser ) permet, soit de sauvegarder I'archive sur votre Pc
a partir de la Flash interne ou de la carte SD ou de la supprimer, cette vue permet aussi de
visualiser tous les fichiers présents autre que les fichiers Archive.

- e Foiid c @ Drive File Browser | Drive Maintenance (Ethernet Settings and Firmware Install) |
Drive L Type FW IP Address @ AC30P 000D46001000 @ Internal Flash (C) |v | .'ﬁ / ol
AC30P 000D46001000 AC30PD 2172 1921681100 @@ & Name S | | Creafion B
Archive.prj 1479234 22/10/2018 11:55
Archive_l.pr 1115830 22/10/2018 10:14
Archive_2.prj 1467203 19/10/2018 09:01
Support PDQ -Fr.pdf 1470464 31/05/2016 13:58
< | mn | »
Format Dizk
~Write File to AC30
Browse |

Le troisieme onglet (Drive Maintenance ) permet, soit de mettre a jour le Firware variateur
directement a partir de PDQ ou de le copier sur une carte SD, cet onglet permet aussi de
reconfigurer I'adresse IP du variateur ainsi que I'affichage de la console (Edit Ethernet
Setting).
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- Drives Found G | Project Archives | Drive File Browser | Drive Maintenance (Ethernet Settings and Firmware Install) I_
Drive g Type W 1P Address Change Ethernet Settings and Drive Firmware
AC30F 000D46001000 AC30PD  217.2 1921681100 @ = Drive Name: AC30P 000D46001000 Edit Ethernet Settings
Drive Type: AC30PD
Current Firmware: 217.2 Change Drive Firmware
Ip Address: 192.168.1.100
Subnet: 255.255.255.0
Gateway: 0.0.00
AutolP Enabled: False
DHCP Enabled: False
Webserver Enabled: True Advanced View [J]
Available Firmware Files
). Open Firmware Folder Add Firmware to Folder
CiriveType Werzion i,
AC30PNIO 535"
ACIOPNIO 4172 5
ACI0PNIO 4172 Factory Application Incuded
ACIOPNIC 4163 MON CERTIFIED
AC3OPNIO 4163 MNON CERTIFIED  Factory Application Included
AC30PD
AC309D 217.2
AC30PD 2172 Factory Application Included
AC30PD 2163
AC30PD 2163 Factory Application Incuded
AC30°D 2152
2 Ed and Ethernet Settings 00-0D-46-C 25
Ethernet Configuration
IP Address: 192.168.1.6 [C] Use DHCP
Subnet Mask:  255.255.255.0 [7] Use Auto-IP

Default Gateway: 0.0.0.0

Drive Info

Name: AC30D 000D46012BF3
Serial No:  171900000154050

[ set | [cancel |

Ouvrir un Projet récent

La commande Open a Recent Project propose une liste et un acces rapide aux projets
ouverts récemment. Le projet s’ouvrira sous I'onglet Drive Application Editor . Les éléments

de cette liste peuvent étre supprimées a l'aide de l'icone X
Open a Recent Project
X

RARDIZB40000_01
My New Project

T B B I Y T T |

RAS C:\Users\gp090365Y Desktop\PDQ Tests
g \RA503284U000_01.project

[ g

LA T VT T
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mis en service du

Assistant : Mise en Service du Variateur _
variateur ( de

I'ampli )

Programmer un variateur connects
avec une nouvelle configuration

Onglet : Trouver Variateur
Quand vous vous trouvez sur cette page pressez le bouton Trouver , le logiciel va lister tous

les AC30 présents sur le réseau.
Une fois que le variateur est sélectionné (Encadrement coloré) , il est possible de passer sur

la page suivante avec la touche Suivant .

Au-dessus des onglets la commande ‘Drive’ permet un accés direct au serveur web du
variateur sélectionné (la validation du Web Serveur se fait via la console Parametres/ Comm

de base/ Serveur Web/ Acces Web).
e )
@ Goto Drive Webpage

| Goto the selected drives webpage. l >

|Choisil une téche} | Trowver Variateur| |Applicatioﬂ | | Hardware "v'EI'\E[EuF| | Charger la configuration |

Visualiser l
Permet de faire clignoter la console Trouver
du variateur Sélectionné
A Manage Gateways
|dentify Drive
Gateway-1
8
= o A a
192.168.1.100 192.168.1.101 AC30P 000046001000
AC30P 000D45001000" AC30V Ag%{]gE
192.168.1.100
Carte SD présente }
Indique qu’'une archive est
présente sur la flash interne
5 M AC30P 000D46001000 Fii 2.17.2 E/S AUCUNE E
‘ g = Pl%?ect File RA503284U000_05_4 All:r]‘::a‘:;ar?P 192.168.1.100 Cption AUCUNE ‘
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance AUCUNE System Board NONE
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Onglet : Application

La page Application s’ouvre sur une représentation sous forme de diagramme. La vue ci-
dessus représente la macro Basic Speed Control.

Le logiciel va créer automatiquement un nouveau projet en fonction du variateur sélectionné
et de la template.

Sélection des

[ Indication de la concordance des projets
Templates

[ Sélection de la Macro ][ Projet créé

\RAS02134U000_03_2.project

| Chaoisir une tiche 1 | Trouver Variateur ‘ Applica | Hardware Variateur | | Charger la cenfiguration J

Wisualiser I

Template | Default ~ | Application  BASIC SPEED CONTROL v [ st | [Degam] [ custom | =

Min/Max Speed Ramp
Reference Select
| /_\ \\
SPEED SETPOINT &) | LA—
Tps acceleration 10s
SPEED TRIM ANIN 02 (X11/02) Tps deceleration 10s
Butés R&f min s Stop Rampe 10s
Butée Réf max anél rapide 100ms

RUN FORWARD DIGIN 01 (X13/02) SPEED DEMAND
REVERSE DIGIN 02 (X13/03) - ]
10G DIGIN 03 (¥13/04) Sequencing MOTOR CURRENT

Dis=ble Coast Stop True
NOT STOP DIGIN 04 (X12/01) .-1, Diable Cidkatop e RUNNING
NOT COAST 5TOP | DIGIN 05 (X12/02) | Power Up Start False
NOT QUICKSTOP | DIGIN D6 {X12/03) Trip reset By Run True
TRIP RESET DIGIN 07 (x12/02)

VIF Shaping

v Current Limit
o . o
e Type de Visualisation
Sy " <A
/ \
5 —ha

Courbe VHz LOI LINEAIRE

Fréquance de base 50 Courant Nom Mateur 6.5

Eoost fice 0

‘n -] Nom AC30V Firmware 1.12.4 EfS PULSE ENCODER.
. Project File RA502134U000_09_7 Adresse IP 192.168.1.101 Option AUCUNE
OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Puissance 7.5A 400V System Board NONE

La représentation sous forme de diagramme permet & l'utilisateur de modifier uniquement
les parametres en cliquant directement sur le bloc comme ci-dessous.

| Application | BASIC SPEED CONTROL x| [ us | [Diagem] [ custom |
] Ramp ==
g Ramp

Acceleration Time
leration Time

Stop Ramp Time
| Quickstop Ramp Time

ANOUT 01 [X11/03)|  SPEED DEMAN
ANOUT 02 [X11/04) | MOTOR CURREN

{x14/01)

. Tag Name Value Units  Help RELAYOL 41 /02) RURHIN
o486 Accdleration Tme | 10s nsmvuz::t:::g:g NOT TRIFPE
#0487  Deceleration Time 105
#0504 Stop Ramp Time 1
0508 QuickstopRampTime | 100ms| WM

— Control
d h m s ms &] |
00 : 00 : 00 : 00 :| 100 (v] Close 'L
T M
Teemr— gl G —
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Le projet peut étre modifié en sélectionnant Custom et ainsi afficher la macro en langage

CFC ( Blocs fonctions).

Drive File Tools D:\Temp\Exemples\RAS032840U000_05_3.project™ @
=
| Chaoisir une [El'che] | Trouver \.l’anateur| |Appl|cat|m1 | | Hardware \.-’ariateur| | Charger la configuration | \-’usgslz-;er] J .
Boite CFC
Template | Default ~ | Application | BASIC SPEED CONTROL »| [ ust || pisgram | [ Custom J/\ 4
T S s .
=Application (I BASIC SPEED CONTROL = = || * Logic Functions
+ Value Functions
P - = o + Comparison Functions
ANIN O ¢ X140, PEED SETPOINT : N
B -
analog_input_ 01_1 — [:: skip freguencies 1 E + Timer and Counter Functions
Analog_Input_01 ADD'— Skip_Frequencies '+ String Functions
Value Input Output + Conversion Functions =
*ff‘“dﬂ . =|| + other Function Blocks ‘
. 1 ! = + Inp
analog_input_02_1 — —Band_2 . y . y
Analog_lnpat 02 = Frequency 2 + Seq Aide du bloc sélectionné
Val —{Band_3 + Trips §
—{Frequency_3 + Communicatio| ‘ ‘
—|Eand_& + Motor Control |
g + Phase Control
~ | # Regen Control L
Ed Ite ur C F C [ Parameters || Doa(ﬂeniﬂtion Graphical-
8:0 Skip_Frequencies_ Showe All [F]
Tag Nom Valeur Units: ©
DIGIN 07 (X132 RUN -
DN e a0 REVERSE 1508  Skip Freq Band e ‘
DIGING3 } j\,%l}i 1509 0 Hz ‘5
0T TP
! /i ; TRIP RESET 1811 0 hz
digital_inputs_1
Diaital Innuts .J 1812 0 Hz
9l I
) Build Errors:0 oeiceTypid  Parameétres du bloc sélectionné
! o Nom AC30F 000D46001000 Firmwars 2.17.2 ElfS\ AOCUNE
R Project File RAS503284U000_05_1 Adresse IP 192.168.1.100 COption AUCUNE
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance AUCUNE System Board NONE

Sur cette vue vous pouvez sélectionner un bloc a partir de la bibliotheque et I'insérer dans
votre configuration afin de créer de nouvelles fonctionnalités.

Il est aussi possible de paramétrer les blocs en cliquant dessus, ci-dessous le bloc Skip
Frequencies a été sélectionné, et les parametres propres a ce bloc peuvent étre visualisés
sous I'onglet Documentation ou modifiés sous I'onglet Parameters .

Parameters || Documentation Il Graphical |
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FUNCTION_BLOCK Skip_Frequencies_ il
*=* Skip_Frequencies_ *** Used to avoid resonances in the mechanical
System
Name Type Comment
Input REAL % (-—) Input as percentage of maximum Speed
Band_1 REAL Hz (-——-) Width of skip band 1 in Hz E
Frequency_1 REAL Hz (-——-) Centre frequency of skip band 1 in Hz
Band_2 REAL Hz (-——-) Width of skip band 2 in Hz
Frequency_2 REAL Hz (-——--) Centre frequency of skip band 2 in Hz
Band_3 REAL  Hz (-——-) Width of skip band 3 in Hz
Frequency_3 REAL Hz (-——-) Centre frequency of skip band 3 in Hz
Band_4 REAL Hz (-——-) Width of skip band 4 in Hz
Frequency_4 FREAL Hz (----) Centre frequency of skip band 4 in Hz m
Output REAL % (--—) Output -
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Onglet : Hardware Variateur

La page Hardware Variateur est divisée en 4 sous menus et propose un acces aux
parameétres moteur, au type de régulation, au paramétrage des E/S ainsi qu’'aux options de
communication.

. - : Etage de Pui Configuré
Hardware Variateur: Motor Setup [ Etage de puissance monté ][ 89¢ ¢ Ttissance Lontigure

Type de Moteur

D:{Temp\RAS02134U000_09_2.pr

Variateur I | Charger la onnﬂgum\ I'-,flsualamrl

Motor Setup Mntrﬂl Strategy ||E|| Communications | \ I \ /
\

& Motor Type: M ASYNCHRONE = Beess Stack Fitted: 7.5A 400V Stack Required:
-~ Motor Data - Basic Conirol P:
0455 Courant Nom Moteur 65 A 0464 100% vitesse TRfmn 1500 trfmn
0456  Tension de Bass 400 W 0486 Tps acceleration | 10s|
0457 Fréguence de bass 50 Hz 0487 Tps deceleration lill
0453 pales moteur 4 0484 Methode D'arrét VHz RAMPE -
0459 vitasse plague 1420 trimn 0422 Courbe VHz LOT LINEAIRE v
0460  Puissance moteur 3 kW 0320  selection service SERVICE NORM -
0461 Facteur de pui CIB 0371  Terminal Voltage Mode AUCUNE -
l Parameétres Moteur

Librairie Moteurs .
Parametres de base ]

B Motor Datshase

u - | Nom AC30V Firmware 1.12.4 Efs PULSE ENCODER
m 3 Project File RA502134U000_09_7 Adresss TP 192.168.1.101 Option AUCUNE

OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Puissance 7.5A 400V System Board NONE

A partir du menu déroulant sélection du type de moteur, il est possible de choisir soit Moteur
Asynchrone ou Moteur PMAC (Servo) , pour 'AC30 P/D, le mode AFE peut étre aussi
sélectionné.

Sélection du type de Moteur pour AC30P/D

| Choisir une tiche l | Trouver Vanateur | | Application |

Mator Setup || Motor Control Strategy | |E|| Communications |

B Motor Type: MOTEUR ASYNCHRONE ~ Nominal S
-Motor Data i MOTEUR PMAC T
0464 100% vitesse TAFE 1500 trfmn
#0455 Courant Nom Moteur 1.56 A

Note: Pour utiliser le variateur en mode AFE , la macro AFE doit aussi étre sélectionnée.

Les paramétres de base du variateur dépendent de I'étage de puissance sélectionné
(Rampe , ...) L’étage de puissance est mis a jour automatiquement lors du scan réseau.

12 sur 86



PDQ Guide Utilisateur

Si vous changez I'étage de puissance vous pouvez visualiser les nouvelles valeurs chargées

via la fenétre ci-dessous.

Power Default Changes

NONE-> 55 A 400V

The Drive's Required Power Stack has changed. Power Defaults will aleo ba channad

Click Here to Review Changes

Accept Changes I [ Cancel I

Cliquez pour voir les nouvelles valeurs ]

L% -
f Power Default Changes - S o -.l - E
NONE->5.5A 400V
The Drive's Required Power Stack has changed. Power Defaults will also be changed.
Click Here to Review Changes
Tag MName Original Value Mew Value

# | Basic Motor Parameters

252 Brake Rated Power

455 Rated Motor Current
459 MNameplate Speed

480 Maotor Power

451 Power Factor

1550 MNameplate Mag Current

~ | Expert Motor Parameters

278 mras coupling ke

280 rras adaptive kc
282 mras adaptive td
590 total inertia

Utilisez ce bouton pour
conserver las valeurs
précédentes

SIS

016w 0.22 kW
1564 4.9A
1400RPM 1420 RPM
1.1 kwW 2.2 kW

o7 0.78

0884 245A
14987 6.245
43851 15279
011 0.14s
0.0014 kgm® 0.0035 kgm®

| Accept Changes | l Cancel |

5

Nouvelles valeurs Chargées ]

Une base de données moteurs peut étre utilisée pour charger les parametres moteur. Une
fois sélectionnée la fenétre suivante s’affiche :

R ﬂ'ﬂ'g N

Parker Power 0.0 kW Nameplate Speed B40RPM
MRG6FPO0009... HP HP Power factor
Round Frame IP55 Voltage 400V Pales 6
& Pole Motor Current 0.51A
Draga -and drop it here to group by that column
| Manuf" Model\ \Qar {kw) || HP" \u’olﬁge" Current" RPM || Hz" PcmerFaclor" Poles" Description | :
I | Parker MR&PDOD 400 051 (840 | [ | Round Frame IPS5
Parker MR4PD0012 400 0,55 1360 4 Round Frame IP55
Parker MR6P00D12... 400 0.62 850 Round Frame IP55
Parker M Round Frame IP55
Parker MRl Sélectionnez le Type de moteur ici ] Round Frame IPS5
| | Parker MR Round Frame IP35
Parker MRBPO0DZS... 0.25 400 0.87 900 ] Round Frame IP55
Parker MRZPO0025... 0.25 400 0.71 2710 2 Round Frame IP55
Parker MR4PO0025... 0.25 400 0.91 1340 4 Round Frame IPS5
Parker MR4PO0D37... 0.37 400 111 1370 4 Round Frame IP55
Parker MREPOOD3T... 0.37 400 1.27 390 1 Round Frame IP55
Parker MRZPO0037... 0.37 400 1.05 2710 2 Round Frame IP55
Parker MRZPO0055.. 0.55 400 142 2760 2 Round Frame IPS5:
Parker MR4P00055... 0.55 400 1.6 1380 4 Round Frame IP55 =
cancel | [ oK
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Il est possible de classer les moteurs par constructeur ou par puissance ou tout autre
parameétre en cliquant sur la téte de colonne, par exemple si vous voulez un classement par
tension d’alimentation cliquez sur Voltage.

& Pole Mator Current 0.51A ‘\

& - = — !ﬂ - B
E Motor Database & B | B
Motor Type Parker Power 0.09 kw MNameplate Speed B40RFM
[INDUCTION MOTOR || MR6PO0ODS.. HP HP Pawer factor
Round Frame IP55 Voltage 400V Poles &

ot

.| Manuf" Model

" Power (kW) ” HP" Voltage" Current" RPM " Hz" PowerFador" Pc\es" Description

| |
|\

T

~ 0.04

N\

Rator
Rotor

[ Rotor |

| srn63Mo8 | 0.04
SRN 63M08 | 0.04
SRN 63MOB | 0.04

400 029 &35 50 0.64 8
415 0.3 635 50 0.64 8
460 | 0.28 | 635 50 D.64 3

¥ 005

¥ 0.06

|
— N ,

Parametres du moteur Sélectionné |

¥ 0.09

R B

> 012

S 3

~ 018

Cancel | [ oK

Sélectionnez votre moteur et appuyez sur OK , cela fermera la fenétre une fois cette fenétre
fermée ne pas oublier de valider votre choix par la commande Use this Motor Data .

NOTE : A ce stade les parametres moteurs ne sont pas encore chargés dans le variateur

m Drive File Tools D:\Temp\Exemples\RAS03284U000_05_6.project™ @
: ]
| Choisir une Ea‘che} |Tr0u‘.re: \ariateur | |£~pplication | | Hardware \u’ariateur| | Charger la configuration | "J'isualise:l
|| Motor Setup || Motor Confrol Strategy | | E/S || Communications |
& Motor Type: MOTEUR ASYNCHRONE | Nominal Supply: PiEms Stack Fitted: AUCUNE Stack Required: [ AUCUNE -
0464 100% vitesse TR/mn 1500 trimn U464 100% vitesse TRfmn 1500 trimn
#0455 Courant Nom Moteur 1.56 A #0486 Tps acceleration | 105'
#0456 Tension de Base 400 V #0487 Tps deceleration [ 105_!
@ 0457 Frequence de bass 50 Hz 0484 Methode D'arrét WHz RAMPE z
#0458  Pales moteur 4 0422 Courbe VHz LOT LINEAIRE i
#0453 vitesse plague 1450 trfmn 0390 Selection service SERVICENORMAL  +
0460 Puissance motaur 0.75 kw #0377 Terminal Voltzge Mode AUCUNE -
@ 0467 Facteur de puissance 071
Permet de valider votre choix moteur
B VMotor Database Use this motor data
Parker Puissance = 0.09 kw \itesse = B40RPM
MRE6PO00D0Y... HP = HP Facteur de puissance =
Round Frame IP55 Tension = 400V Poles = &
& Pole Motor Courant = 0.514
g 4 Nom AC30P 000D46001000 Firmwars 2.17.2 E/s AUCUNE
= Project File RAS503284U000_05_4 Adresss IP 192.168.1.100 Cption AUCUNE
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE
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Hardware Variateur: Type de Controle

Dans ce sous menu de la page Hardware Variateur il est possible de choisir le type de
controle du variateur U/F,Vectoriel boucle Ouverte ou Vectoriel Boucle Fermée.

| Parker Drive Quickiool 3.

sed ol ) L “"
m Drive  File  Tools D-\Temp\RASO21340000_09 2. project™ @

| Chosir une tiche ] ‘ Trouver Variateur | ‘ Application ‘ | Hardware Varialeurl ‘ Charger la configuration | | Visualiser |
Motor Setup || Motar Canfrol Strategy || £/5 || Communications |
Mator Control Strategy: IOONTRL_)LE V{F »; |
u . Nom AC30V Firmware 1.12.4 E/s PULSE ENCODER
! Project File RA502134U000 09 _7 Adresss IP 192.168.1.101 Option AUCUNE
OFFLINE  Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance 7.5 A 400V System Board NONE

La vue ci-dessus représente un réglage en U/F. Si vous sélectionnez le mode Vectoriel un
autre choix apparait : Boucle Ouverte ( Sensorless) ou Retour Codeur (Encoder Feedback).

T Parker Drive Quick

3.2, ! ’-A:T‘ 15ed € [s] # -'
Drive File Tocls D:\Temp\RASD2134U000_09_2.project™ @ i
. ]

| Choisir une tiche ] | Trouver Variateur ‘ ‘ Application | | Hardware Variateur | ‘ Charger Ia configuration ‘ | Visualises |

Motar setup || Motor Cantrol Strategy || £/ || Communications |

i Motor Contral Strategy: ‘OONTRDLE VECTORIEL. ¥ | Control Type: [SENSORLES ']

Motor must be Autotuned when drive is operated in VECTOR CONTROL mode

:i 2 MNom AC3OV Firmware 1124 Efs PULSE ENCODER
Project File RA502134U000_09_7 Adresse IP 192.168.1.101 Option AUCUNE
OFFLINE Application ~ BASIC SPEED CONTROL  Puissance 7.5A 400V System Board NONE
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En sélectionnant le type de controle, Retour Codeur (ENCODER FEEDBACK ) d’autres
parameétres s’affichent et dépendent du type de variateur AC30P/V ou AC30D (Dual
Encoder).

Note : AC30P ne posséde pas de carte systeme (Dual Encoder System) de méme que
FAC30V

AC30V (AC30P) Motor Control Strategy

' Parker Drive Quicktool 3.27.1 (Based on CoDeSyS V3.5.9.1)

m Drive File Tools D:\Temp\RAS02134U000_09_2.project™ @

|Choisirunetéche”Trouver" T ”»"- licati ”?' d Vari IIChargerIaconﬁguraﬁonJI‘/nsualrserJ

J Motor Setup || Motor Control Strategy @ “EH Communications |

Motor Control Strategy: CONTROLE VECTORIEL | Control Type: @ [ENCODER FEEDBACK -

Motor must be Autotuned when| ‘rive i in VECTOR CONTROL mode

-10 Option
10 Option Required:

Retour Codeur Sélectionné ]

Une carte option Codeur est
montée mais cette carte n’est
pas déclarée

Avertissement de configuration des parametres
codeur (Car la carte n’est pas déclarée)

l -] Nom AC30V Firmware 1124 E/S PULSE ENCODER
Project File RA502134U000_09_7 Adresse IP 192.168.1.101 Option AUCUNE
OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Puissance 7.5A 400V System Board NONE

Une erreur de configuration comme ci-dessus n’empéche pas le chargement du projet mais
le variateur ne passera pas en mode Opérationnel tant que la configuration ne sera pas
corrigée.

En sélectionnant I'option Retour Codeur, les paramétres associés au codeur apparaissent.

Mator Setup || Motor Control Strategy ® || /0 @ | [ C ications |

Motor Control Strategy: [VECTOR CONTROL v] Control Type: ENCODER. FEEDBACK =

Motor must be Autotuned when drive is operated in VECTOR CONTROL mode

~ 10 Option FITTED: NONE
10 Option Required: ® 1517 Encoder Supply sV -
1512 Encoder Lines 2048
1513 Encoder Invert O
1514 Encoder Type ‘QUADRATURE A
1515 Encoder Single Ended ]
1517 Encoder Count Reset O
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AC30D Motor Control Strategy

Drive Fle Buld Debug Tooks % D:\Temp\RAS03284U000_02_4 project® © &

[ Motor Setup || Motor Control srategy || €/5 || Communications |

Motor Control Strategy: ( CONTROLE VECTORIEL v Control Type: | ENCODER, FEEDBACK | Fesdback Source: [SYSTEM BOSRD 5LOT 2

Motor must be | when drive is 77&10!! CONTROLmod:E

4 'I

10 Option (MAIN SPD FEEDBACK) [H| FITTED: AUCUNE

/

Le variateur
sélectionné est équipé
d’une carte systéme et
I'option carte systéme
est validée

[ Retour Codeur Sélectionné Codeur 2 sélectionné
comme retour vitesse

~System Board Option FITTED: DUAL ENCODER

System Board Required: DUAL ENCODER -

-Dual Encoder Slot 1
#1663 En

S = Dual Encoder Slot 2
pply 5V - # 1671 Encoder Lines 2048

#1678 Qutput Enable B %64 Encoder Lines H
1673 Outnut Source 5 #1665 Encoder Tnvert =
#1666 Encoder Type B
#1657 High Input Threshold B

Reglages Codeur1 #1669 Encoder Count Reset Réglages Codeur 2

\ J

e |

AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL | |F|nd Drive || Application Editor \| Drive Hardware | Parameters || Drive Scope\

Les différentes propositions pour le Retour vitesse sont :

Encoder Feedback: |SYSTEM BOARD SLOT 1 -

MAIM 5PD FEEDBACK

0L mode

5Y5TEM BOARD 5LOT 2
MONE

Le parametre MAIN SPD FEEDBACK correspond au retour vitesse via la carte optionnelle
les 2 autres parametres se réferent a la carte systeme (AC30D).

Remarque : Si vous voulez configurer le retour Vitesse en retour Resolver , il faut
sélectionner “ Encoder Feedback® puis “Main Spd Feedback”

.-IOOpﬁon(MNNSPDFEEDBACK) FITTED: AUCUNE

10 Option Required: AUCUNE v
AUCUNE

USAGE GENERAL
THERMISTANCE

RTC ET THERMISTANCE
PULSE ENCODER
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Hardware Variateur: E/S

Le sous menu E/S de la page Hardware Variateur permet de configure les E/S analogiques

de base ainsi que les E/S optionnelles. On retrouve aussi les paramétres concernant la carte
systeme.

AC30V (AC30P) E/S

m Drive File  Tools Di\Temp)\Exemples\RASO3284U000_05_4.project @
=]

|Choisil une la‘che} |Truwer” iat | | i | | Hard \u’ariateur[ | Charger la configuration | ‘.ﬁsualisai
| Motor Setup || Motor Control Strategy @ || Efs® || Communications |
Auto Close [
| Base IO ;
0007 Type Anin 01 0.0V v #0003 Type Anout D1 0.0V s
#0857 Anin 01 Offset 0% #0626 Anout 01 Scale 1
0558 Anin 01 Scale 1 #1108 Anout 01 Offset 0%
@ 0002 Type Anin 02 10,10V - 1441 Anout 01 ABS E
#0953 Anin 02 Offset 0% 0004 Type Anout 02 .
@ 0360 Anin 02 Scale 1 1
0%
0
10 Option FITTED: AUCUNE @
10 Option Required; @ [THERMISTANGE = |

Parametres des E/S Analogiques ]

@ 1004 Niveau défaut Therm
#1762 Thermistor Warn Delta

System Board Option

Avertissement sur la configuration Parametres des E/S optionnelles

une carte sonde Th est déclarée
mais aucune carte n'est montée
sur le variateur

! 5 Nom AC30P 000D46001000  Firmware  2.17.2 g/s AUCUNE
= Project File  RAS03284U000_05_1  Adress= [P 192.168.1.100 Option AUCUNE
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE
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AC30D(Carte Systeme) E/S

Pour les AC30D le sous menu E/S affiche les parameétres de la carte systéme (System

m Drive Fle Tools De\Temp\Examples\RAS032840U000_05_4.project® —
=0
‘ Cheisir une tiche 1 | Trouver Yari | Applicati | ‘ Hard ariateur ‘ | Charger la configuration I | 'n’isqzlrse(l
| Motor Setup || Motor Control Strat&gﬂ Els® H Communications |
Auto Close [7]
Base IO
#0001 Type Anin 01 ETRTY v #0003 Type Anout 01 -10.10V -
0957 Amin 01 Offsat 0% #0886 Anout 01 Scale 1
@ 0958 Anin 01 Scale & @ 1108 Anout 01 Offset 0%
#0002 Type Anin 02 10,30V - #1447 anout 01 ABS =
@ 0559 anin 02 Offset 0% 4 0004 Type Anout 02 .20V i
#0960 Anin 02 Scale i #1460 Anout 02 Scale 1
1467 Anout 02 Offset 0%
& 1468 anout 02 ABS E
IO Option FITTED: AUCUNE
10 Option Required: AucLNE v
System Board Option FITTED: NONE @
System Board Required: @ W ~Slot 1 - -Slot2 E
@ 1663 Encoder Supply 5V - #§ 1671 Encoder Lines 2048
4 1678 Output Enable = @ 1664 Encoder Lines 2048 #1672 Encoder Invert (]
@ 1679 Output Source SYSTEM BOARD SLOT 1 v @ 1665 Encoder Invert ] #1673 Encoder Type QUADRATURE -
& 1680 Output Voltage sV @ 1666 Encoder Type QUADRATURE - # 1674 High Input Thrashold E
@ 1667 High Input Threshold [ @ 1676 Encoder Count Reset B
I $ 1669 Encoder Count Reset E
Paramétres de la carte systéme
- J
= ‘ g 3 Norp AC30P 0D0D46001000 Firmware 2.17.2 ElfS_ AUCUNE ‘
Project Fle RA503284U000_05_1 Adresss IP 192.168.1.100 Cption AUCUNE
OFFLINE spplication  BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE
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Hardware Variateur : Communications

Le sous menu Communications de la page Hardware Variateur permet de configurer les
Réseaux natifs Modbus TCP (AC30V/P/D/A) , Ethernet IP et Profinet 10 (AC30P/D) ainsi
que les différents bus de terrain optionnels.

L !
m @ One Fle Buld Debug Took ©F D:\Temp|Exemples|\RAS02134U006_13_tproject © &
| Motor Setup || Motor Canfrol Strategy ||E|| Communications |
Auto Close (]
Base Modbus Communications
Modbus Parameter Mappings : (Mapping starts at register 00001) [_l'!]
#0839 Connexions maximum 1 b e [
#0342 Valider Def Modbus ] 0  AppWORDInvalue  word 1 0001 0001 B
#0540 Poids Fort en premier O 1 AppREALInVahe  real 2 0002 0003 5
#0941 Dela dpassé Modbus ,—35| 2 App WORD OutValue word 10004 0004 10
3 AppREAL OutValue  real 2 0005 0005 1%
4 12
5 13
§
7

Mapping du réseau Modbus TCP ]

Le mapping peut étre modifié en plagant votre curseur sur la colonne Index et en cliquant sur

I'icone V/‘

Indlex Mapped Parameter Type Reg. Start End

0 App Reference real 2 0001 0002 8
1 App Control Word word 1 0003 0003 9
2 Actuzl Speed Percent  real 2 0004 0005 10
ra 1
4 12
5 | Edit Modbus Mapping 13
6 14
7 15
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Sélectionnez le paramétre désiré et cliquez sur select

Des filtres sont disponibles, recherche par non ou bien par PNO

o

Selected Parameter: NOME clear Application [T | 3= Q.I

Mode de contréle
Contrdle Moteur
Regen Control
Entrées et sorties
Option E/S
Comm. de base
Cption de comm,
Defauts
Enregistrement
Clavier
Application
System Board
Phase Control

TTY Y Y Y Y vY YrY ¥y vyYyYw ey

Gestion de périph

Clase |

Les paramétres affichés dépendent de la sélection de I'option de communication.

Avertissement de configuration la
carte optionnelle déclarée n’est pas
reconnue par le variateur

&8 Drve Fle Buld Dshug Tools

D=\ Temp)\Exemples\RASD2134U006_13_1.project™ @ %
| Motor setup | | Mator Control Strategy || £/5 || Communications @ |
Auto Close
Base Modbus Communications
Comms Option FITTED: AUCUNE @
Comms Option Required: @ |CANOPEN - | | Fieldbus READJINPUT Process Mappings || Fieldbus WRITE/OUTPUT Process Mappinas |
B ) = Mzpped Parameter Type Bytes Start End
0212 Adresse noeud CANopen 1 0 word 2 0001 0001 16
#0213 Vitesse CANopen AUTD - 1 Reférence comm 0002 0003 17
#0048 Defaut Comms Actif =i 2 &
# 1853 Comms Resst Allow = a i ) ) ] ]
5 Sélection de I'option de communication
-CAN EDS File 2
B Sauvega 7 2%
Device Revision 8 24
2 @3 5 -
10 26
Supported Parameter Section 1 o7
All_Parameters (%] Mapped_Parameters i
N
13 Mapping des parametres en Lecture (PLC vers
14 .
' variateur)
Création des fichiers EDS }
g AC30P D00D46001000 OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL | | Find Drive || Application Editor I| Drive Hardware ® | Parameters || Drive Scope
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Pour I'option CANOPEN il y aussi une commande qui permet d’éditer les fichiers EDS
(Electronic Data Sheet) .

Le mappinﬁeut étre modifié de la méme maniere que le mapping Modbus TCP en cliquant
]
sur licone & .

[ Fieldbus READ Process Mappings ] _FI eldbus WRITE Process T-'Eap-ping_f._|

Index Mzpped Perameter Type Bytes. Start End

0  Comms Conbrol Word  word 2 0001 0001 16
#  Comms Reference real 4 0002 Q003 17
2 18
A Mapped Parameter:- 0681 : Comms Reference

4 20
5 21
3 b
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Onglet : Charger la Configuration

C’est a partir de cette page que 'application est chargée dans le variateur. Quelques
informations peuvent aussi étre renseignées comme, le nom qui s’affichera sur la console, le
langage sur la console, I'accés au serveur web, le nom du projet.....

m Drve File Tools D:\Temp'|Exemples\RAS0Z284U000_05_4.project® -
=1
=

‘ Choisir une tiche | | Trouver \.I'aﬁateur| ‘ Application | | Hardware Variateur| | Charger la configuration | [‘.-"s-ualsa.—-_s |

Application BASIC SPEED CONTROL

Nom  AC30P 000046001000

Language console opérateur [FRANCA]S = |

GKP View Level | INGENIEUR = Web Access |COMPLET o |

! o Nom AC30F 000D46001000  Firmware  2.17.2 E/S AUCUNE
e Project File  RA503284U000_05_1  Adresse [P 192.168.1.100 Option AUCUNE -
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE

Lorsque vous cliquez sur le bouton Programmer Variateur une fenétre apparait qui permet
de sélectionner le sens de transfert des paramétres. Par défaut le sens de transfert est du
projet vers le variateur comme représenté ci-dessous :

Les paramétres Puissance sont les méme dans le projet
et le variateur

Drive Name: AC30P

. *
h :u NON POWER Parameters

Login

ER Parameters

Cancel Login

Les Parametres réservés sont les méme dans le
projet et le variateur

* ¢ I“ RESERVED Parameters
o i

Le sens de transfert peut étre modifié, cliquez sur la fleche correspondante
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Si vous cliquez sur le texte Non Power Parameters
projet et ceux du variateur s’afficheront.

—
/ NON POWER Parameters

les différences entre les parametres du

False

Tag Mom Mode Current MNew =)
@ 1178 Type Option E/S ProjectToDrive  PULSE ENCODER AUCUNE ‘
# 1511 Encoder Supply ProjectToDrive 15V 5V 4
%1 Type Anin 01 ProjectToDrive  0.10V -10.10V T
#® 697  Activer 1-32 ProjectToDrive e FFRRF FFFFFF7F
@ 961  MNom ampli ProjectToDrive  AC30V ACIOV
® 1141 Niveau affiché ProjectToDrive  INGEMIEUR TECHNICIEN
# 11B4 Type Thermistance ProjectToDrive  CTN cTe
% 1901 RL Ramp Time ProjectToDrive  T#0s T#10s
& 1903 RL Maximum Value ProjectToDrive 00 100.0 -

“« i

Une fois le sens de transfert défini continuez en cliquant sur Login .

'

IErtract From of Wiite Paare

ACI0V

:n POWER Parameters

Crive Name:
Login

j Cancel Legin

:n RESERVED Parameters

Une fois le programme chargé , un projet Archive est créé (Archive.prj) et enregistré sur la

Carte SD (Si présente) ou sur la flash interne pour les AC30P/D.

AC30D Drive writing Archive.Prj to drive Internal Flash. 95.51 KBfs: 4259841516297 |= - |
' Drive Name  AC30D Drive Firmware 2.12.3 1j0 NONE
I - = Project File RA503284U000_01_7 IP Address 172.18.176.99 Option MNONE - I
OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Stack NONE System Board DUAL ENCODER

1€l =

Un projet archivé (Archive.prj) contient le projet et toutes les librairies utilisées.

§ oy MNom AC30P 000046001000
L Project File  RAS03284U000_05_1
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL
1

Une fois le projet archivé une icbne : apparait pour indiquer qu’une archive de I'application
courante est présente. L'indicateur de cohérence des projets devient vert.

C:\Users\gp090365\Documents\RAS0Z284U000_01_7.project

La procédure d’archivage est automatique lors du chargement d’un projet mais vous pouvez
désactiver cette fonction en décochant le case ci dessous sous File=> Write Archive
Automatically.

Write Archive Automatically
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Onglet : Visualiser

La derniére page de I'Assistant de mise en Service est une page de visualisation et de

réglages en dynamique :

¢ (Onglet Application ) vous avez acces a tous les parametres des blocs insérés sur
votre page.

* (Onglet Parameters ) et vous avez acces a I'ensemble des parametres variateur en
lecture et écriture.

* (Onglet Scope). (Se référer au chapitre Scope)

| slajaueie | uonedddy

adaag

| P2 . 11 (Based on CoDeSy! I x
m Drive File Tools 2 ] Di\Temp\Exemples\RASI3284U000_05_4.project™
|Chmsil une tiche ] ‘ Trowver Variatx\ Application | | Hardware Variateur| | Charger la configuration | | Visualiserl
A\
_ _ @
AC30.Application.Prog.App_0_Basic_Speed_Contr
. (£
; . i
=Application : BASIC SFEED CONTROL =
Bouton Login/Logout
ANIN 07 (XT307)  SPEED SETPOINT
ANIN 02 (X1302)  SPEED TRIM //
anzlog_input_01_1 [:m skip_freguencies_1 [:4 minimum_speed?_1 [:K
Analog_Input_01 _ ADD'— i _ Skip_F ies _ | Minimum_Speed? '—
Val l - 1 Output Input Dutput
— Band_1 . lf_mﬁ;ﬂm Spe =
L Frequency_1 e L Mz
anzlog_input_02_1 |_:BBT|672
Analog_Input 02 E I: Freguency_2
G = ==
[
I — 1
[t
Onglet Application
DIGIN 01 (XTZ02)  AUN,
NGIN 02 (X7203] REVERSE
JOG
NOT STOP
NOT COAST STOP
NOT GUICK STOFP
THIP RESET
T
sequencing lopic2.1 [k [-+@)
1
Nom AC30FP 000046001000 Firmware 217.2 Els AUCUNE
Project File RAS503284U000_05_4 Adresss IP 192.168.1.100 Cplion AUCUNE
oPERaTIONNEL  Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance AUCUNE System Board NONE

En sélectionnant I'onglet Application |l est possible maintenant en double cliquant
directement sur un bloc (Bloc Variateur) de modifier les parameétres en ligne (voir ci-
dessous).

Drive File Tools = -} = D:\Temp\Exemples\RAS03284U000_05_6. project™

|Chu|s|r une tache | | Trouver Vari | | | | Varian.eur| |Charger la configuration ||\Hwaliser

Reference2

Valeur

Référance appli
1266  Ajuster REF vitesse
#1265 Butée REf min

#1264 Butée REF max

#1267  Ajuster Rf en local

#0592 Référence Locale

bl e
UocDEEcc

E E
q = skip_freauencies 1 minimum_speed2_1 referance2_1
ADD > Skip_F =l Minimum Speed? |
el : - . Output ‘ ;w t Output - [ e Ctrciclt Epeseats D]
— - L IMinimum it

uoneaddy

n

adoog slajauesey

opERsTIONNEL | Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance AUCUNE System Board NOME
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STOP .
TOF #0681  Référence comm v
= £
#0551 Local _ @r
i [ T
g i Nom AC30P 000046001000 Firmware 2.17.2 E/s AUCUNE
Project File RAS03284U000_05_6 Adresse IP 192.168.1.100 Option AUCUNE -
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En sélectionnant 'onglet Parameters , les paramétres du variateur peuvent étre visualisés
ou modifiés en dynamique suivant deux types de vues:

« Parameter Menu qui est 'image des menus de la console, excepté le menu
Parametres
e Parameter Browser qui donne acces a tous les parametres du variateur.

m Drive File Tools o o D:\Temp\Exemples\RAS03284U000_05_6.project™

| Choisir une ta'chel I Trouver Variateurl |Application | [ Hardware Van'ateurl | Charger la configuration [ | Vnsualiserl

Pa MG“U\H Parameter Browser ]
Menu des Paramétri Quick Setup
Control Screen | Tag Nom Valeur Valeur Actuelle Chart
‘ Setu[:m @ 0486 Tps acceleration 20s T220s
4 Application
App Selection
Sequencing
Skip Frequencies
Min/Max Speed
Minimum Speed $o0s03 T
Reference Select
Ramp
V/F Shaping
Current Limit
4 Motor Control
Control and Type
Motor Nameplate
Auto Restart
Regen Control
4 Inputs and Outputs
Base IO
Option
System Board Option
4 Communications
Base Ethernet
Base Modbus
Option Onglet Parameter Menu
PTP
Peer to Peer
Clone v

0487 Tps deceleration 10s T210s

Consigne Jog 10 10,0%

@ 050! s T#1s

1s T=1s

o
o
8
3
-]
(]
a3

[v Chart I [T] channel 1 Enable Use Left Axis H [T] channel 2 Enable [7] use Left Axis ”

! 5 Nom AC30P 000D46001000  Firmware  2.17.2 E/S AUCUNE
Project File  RAS03284U000_05_6  Adresse 1P 192.168.1.100 Option AUCUNE -
OPERATIONNEL  Application ~ BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE

m Drive File Tools & = D:\Temp\Exemples\RASO3284U000_05_6.project™
= &

| Choisir une tiche ] | Trowver Variateur | | Lpplication | | Hardware Vanzteur | | Charger la configuration | l Vls.q.baliserl

| Parameter Menu || F Browiser | ( y N .
[ Grovping [ show Hiden [ Show Resoreed Recherche d’'un Paramétre soit par PNO
. e — ou par texte .
r Type Valeur TR BCIOENE TITENT e - %—
| Entrées et sorties i; g‘
() Option de comm =
. Defauts
o115 Etat des Anomalies.Show Warnings 1 - 3. 165FFFFFFFF 16#FFFFFFFF ¥
#0116  Etat des Anomaliss. Show Wamings 33 - 64 16%FFFFFFFF 16#FFFFFFFF E
0513 Etat des Anomalies. Actif 33 - 64 1600000000 §
#0514 Etat des Anomalies. Alertes 33 - 64 1600000000
0696  Etat des Anomalies.Premiere Anomalie AUCUNE
@ 0657  Etat des Anomalies.Activer 1-32 1G4EFEEFETE éﬂ
#0730 Etat des Anomalies.Activer 33 - 64 dword . o °
S —— Sovord Permet de regrouper [es par'ametr'es, d’afficher les
§0829  Etat des Anomalies.Alertes 1 - 32 dword parametres reserves
i 0830 Maintenance Monitor.Maintenance Warnings word TOF OO
#0881  Maintenance Monitor.Maintenance Reporting  word I 163FFFF 165FFFF
iposoz Maintznance Monitor.Maintenance Resst word 1620000 16£0000
0393 Maintenance Monitor. Ambient Temperature real ; TS 25,0 °C s
4 | m I
l ) Chart | [] channel 1 Enable Use Left Axis || || channel 2 Enable ] Use Left Axis | |
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L’onglet Scope.

Sauvegarde des réglages

m Drive File Took [+ ] Tles\RASO32840U000_05_6.project®
i
| Chaisir une léchei [Truwer\l’ar'sateur| | Application ‘ | Hardware \c’ariateur‘ | Charger la configuration —
Scope ; = NG || 1:500 VitesseSotie Rempe %2 — 0 Aus: |2 / k2 @
= Rt g z S oar b3
™ 2:335 Vitesse % ® 0 Auto Q[
3:39% Couple % — @ Aulo a
4:22  Valeur sortie dig - @ Auto m -E
g =
I \§ I il
32769 1 \L g
‘ g
Réglages des paramétres du scope |
Marche/Arret scope ] glag P P . §'
|
T ¥ i
£ 8 =
2 27606 || B !
ul : e | w
2 & g
> go g
§ 2
327684 g
B
= {05
a 327682 < e
‘ Onglet Scope
32768 -1 I I I
D0h:00m: 165.000ms 00h:00m:175.000ms 00h:00m: 185.000ms
g o Nom AC30P 000D46001000  Firmware  2.17.2 E/s AUCUNE
Project il RAS03284U000 05 6  Adresse 1P 192.168.1.100 Option AUCUNE -
cPeRaTioNNEL | Application  BASIC SPEED CONTROL  Puissance  AUCUNE System Board NONE

Pour plus de détails se référer au chapitre Oscilloscope.
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Assistant : Reconfigurer un Variateur

Onglet : Trouver Variateur

Reconfigurer un
variateur ( un ampli )

Maodifier la configuration d'un
variateur connecteé

La commande Trouver permet de scanner le réseau, une fois le variateur sélectionné le
logiciel proposera soit d’extraire I'archive a partir du variateur (si présente) ou d’ouvrir le
projet correspondant qui se trouve sur votre PC, ceci sous-entend que pour utiliser I
Assistant Reconfigurer un variateur il faut posséder la source du projet dans le cas ou
aucune archive n’est présente.

No project is loaded. To proceed to the next page you must open a project.

-

|Chuisir une tdche | ‘ Trouver Variateur| | Application | | Hardware ‘:-'Er‘&teu’| | Charger la configuration | | "f'sJEI-se’i

'

Matching Project Names

@ RA503284U000_05_6

Trouver

(# Upload Project from Dnve's intemal Flast
Lien pour extraire I'archive depuis le variateur

} Manage Gatewsys

Identify Drive
Gateway-1
= i @ a
132.168.1.100 192.168.1.101
AC30P 0D0D4600T000 AC3IOV

AC30P 000046001000
AUCUNE

2172
152.188.1.100

- -

Permet de faire clignoter la console
du variateur sélectionné

Archive présente sur la flash interne

.
i . Nom AC30P 000D46001000  Firmware 2.17.2 E/S AUCUNE
Retour = Project Fil:  RA503284U000 05 6  Adresse P 192.168.1.100 Option AUCUNE -
OFFLINE Application  BASIC SPEED CONTROL ~ Puissance  AUCUNE Systern Board NONE

IMPORTANT : Le fait que les noms de projet correspondent ne garantit pas que les
applications soient exactement les méme, par contre le projet archivé correspond a la méme
application au parametre pres, c’est-a-dire qu’aprés avoir extrait I'archive il faut en se
connectant extraire les parametres du variateur car des parametres ont pu étre modifiés
ultérieurement via la console.
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Extraction de I'Archive a partir du Lien

_# Upload Project from Dinve's Internal Flash

|dentify Drive Progress @ Manage

Gateway-1

Une fois extrait la fenétre suivante apparait dans laquelle vous pouvez choisir
'emplacement de I'archive.

Extract Project Archive M

Locations:

617472/1516297 Extracting Project Archive 19938 KB/s
Archive.prj as Archivellpload.prj

Extractinto the same folder where the archive is located
@ Extractinto the following folder:
Ci\Users\gp090365 \Documents o

Contents:

Items | Comment |

& Download information files
+ = Library profile

* Referenced devices

- Referenced libraries

[ Extact |[ concel |

e

En cliquant sur Extract le projet est extrait et s’ouvre automatiquement.

Quand le projet s’ouvre la fenétre suivante s’affiche, lors de I'extraction d’une archive il est
fortement recommandé d’extraire tous les parameétres du variateur pour étre certain d’avoir le
projet a jour.

S

0 et Porameter Vales From S

||| ALL Parameter Values Extract

NOMN-POWER Parameter Values

POWER Parameter Values DO NOT EXTRACT

Report Differences

Show this Dialog Box when a drive is selected [

Si vous sélectionnez Report Differences un rapport se créé automatiquement qui indiquera
les différences de paramétres entre votre projet et le variateur. Se référer au chapitre Drive
Report pour plus de détails.
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~Grouping —— ter Filtering - Display Mode
’ n {7 Decimal
\Ban o of Differencest ) [Z] Show ReadOnly =] Show Hidden : )
- ] Only Show Differences [Z Grouping Hexadecimal
[Z] Show Reserved 3
7} Binary
Parker AC30 Drive Report
Nom: RC30F COOD4€001000
Adresse IP: 15Z.168.1.100
Firmware: Z2.17.2
Nom de fichier: RRS03224U000_05_4
22 oct. 2018 16:11:30
Tag Nom Value In Project [ valuz In Drive 3 Uniits
0022 Valeur sortie dig 0x8020 0x8000
0486  Tps acceleration T#10s T#20s
0945  Niveau vue Web INGENIEUR TECHNICIEN
1005 Langage ENGLISH FRANCAIS
1186 Date 2t heure DT#2018-10-22-11:55:7.0 DT#1970-1-1-0:0:0.0
1266  Ajuster REf vitesse 0,00 23,00 %
1501 RL Ramp Time T#0s T#10s
1502 RL Reset Value 200 00 %
1803 RL Maximum Value 90,0 1000 %

Une fois 'archive ouverte la pastille verte indique la cohérence des projets.

C:\Users\gp020365\Documents\RAS032840000_01_7.project

Onglet : Application

Projet ouve

Application Sélectionnée

\Drive Fle Tools
| _*®

rt

]

Indicateur de cohérence des projets

C:\TEMP\RAS03284U000_01_4.project @

‘Choisir une tache ! | Trouver

Variateur| | Charger la configuration l

Visualiser I

Application | BASIC SPEED CONTROL

[ Type de Visu

Reference Select

&
=

SPEED SETPOINT Jo1)
Tps acceleration 0=
SPEED TRIM 02 (X11/02) Tps decelesation Os
Butée R&f min 10 Tps Stop Rampe 1=
Butée Réf max -110 rampe arret rapide 100ms
alisation ] DIGIN 01 (K13/02) ANOUT 01 (X11/03)]  SPEED DEMAND
REVERSE DIGIN 02 (X13/03) - ANOUT 02 {X11/04)
106 DIGIN 03 (X13/04) Sequencing MOTOR CURRENT
Diszble Cozst Swop True RELAY 11
NOTIOP JUEIOS Ot O} Disable Quickstop True Requires 10 Option p23/o1) RUNNING
NOT COAST 5TOP | DIGIN 05 (X12/02) Pawer Up Start 7004.01-00  (X23/02)
NOT QUICKSTOP | DIGIN 06 (X12/03) Trip reset By Run
TRIP RESET DIGIN 07 (X12/02) ;riﬁ}éﬁrm (x23/03) Nar
004.01-00  (X23/04) | TRIPPED
VIF Shaping
Current Limit )
PwM Control
> ~ o
. 1 I
LOI LINEAIRE ﬂ
Coursnt Mom Mateur 1.5
0
g 5 Naom AC30P Firmware 2123 E/s PULSE ENCODER
Retour N Project File RA503284U000_01_4 Adresse IP 192.168.1.105 Cption AUCUNE
OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Puissance 12.0A 400V System Board NONE
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Sur la page Application de l'assistant * Reconfigurer un variateur’, il n’est pas possible de
sélectionner une Template différente, il est seulement possible de changer de Macro. Mais il
est possible de sélectionner une Template sous File > New Project puis la fenétre ci-
dessous s'affiche et vous pouvez sélectionner votre Template.

e o renpn . @

Select Product Type: - AC30EIPS Etherdet/IP AC30PD AC30PNIO i%%%%u“ ACI0V [] Show Qlder Versions
4 ACOV il
4 Target Firmware: 1.17
Basic AC30V simple Modbus application
Basic AC30V simple Peer to Peer application using SenderReceiver library
Basic AC30V simple application 5
Default Basic Speed Control, Raise/Lower, Preset Speeds, Auto/Manual, and PID applications
Fan A Fan application
Pump A Pump application defined using metric units
Pump A Pump application defined using Impenial units B
Winder A Winder application : SPW (Speed Profile Winder),

Select a template project from the list above

Default Folder:  Dr\Temp'Exemples . m

Les versions Firmware antérieures peuvent étre sélectionnées en cochant “Show Older
Versions*.

Les étapes suivantes sont exactement les méme que p  our
L’Assistant de Mise en Service du variateur.

Assistant Surveillance du Variateur

surveillance du
variateur ( de
I'ampli )

F

Contréler et régler un variateur

L’assistant Surveillance du Variateur est exactement le méme que I'assistant

Reconfigurer un Variateur sans les pages Application et Hardware Variateur. Cet assistant
propose un acces rapide pour se connecter au variateur soit a partir du projet archivé dans le
variateur ou a partir du projet source sur votre ordinateur.

Se référer au chapitre Assistant Reconfigurer un Variateur  pour plus de détails.
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Assistant : Maintenance du Variateur

L’assistant Maintenance du Variateur permet d’effectuer ces différentes opérations | Meintenance du
* Modifier les réglages Ethernet, Adresse IP, Sous réseau et Passerelle é
* Modifier le nom du variateur. =
» lIdentifier le variateur sélectionné en faisant clignoter sa console. Logie et recherche de pames
* Changer la version Firmware du variateur

Il faut scanner le réseau si les variateurs ne sont pas reconnus automatiquement, puis
sélectionné le variateur.

' Parks

| Choisir une tiche l | Firmware | =

= Drives Found G | Drive File Browser |i Drive Maintenance (Ethernet Settings and Frmware Install)
Drive E] Type Fi |P Address Change Ethernzt Sattings and Drive Firmiware

AC3OP 000D46001000 AC30PD 2172  1S2.168.1.100 Drive Name: AC30V Edit Ethemet Settings

AC30V ACIOV 1463 1924681401 (0 g | Drive Type: AC30V
Current Firmware: 1.16.3 Change Drive Finmware
Ip Address: 152.168.1.101
Subnet: 255.255.255.0
Gateway: 0.0.0.0
AutolIP Enabled: False
DHCP Enabled: False
Webserver Enabled: True Advanced View [

Available Firmware Files

Nom du Variateur et Réglages Ethernet

Lorsque vous cliquez sur Edit Ethernet Setting une fenétre s’affiche dans laquelle vous
pouvez modifier les réglages Ethernet et I'intitulé sur la console variateur.

Ethernet Configuration
1P Address: 142,168.1.101 [C] Use DHCP
Subnet Mask: 755.255.255.0 [ Use Auto-IP

Default Gateway: 0.0.0.0

Drive Info

MName: T30V
Serial Mo:  161600000570050

| Setand save | Set | | Cancel |
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Change Drive Firmware

Par défaut PDQ posséde les derniéres versions Firmware , vous pouvez ajouter de
nouvelles versions avec la commande Add a Firmware File , vous pouvez aussi faire une
copie d'un fichier Firmware sur une carte SD en sélectionnant la version désirée puis Save
File.

Pour information :

Firmware V1.XX (AC30V)

Firmware V2.XX (AC30 P/D/A)

Firmware V3.XX ( Ethernet IP pour AC30P/D/A)
Firmware V4.XX ( Profinet 10 pour AC30P/D/A)

Cliquez sur Change Drive Firmware , la fenétre suivante s’affiche et correspond au
variateur sélectionné.

Crange Firwere N G

l b Change Firmware for AC30V?

| [ Annuler

Puis Sélectionnez une version de Firmware parmi la liste suivante
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1] Install AC30 Firmwa

AC30V
W rcsov  curentFw: 1163

Select FW or Browse for Firmware below |

AC30V

AC30V 117.2

AC30V 1163
AC30V 1.15.2
AC30V 1136
AC30V 15133
AC30V 1124
AC30V 1101

Install into Drive
Firmware Version: 1.17.2

Include Factory Application []

INSTALL

Drive State: Unknown

Puis cliquez sur INSTALL.

Lors de la procédure de mise a jour Firmware le projet est conservé, excepté si vous
modifiez depuis une V2 vers V3 ou V2 vers V4 ...... un chargement de projet sera
nécessaire une fois la mise a jour effectuée.

Si vous cochez la case “Include Factory Application “la mise & jour sera effectuée ainsi
gu’un retour aux parametres usine du variateur.

Lors ce cette procédure I'alimentation puissance n’est pas obligatoire, le +24V suffit par
contre assurez que I'alimentation soit maintenue durant tout le processus de mise & jour.

Si vous voulez downgrader le Firmware, un avertissement apparaitra. Downgrader un
Firmware peut provoquer des problémes de compatibilité, voir la note d’application
HA503564 (page d’accueil PDQ : Application notes).

Drive Application Editor

L’onglet Drive Application Editor propose un environnement qui permet de développer
votre application avec ou sans variateur connecté.

Pour lancer cet éditeur sélectionnez soit New Project , Open Project , ou Open Project
from Drive a partir de la page d’accueil.
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Basic Operations

5] New Project...

(& Open Project...
; Open Project from Drive...

Ou utilisez la liste des projets utilisés récemment.

Open a Recent Project
X My Mew Project

RA5032540000_0

RAS02134000 i

RAS02134100f C:\WUsers\gp090365\Desktop\PDQ Tests\My New

RA502134up0L | roiect-project

(T T T T T

Dans le cas d’un nouveau projet, vous devez sélectionner le type de variateur, le Firmware
ainsi que la Template (Default, Enrouleur, Peer To Peer.....) , vous avez aussi la possibilité
d’ouvrir des applications avec des Firmware plus anciens.

Pour information :

Firmware V1.XX (AC30V)

Firmware V2.XX (AC30 P/D/A)

Firmware V3.XX ( Ethernet IP pour AC30P/D/A)
Firmware V4.XX ( Profinet 10 pour AC30P/D/A)

[
]

I Select Product Type:  AC30EIPS Etheritet/IP AC30PD 7 AC30PNIO i%%%%U ﬁcanvﬂ[l Show Qlder Versions

| Mew Project From Templ

4 ACIOV il
4 Target Firmware: 117 [ Sélection du type de variatm [ Firmware plus ancieﬁ
Basic AC30V simple Modbus application
Basic AC30V simple Peer to Peer application using SenderReceiver library
Basic AC30V simple application =
Default Basic Speed Control, Raise/Lower, Preset Speeds, Auto/Manual, and PID applications
Fan A Fan application
Pump A Pump application defined using metric units
Pump A Pump application defined using Imperial units B
Winder A Winder application : SPW (Speed Profile Winder). Sélection de I'application ]
-

Select a template project from the list above
Default Folder:  D:\TempiExemples . g
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Une fois votre Template sélectionnée la page suivante s’affiche

D:\Temp\RAS02134U000_10_6.project &

R Pointer
* Control Point
= Input

Ef = = =
[E|

= Output
IF Box

»= Jump

Sélection des Macros

m

= Label
100 @s_ © Return
L [a 4l Composer
=Application 0: BASIC SPEED CONTROL = =l I selector
= Comment =
== Connection Mark - Source

«= Connection Mark - Sink

ANIN 01 (X11/01)  SPEED SETPOINT
ANIN 02 (X1302)  SPEED TRIM

ZFF Input Pin

analog_input_01_1 skip_frequencies_1 minimum_speed2_1
Analog_input_01 A0 T Winimum, Spooi2 ("] T+ Output Pin
Val pu Outpu Input Output R | | + Logic Functions
—{Band_1 —Minimum + Value Functions
—Frequency_1 —{Mode = =
analog_input 021 . Jpand 2 + Comparison Functions -
Analog_Input_02 —{Frequency_2 J S “ Documentation | [ Graphical @
Value| —{Band_3 = =
—Frequency_3 Skip_F
—Band_4 Nom Valeur Units * ‘
—{Erequency 4 Skip Freq Band 1 0 Hz
Skip Frequency 1 0 Hz
[ Configuration du Bloc sélectionné ] Skip Freq Band 2 ok
Skip Frequency 2 0 Hz
— i R [+Q (w0 & - Skip Freq Band 3 0 Hz
<« 1 »
) Build Errors:0 REBUILD Project Info: _Device Type: AC30V__Device Version: 1.13 _Compiler Version: 3.5.9.10
No Drive Selected ’ \ Find Drive | Application Editor | Drive Hardware || F [Torive Scopel

Sur cette vue (Blocs Fonction) vous pouvez sélectionner un bloc a partir de la bibliotheque et
I'insérer dans votre configuration pour créer de nouvelles fonctionnalités.

Dans I'exemple ci-dessous le bloc Skip Frequencies a été sélectionné, et les paramétres
propres a ce bloc peuvent étre visualisés sous I'onglet Documentation ou modifiés sous
'onglet Parameters .

Parameters || Documentation Il Graphical

FUNCTION_BLOCK Skip_Frequencies_ F
*** Skip_Frequencies_ *** Used to avoid resonances in the mechanical
system
MName Type Comment
Input REAL % (---) Input as percentage of maximum Speed
Band_1 REAL Hz (----) Width of skip band 1 in Hz E
Frequency_1 REAL Hz (--—) Centre frequency of skip band 1 in Hz
Band_2 REAL Hz (—--) Width of skip band 2 in Hz
Frequency_2 REAL Hz (-——-) Centre frequency of skip band 2 in Hz
Band_3 REAL Hz (----) Width of skip band 3 in Hz
Frequency_3 REAL Hz (----) Centre frequency of skip band 3 in Hz
Band_4 REAL Hz (-—--) Width of skip band 4 in Hz
Frequency_4 REAL Hz (-—-) Centre frequency of skip band 4 in Hz =
Qutput REAL % (----) Output -
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Cet onglet vous permet de scanner le réseau.
Pressez le bouton Trouver , le logiciel va lister tous les AC30 présents sur le réseau.
La commande Identify Drive permet se faire clignoter la console du variateur sélectionné.

'Y Parker Drive Quicktool 34.

EPWI® @ o Fie buid Detug Tods O

D:\Temp\RAS02134U000_10_6.project* & &

AC30V 192.168.1.10

Commande On/ Off Line,

AUCUNE

Drive Type AC30V

Firmware 1.13.1

Project File RA502134U000_10_6
System Board
E/S

Projet Actuel

NONE
PULSE ENCODER
Option AUCUNE

N

Manage Gateways
Identify Drive

Les deux applications correspondent Attention les \

Gat -1 < A . -
- L paramétres peuvent étre différents
= “
192.168.1.10

AC30P AC30V

Informations propres au variateur sélectionné ]

{ Variateur sélectionné ]

W AC30V OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL | | Find Drive || Application Editor || Drive Hardware || Parameters || Drive Scope |

Lors de la sélection du variateur la fenétre suivante s’affiche

] Extract Parameter Values From Selected Drive (1= (= S| Cette fonction permet d’extraire les

| parameétres du variateur vers votre projet,
attention si vous avez paramétré par
exemple le mapping de communication et
vous faites Extract vous perdrez vos
valeurs. Par contre suite a un
autoréglage cette fonction est utile, vous
avez la possibilité d’éditer les différences

avec Report Differences

.i'fn':';ALLPaﬁmeter Values Extract

NON-POWER. Parameter Values

POWER Parameter Values DO NOT EXTRACT

Report Differences

Show this Dialog Box when a drive is selected [V

Au-dessus des onglets, la commande ‘Drive’ permet un accés direct au serveur web du variateur
sélectionné, ainsi que I'extraction des parametres.

m & [Dfive] Fle Buld Debug Took @2

@ Goto Drive Webpage li
Extract Parameter Values b

AC30P D00D4604 Extract ALL Parameter Values from Selectsd Drive

. Extract POWER Parameter Values from Selected Drive
Drive Type AC % Login/Program Drive

Firmware 2.1 Extract NON-POWER Parameter Values from Selected Drive
Project File RA £ |ogout

SystemBoad NOU © Extract Parameter Values From Clone File

EfS Al

Opticn AU Create a Parameter Report

Show Extract Parameters Dialog when selecting a drive
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Onglet Drive Hardware

La page Drive Hardware est divisée en 4 sous menus et propose un acceés aux parametres moteur, au
type de régulation, au paramétrage des E/S ainsi qu’aux options de communication.

Drive Hardware: Motor Setup

0 Parker Drive Qutdmol 3.4.13.1 (Based on

m‘omﬁhmmmmlsa;

[ Etage de puissance monté ] [ Etage de Puissance Configuré

D:\Temp\!

Motor Setup “ Motor Control Strategy H E/s H Communications l \ “‘
& Motor Type: (MOTEUR ASYNCHRONE < Bim Steck Fitted: 7.5A 400V StackRequired:  (Z5A 400V ]
- Motor Data [H] ~Basic Control
#0455 Courant Nom Moteur 0464 100% vitesse TR/mn 1500 tr/mn
0456 Tension de Base 0486 Tps acceleration 10s
0457 Fréquence de base #0487 Tps deceleration 10s
$0458 Pdles moteur #1257 Methode d'arrét SVC RAMPE v
$0459 Vitesse plaque 930 tr/mn $0390 Selection service SERVICENORMAL v
#0460 Puissance moteur 1.55 kw

Parametres Moteur I

Librairie Moteurs

B Motor Database

Type de Moteur

[ Parametres de base }

g AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL

| [Find rive | Application Editor || Drive Hardware | Parameters || Drive Scope |

A partir du menu déroulant sélection du type de moteur, il est possible de choisir soit Moteur Asynchrone
ou Moteur PMAC (Servo),le mode AFE peut étre aussi sélectionné (Uniqguement AC30P/D).

Sélection du type de Moteur pour AC30P/D

| Choisir une tiche ] | Trouver Variateur | | Application |

] Motor Setup || Motor Control Strategy ||El| Communications |

ﬁ- Mator Type:

- Motor Data MOTEUR PMAC
#p 0464 100% vitesse TAFE

MOTEUR ASYNCHROMNE -

Mominal &

| 1500 tr/mn

#0455 Courant Mom Moteur

Note: Pour utiliser le variateur en

1.56 A

mode AFE

, la macro AFE doit aussi étre sélectionnée.

Les paramétres de base du variateur dépendent de I'étage de puissance sélectionné

(Rampe,Courant ..
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Si vous changez I'étage de puissance vous pouvez visualiser les nouvelles valeurs par défaut qui seront
affichées via la fenétre ci-dessous. .

i Power Default Changes )
MOME -> 5.5 A 400V
The Drive's Required Power Stack has changed. Power Defaults will alen ba channsd
Click Here to Review Changes Cliquez pour voir les nouvelles valeurs ]
Accept Changes I [ Cancel I
L 4
f Power Default Changes - - - -. . - E
NONE->5.5A 400V
The Drive's Required Power Stack has changed. Power Defaults will also be changed.
Click Here to Review Changes
Tag Name Original Value Mew Value

~) Basic Motor Parameters

252 Brake Rated Power 01w 0.22 kKW Utilisez ce bouton pour |/~

455 Rated Motar Current 156A 494 COHSGFYGI: las valeurs adh

459 Mameplate Speed 1400 RPM 1420 RPM précedentes =

460 Matar Power 11kw 2.2kW i

4a1 Power Factor 071 0.78 il

1550 Mameplate Mag Current 0.8BA 245A =)

~ Expert Motor Parameters

278 mras coupling kc 14987 6.245 il

280 mras adaptive ko 4.3851 1.5279 "

282 mras adaptive td 0.11s 0.14s sl

590 total inertia 0.0014 kgm® 0.0035 kgm* ol

Nouvelles valeurs Chargées ]
| Accept Changes | I Cancel |
]

Il y a aussi une base de données moteur qui peut étre utilisée pour charger les paramétres moteur. Une
fois sélectionnée la fenétre suivante s’affiche :

P ——— e g . - = B [ _1

Motor Type Parker Power 0.09 kw Nameplate Speed B40RPM
INDUCTION MOTOR ¥ || MRGPO000S... HP HP Power factor

Round Frame IP55 Voltage 400V Poles 3

6 Pole Motor Current 0.51A

D:agau:ﬁx\qrddup & here to group by that column

Model\ \Qer (kW) || HP

Manuf Voltage| Current

RPM || Hz" PowerFactor| Pcles" Description

I | Parker MR&POOO | 400 | 0.51 840 6 Round Frame IP55
Parker MR4PD0D1Z 400 0.55 1360 4 Round Frame IP55
Parker MREPO0D1Z... 400 .62 850 ] Round Frame IP55
Parker, M Round Frame IP55

rarker MR Sélectionnez le Type de moteur ici ] Round Frame IPS5

| | Parker MR Round Frame IP55
Parker MRGPO00Z5... 0.25 400 0.87 400 ] Round Frame IP55
Parker MRZP00025... 0.25 400 0.71 2710 2 Round Frame IP55
Parker MR4PO0025... 0.25 400 0.91 1340 4 Round Frame IPS5
Parker MR4PO0D37... 0.37 400 111 1370 4 Round Frame IP55
Parker MR6PO0D37Y... 0.37 400 1.27 890 1] Round Frame IP55
Parker, MR2ZP00037... 0.37 400 1.05 2710 2 Round Frame IP55
Parker MR2ZPO00S5... 0.55 400 1.42 2760 2 Round Frame IPS5:
Parker MR4PO00S5... 0.55 400 1.6 1380 4 Round Frame IP55
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Il est possible de classer les moteurs par constructeur ou par puissance ou tout autre parameétre en
cliguant sur la téte de colonne, par exemple si vous voulez un classement par tension d’alimentation
cliquez sur Voltage :

i = - - - = — e 7y
o Motor Database &= » — o0
MotorType | parker Power 0. Mkw MNameplate Speed B40RPM
INDUCTION MOTOR || MR6POOODS... HP Power factor
Round Frame IP55 Voltage 4DDV Poles 6
& Pole Motor Current 0.51A ‘\
| | Grouped by: Power (L] \
.lManuf Model Fower(kW)”HP Voltage|| Current || RPM ||Hz|| PowerFactor|| Poles || Description |\ \ |é|
[ | ~ 009 \ \
|RDt0r S5RN 63M08 | 0.04 400 0.29 635 50 0.64 8 \
Rotor = 5RN 63M08 0.04 415 0.3 635 50 0.64 B N
Rotor | S5RN 63M08 0.04 460 0.28 635 50 0.64 8 . , . ,
| = Paramétres du moteur Sélectionné
¥ 0.06
¥ 0.09
>y "
> 0:12
I
1
> D18
-
cancel | [ oK
. —_— — = = — |

Sélectionnez votre moteur et appuyez sur OK, cela fermera la fenétre une fois cette fenétre fermée ne
pas oublier de valider votre choix par la commande Use this Motor Data .

Note : A ce stade les parametres moteur ne sont pas encore chargés dans le variateur.

m“mﬁkmwoebugnmq

D:\Temp\RAS03284U000_02_4.project™ é
Motor Setup ” Motor Control Strategy ] E/S [ Communications l
ﬁ' Motor Type: MOTEUR ASYNCHRONE v llm Stack Fitted: 7.5A 400V Stack Required: 7.5A 400V ¥,
~Motor Data ~Basic Control
@ 0455 Courant Nom Moteur 43 A 0464 100% vitesse TR/mn 1500 tr/mn
@ 0456 Tension de Base 400 V 0486 Tps acceleration 10s
0457 Fréquence de base 50 Hz 0487 Tps deceleration 10s
0458 Pdles moteur 6 1257 Methode d'arrét SVC RAMPE -
$0459 Vitesse plaque 930 tr/mn 0390 Selection service SERVICENORMAL  +
@ 0460 Puissance moteur 1.55 kw
Permet de valider votre choix moteur
&) Motor Database Use this motor data
Parker Puissance = 0.09kw Vitesse = 840RPM
MR6P00009... HP = HP Facteur de puissance =
Round mee 1P55 Tension = 400V Poles = 6
6 Pole Mo Courant = 0.51A
l AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL | [ Find Drive || Application Editor | Drive Hardware | Parameters || Drive Scope
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Drive Hardware: Motor Control Strategy

Ce sous menu de Drive Hardware permet de paramétrer le type de contrdle (U/F, Vectoriel).

Le logiciel vous indique aussi les options montées sur le variateur , qui ont été reconnues lors du * Scan’
réseau. Dans I’exemple ci-dessous, présence d’'une carte systeme ( AC30D)

m @ Drive File Buid  Deb Debug  Tools o; 7 :\Temp\RASOSZ 02_4.project* © &
Motor Setup || Motor Control Strategy I E/S Oommumcabons]
Motor Control Strategy: (CONTROLE VECTORIEL -] Control Type: (ENCODER FEEDBACK v|  Feedback Source: [SYSTEM BOARD SLOT 2 -
Motor must be d when drive is cron CONTROL mode [H]

-10 Option (MAIN SPD FEEDBACK) FITTED: AUCUNE

10 Option Required:
Le variateur

sélectionné est
équipé d’'une carte
systeme et |'option

Retour Codeur

Sélectionné Codeur 2 sélectionné

comme retour vitesse

- System Board Option FITTED: DUAL ENCODER

Syt Boand Rquired: - Dual Encoder Slot 1 Dual Encoder Slot 2
1663 Encoder Supply sV v @ 1671 Encoder Lines 2048
#1678 Output Enable a #1664 Encoder Lines 2048 #1672 Encoder Invert a
#1675 Output Source SYSTEM BOARD SLOT1 + #1665 Encoder Invert a #1673 Encoder Type QUADRATURE =
#1680 Output Voltage sV #1666 Encoder Type QUADRATURE - #1674 High Input Threshold ]
@ 1667 High Input Threshold a #1676 Encoder Count Reset (4]
, ] $1669 Encoder Count Reset A
J Réalaces Codeurl J Réalaaes Codeur 2
§ AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL l [Find Drive || Application Editor || Drive Hardware || Parameters || Drive SCope |

La vue ci-dessous indique qu’une carte systeme est présente sur le variateur mais non déclarée dans le
projet.

m & Drive Fle Buld Debug Tooks q ' ) ]  D\Temp\RAS03284U000_02_dproject” © & )
Motor Setup || Motor Control Strategy ® |[£/5 | [ Communications |
Motor Control Strategy: CONTROLE VECTORIEL - Control Type: (ENCODER FEEDBACK |  Feedback Source: @ [SYSTEM BOARD SLOT 2 v
Motor must be d when drive is d in VECTOR CONTROL mode

10 Option (MAIN SPD FEEDBACK) FITTED: AUCUNE @

10 Opton Reiee e —

- System Board Option FITTED: DUAL ENCODER  NOT Configured

BN - —

§ AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL | IFind Drive || Application Editor | Drive Hardware ® | Parameters | Drive Scope
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Les différents parametres apparaissent en fonction des choix précédents, par exemple si vous
choisissez le mode de contréle Sensorless , les parameétres propres au codeur ne seront pas
accessibles.

AC30V (AC30P) Motor Control Strategy

| Parker Drive Quicktool 3.4.13.1 (Based or

l Motor Setup | H Motor Control Strategy ]@ [ Communications ]
Motor Control Strategy: (CONTROLE VECTORIEL - Control Type: SENSORLESS -
Motor must be d when drive is d in VECTOR CONTROL mode

Les différentes propositions pour le Retour Vitesse sont :-

Encoder Feedback: |SYSTEM BOARD SLOT 1 -

MAIM 5PD FEEDBACE
OLmode |syTEmBomRDSIOTI |

SYSTEM BOARD SLOT 2
NOME ]

Le parametre MAIN SPD FEEDBACK correspond au retour vitesse via la carte optionnelle retour
vitesse les 2 autres se réferent a la carte systéme (AC30 D/A).

Remarque : Pour un retour Resolver , sélectionnez retour * Encoder Feedback’ et choisissez dans la
liste sous I'option Main Spd Feedback Resolver and Thermist .

Motor Setup || Motor Cantrol Strategy @ || £/5 @ || Commurications |

Motor Cantrol Strategy: [G)NTROLE VECTORIEL A Control Type: | ENCODER FEEDBACK. v ‘ Feedback Source: | MAIN SPD FEEDBACK

Motor must be Autotuned when drive is operated in VECTOR CONTROL mode
-10 Option (MAIN SPD FEEDBACK) @ FITTED: AUCUNE @

10 Option Requirad: v| 1751 Resolver Frequency 8 kHz
$1720 ResoherVolzge v
#1792 Resolver Ratia 05
#1825 Resohver Max Spesd 20000 trfmn
$1753 Resohver Poles 2

#1822 Resolver Built-In Gear 1

1810 Resolver Invert B
#1815 Resolver Speed Fiter 1000 %
{1851 Resaver Min Fiter 100 He
#1615 Resohver Resolution  AUTO -
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Drive Hardware: E/S

Drive Hardware E/S permet de configurer les E/S analogiques ainsi que les E/S optionnelles.

Pour les AC30D les paramétres concernant la carte systeme sont aussi affichés.
AC30V (AC30P) E/S

D icktool 3.4

| Parke Q 1 |
m‘mﬁhmuo@gnﬂq ] ]

D:\Temp\RAS03284U000_02_4.project™ & &

[ Motor Setup | [ Motor Control Strategy || €/S |[ Communications |

Auto Close [¥]
Base 10 ]
0001 Type Anin 01 -10.10V v §0003 Type Anout 01 -10.10V v
#0357 Anin 01 Offset 0% #0686 Anout 01 Scale 1
@ 0958 Anin 01 Scale :! @ 1108 Anout 01 Offset 0%
#0002 Type Anin 02 10,10V = #1441 Anout 01 ABS a
#0959 Anin 02 Offset 0% $0004 Type Anout 02 0.10v -
#0960 Anin 02 Scale #1460 Anout 02 Scale 1
[ Paramétres des E/S Analogiques 01467 Aok (2 Offet i
#1468 Anout 02 ABS a

10 Option FITTED: AUCUNE
System Board Option FITTED: DUAL ENCODER

System Board Required:

~Dual Encoder Slot 2

- #1671 Encoder Lines 2048

#1678 Output Enable B 2048 1672 Encoder Invert 8

#1679 Output Source SYSTEMBOARD SLOT1 v a8 #1673 Encoder Type QUADRATURE E

1680 Output Voltage sV - QUADRATURE - #1674 High Input Threshold [}
B8 1676 Encoder Count Reset |
@]

Paramétres des E/S optionnelles ]

l AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL

| lFind Drive || Application Editor | Drive Hardware | Parameters || Drive ScopeJ
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Drive Hardware: Communications

Drive Hardware Communications permet de configurer les Bus de terrain natif (Suivant le Firmware chargé)
ainsi que les différents bus de terrain optionnels.

359.1)

m @ Drive File Buld Debug Tools ©F D:\Temp\RAS03284U000_02_S.project* &

[ Motor Setup H Motor Control Strategy |[¥H Communications ‘

Auto Close
Base Modbus Communications
Modbus Parameter Mappings : (Mapping starts at register 00001)
’ 032 um : Index Mapped Parameter Type Reg. Start End
#0942 Valider Def Modbus 0  AppWORDInValue word 1 0001 0001 8
#0940 Poids Fort en premier ] 1 AppREALInVake  real 2 0002 0003 9
2 WORD Out Value  word 1 0004 0004 10
#0941 Delai depassé Modbus 3s Aop g
3 AppREALOutValue real 2 0005 0006 11
4 12
5 13
6 14
7 15
Comms Option FITTED: AUCUNE
Mapping du réseau Modbus TCP ]
| AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL [ [Find Drive || Application Editor | Drive Hardware | Parameters || Drive Scope]

Le mapping peut étre modifié en placant votre souris sur la colonne Index et en cliquant sur I'icone %

Index Mapped Parameter Type Reg. Start End

0 App Reterence real 2 0001 0002 8
1 App Control Ward word 1 0003 0003 9
2 Actuzl Speed Percent  real 2 0004 (0005 10
& m
4 12
5| Edit Modbus Mapping k 13
6 14
7 15

Sélectionnez le paramétre désiré puis cliquez sur Select

Selected Parameter: NOMNE clear Application [7] I

Mode de contrdle
Contréle Moteur
Regen Control
Entrées et sorties
Option E/S
Comm. de base
Option de comm,
Defauts
Enregistrement

Clavier

Application
System Board
Phase Control

Y V¥V VY ¥ VY Y Y Y vV YTYY

Gestion de périph
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Les paramétres affichés dépendent de la sélection de I'option de communication.

] Parker Drive Qui =
parke I La carte optionnelle déclarée ne correspond  foe © &
[Vt Setup | [ Fiokor Control Srtegy | [ €75 || Commmicaiors @] ] pas a celle montée Avertissement de ‘
configuration uto Close 1|
Base Modbus Communications /\ )
Comms Option FITTED: AUCUNE @ |
Comms Option Required: @ Fieldbus READ/INPUT Process Mappings_ || Fieldbus WRITE/OUTPUT Process Mappings |
Indsx  Mapped Parameter Type
$ 0212 Adresse noeud CANopen 1 0 Mot de contrdle comm word
$0213 Vitesse CANopen AUTO - 1 Référence comm real
#0048 Defaut Comms Actif 2
#1853 Comms Reset Allow =]
~CANopen EDS File
B sauvege
Device Revs Mapping des paramétres (PLC vers variateur)
2
Supported Para n
All_Parameters! W | Mapped_Parameters 27
Sélection de I'option de communication ]
15 31
Création des fichiers EDS ]
§ AC30P OFFLINE | BASIC SPEED CONTROL ] |Find Drive || Application Editor || Drive Hardware ® | Parameters || Drive Scope

Pour I'option CANOPEN il y aussi une commande qui permet d’éditer les fichiers EDS (Electronic
Data Sheet) .

Lreﬂmapping peut étre modifié de la méme maniére que le mapping Modbus TCP en cliquant sur I'icbne
b
7

_' Fieldbus READ Process Mappings ' Fieldbus WRITE Process Mappings

Index  Mzooed Perameter Type  Bytes St=t  End

0 Comms Conbtrol Word  word 2 0001 90001 16
_@' Comms Reference real 4 0002 0003 17
2 18
: | Mapped Parameter:- 0681 : Comms Reference l =
4 200
5 21
3 77
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Chargement du Projet

Pour charger votre projet, il faut utiliser la commande suivante ‘Login’

9 Goto Drive Webpage

@ File Build Debug Tools
— Extract Parameter Values »

n0: B ©f Login/Program Drive

- ¥
X TProgram selected drive and go online

Create a Parameter Report

Les paramétres de puissance du projet et du
variateur correspondent

Login

POWER Parameters
Cancel Login

NON POWER Parameters

RESERVED Parameters

Le sens de transfert peut étre modifié, cliquez sur la fleche correspondante

. " | *
| NON POWER Parameters

Si une différence est détectée entre les deux projets le texte passe en bleu, en cliquant sur le texte Non
Power Parameters les différences s’afficheront.

Tag Nom Made Current MNew =

@ 1178 Type Option E/S ProjectToDrive  PULSE ENCODER AUCUNE

% 1511 Encoder Supply ProjectToDrive 15V 3V

%1 Type Anin 01 ProjectToDrive  0.10V -10..10 V

# 697  Activer 1-32 ProjectToDrive ~) FFFFF [ FFFFFF7F

@ 961  Nom ampli ProjectToDirive  AC30V ACI0V

@ 1141 Niveau affiché ProjectToDrive  INGEMIEUR TECHNICIEN

® 11B4 Type Thermistance ProjectToDrive CTN CcTP

% 1901 RL Ramp Time ProjectToDrive  T#0s T#10s

& 1903 RL Maximum Value ProjectTeDrive 00 100.0 ~:
‘| n b
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Important : Les paramétres codeur ne font pas partie des paramétres ‘ Power Parameters ‘, aprés un
autoréglage bien penser a sélectionner le sens de transfert du variateur vers PC pour ‘Power
Parameters’ ainsi que pour ‘Non Power Parameters’.

Une fois le sens de transfert défini continuez en cliquant sur Login . Login

Cancel Login

Quand le programme est chargé , un projet Archive est créé (Archive.prj) et chargé sur la Carte SD (Si
présente) ou sur la flash interne pour les AC30P/D.

AC30D Drive writing Archive.Prj to drive Internal Flash. 95.51 KBfs: 4259841516297

i Drive Name ~ AC30D Drive Firmware 2.12.3 1jo NONE
I- Project File  RAS503284U000_01_7 IP Address ~ 172.18.176.99 Option NONE -I

OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL  Stack NONE System Board DUAL ENCODER

1€l

Un projet archivé (Archive.prj) contient le projet et toutes les librairies utilisées.

Une fois le projet archivé une icbne } apparait pour indiquer qu’une archive de I'application courante est
présente. L'indicateur de cohérence des projets devient vert.

C:\Users\gp090365\Documents\RAS032840U000_01_7.project

a 9 MNom AC3I0P 000046001000
a - Project File:  RA503284U000_05_1
OFFLINE Application BASIC SPEED CONTROL

La procédure d’archivage est automatique lors du chargement d’un projet mais vous pouvez désactiver
cette fonction en décochant le case ci dessous sous File> Write Archive Automatically.

Write Archive Automatically

Une fois cette operation effectuée le projet est chargé et vous étes connectés directement en Mode
Online sur le variateur .
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Mode Online

Vous pouvez visualiser I'ensemble des parameétres en temp réel.

D:\Temp\RAS03284U000_02_5.project* & &

AC30.Application.Prog.App_0_Basic_Speed_Control_0

=Application 0: BASIC SPEED CONTROL =

ANIN 07 (X1107)  SPEED SETPOINT
ANIN 02(X1302) ~ SPEED TRIM

Comande Logout

ANOUT 01 (X11/03) DEMAN,
ANOUT 02 (X11/04) MOTOF|

<

analog_input_01_1 [:3 skip_frequencies_1 [:4 minimum_speed2_1 [:5 reference2_1 @) anal|
ADD Skip_Frequencies_ Minimum_Speed?_ Reference2 L‘:‘_M
Output| Input (o] Remote_Setpoint Speed_Demand = lue
o o] Max_Speed_Clamp i
L __IMin_Speed_Clamp
[ ° Jere Setpoint
feedbacks2_1
—l:- prr—— g
Actual_Speed_RPM |———]
Actual_Speed_PCT == anal¢
Motor_Current_A = Ana
Motor_Current_PCT = \Value
Actual_Torque_PCT = 5
DIGIN 01 (X13102) RUN. DC_Link_Volts =—— =
DIGIN 02 (X1303) REVERSE
DIGIN 03 (X1304)  JOG
DIGIN 04 (X12001) NOT STOP
DIGIN 05 (X1202)  NOT COAST STOP =
DIGIN 06 (X1203)  NOT QUICK STOP RELAY 01 available on AC30V,
DIGIN 07 (X12/04)  TRIP RESET RELAY 02 available on AC30V.
P 7 RELAY 11 (23001 & X2302)
___;""‘i_@ i RELAY 12 (X23/03 & X23104)
Digital_lnputs _logic2_1 = “requires /10 Option 7004-01-0
As_WORD Sequencing_Logic2_ q digital_outputs_1
Digin_01 Run_Forward Running
Digin_02 1 Run_Reverse Tripped As_WORD |
Do 1 oo st 2o [+ [10% & -
| »

m

PREMIER ANOMALIE  AUCUNE | | Find Drive || Application Editor | Drive Hardware || Parameters || Drive Scope |

I! AC30P OPERATIONNEL | BASIC SPEED CONTROL

Il est possible en double cliquant directement sur un bloc (Bloc Variateur) de modifier les paramétres en

ligne (voir ci_dessous).

ive Qui o8] 8 [
[ﬂad"r Drive Quicklool 34131 (Based onCoDeSYSIES91) il SENNINS SN e - — A -—
f m # Drive File Build Debug Tools o [ D:\Temp\RAS03284U000_02_5.project™ & &
U A 0.App atio Prog.App_0_Ba peed o ol 0
=Application 0: BASIC SPEED CONTROL = (T
ANIN 01 (X11/01)  SPEED SETPOINT ANOUT 01 (X11/03) DEMAN,
ANIN 02 (X1302)  SPEED TRIM ANOUT 02 (X11/04) MOTOR
analog_input_01_1 skip_frequencies_1 minimum_speed2_1 reference2_1 anal¢
~ Selected CFC =
Reference2
Tag Nom Valeur = =
$0680 Référence appli 0
1266 Ajuster Réf vitesse 0
@ 1265 Butée REf min 110 feedbacksz_l 5
1264 Butée Réf max 110 E " Actual_Speed_RPM |2
#1267 Ajuster Réf en local B Actual_Speed_PCT :|: analc
Motor_Current_A = Ana
0552 Référence Locale 30 Motor_Current PCT - {Value
$0681 Référence comm 0 W‘T“‘.‘""‘W
DIGIN 01 (X1302) RUN DC_Link_Volts: —
DIGIN 02(X1303) REVERSE $0591 Local =] s
DIGIN 03 (X1304) JOG
DIGIN 04 (X12001) NOT STOP
DIGIN 05 (X12002)  NOT COAST STOP 5
DIGIN 06 (X12003)  NOT QUICK STOP RELAY 01 available on AC30V.
DIGIN 07 (X1204)  TRIP RESET RELAY 02 available on AC30V.
——— 7 RELAY 11 (X23/01 & X23/02)
—digital_inputs_1 0 . ) RELAY 12 (X23/03 & X23/04)
Digital_Inputs . sequencing_logic2_1 = “ requires 10 Option 7004-07-0
As_WORD Sequencing_Logic2 _ q digital_outputs_1
Digin_01 Run_Forward Running igif ‘
Digin_02 1 Run_Reverse Tripped
Digin_03 | Reverse Healthy
gl — = s
' AC30P OPERATIONNEL | BASIC SPEED CONTROL

PREMIER ANOMALIE AUCUNEI [ Find Drive || Application Editor | Drive Hardware || Parameters || Drive Scope |
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Onglet : Parameters

En sélectionnant 'onglet Parameters , les parameétres du variateur peuvent étre visualisés ou modifiés
en dynamique suivant deux types de vues:

» Parameter Menu qui est 'image du menu Réglage et Monitor de la console.
» Parameter Browser qui donne acces a tous les paramétres variateur.

m % Drive File Build Debug Tools - -} [ ] D:\Temp\RAS03284U000_02_5.project* & &

Parameter Menu || Parameter Browser | [ 12/0
Menu des Paramétres Control and Type
Control Screen = Tag Nom Valeur Valeur Actuelle Chart Help
“ Setugui —— 0511 Motor Type or AFE MOTEUR ASYNCHRONE - MOTEUR ASYNCHRONE
4 Application 0512 Type contrdle (CONTROLE VECTORIEL v CONTROLE VECTORIEL
App Selection
Sequencing
Skip Frequencies @1743  Encoder Feedback SYSTEM BOARD SLOT 2 - SYSTEM BOARD SLOT 2
Min/Max Speed
Minimum Speed 0464  100% vitesse TR/mn 1500 1500,0 tr/mn
Reference Select
Ramp
V/F Shaping 0487 Tps deceleration 10s T#10s
Current Limit
4 Motor Control
#0417  Lim Couple Générale 150 150,0%
Motor Nameplate
Auto Restart o125
Autotune $0504 Tps Stop Rampe 10s T#10s
Regen Control
4 Inputs and Outputs 0390 Selection service SERVICE NORMAL i SERVICE NORMAL
Base I0
Option
System Board Option |
SB Encoder Slot1
SB Encoder Slot2
4 Communications
Base Ethernet
Base Modbus
Option
PTP
Peer to Peer
Clone
Environment
4 Monitor
Quick Monitor

4 Annlirstinn

#1533 Control Type ENCODER FEEDBACK - ENCODER FEEDBACK

0486 Tps acceleration 10s T#10s

@0305 Limite courant 150 150,0 %

11

Methode d'arrét SVC RAMPE » RAMPE

I{ AC30P OPERATIONNEL | BASIC SPEED CONTROL PREMIER ANOMALIE AUCUNE| | Find Drive || Application Editor || Drive Hardware | Parameters | Drive Scope
L
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m 4 Drive Fle Buld Debug Tools o . D:\Temp\RAS03284U000_02_5.project™ & &

Parameter Menu || Parameter Browser | 21/0
M{]mnm [] Show Reserved
( )

Y

Tag Type Valeur Valeur Actuelle Chart Help -
’0001 Entrées et ies) i -10..10V

@0002  Entrées et sorties.Config. E/S.
#0003  Entrées et sorties.Config. E/S.Type Anout 01

Permet de regrouper les paramétres, d’afficher les
paramétres réservés

@0004  Entrées et sorties.Config. E/S.Type Anout 02 Enum
0005  Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur entrée dic  word
0022  Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur sortie dig  word v

$o0039 Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur Anin 01 real
0041  Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur Anin 02 real

0042 Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur Anout 01  real 0,

$0043  Entrées et sorties.Valeurs E/S.Valeur Anout 02 real 0 0,00 % Recherche d’un Paramétre
0686  Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 01 Scale  real 1 1,0000 . PNO ou par texte
0957  Entrées et sorties.Config. E/S.Anin 01 Offset real 0 0,00 % sol t p ar p

0958  Entrées et sorties.Config. E/S.Anin 01 Scale real 1 1,0000

0955  Entrées et sorties.Config. E/S.Anin 02 Offset  real 0 0,00 %

$0960  Entrées et sorties.Config. E/S.Anin 02 Scale  real 1 1,0000

#1108  Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 01 Offset  real 0 0,00 %

#1441 Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 01 ABS  bool ] False

1460  Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 02 Scale  real 1 1,0000

$1467  Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 02 Offset  real 0 0,00 %

#1468  Entrées et sorties.Config. E/S.Anout 02 ABS  bool ] False

J[§ Acsop operaTIONNEL | BaSIC SPEED CONTROL | PREMIER ANOMALIE AUCUNE | | Find Drive | Application Editor || Drive Hardware || Parameters || Drive Scope
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Onglet Drive Scope (Se référer au chapitre Fonction Oscilloscope)
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Fonction Oscilloscope

m 4 Drve Fle Buld Debug Tools o u o:\Temp\msoszwom_oz_s.pm =)
Scope 1:1668 Encoder Speed tfmn— @ Ao [ N 53
[~ 2:392 Tension DC Vv — @ Auto : o ) Q
3:3% Veemetfmn  tjwn— @ Ao Sauvegarde de la définition des voies &
\ \ Y, sl
561,2 ‘ W [w " | I
0,000255 |- — ”n”nn Mﬂﬂ H "‘ WH} I MH
: ‘ I
'\ Définition des voies P
T TTTT]
Marche/Arret scope
= =STE Mode de Capture
I [ | r
5 2 @ | F‘ W
@ 60,8 ] 2 ’- ! M ﬂ I |
% 0 e 'g _nun N
g S € 0,000245 H ‘ H ! e B e H——
2 85607 || o
g s g
- 8 >
§ < 5606 §
Ed 2
0,5 0,00024 e — ]
560,5
560,4 {
0,000235 -}~ I———
1 560,3 [ |
|
00h:00m:135.400ms 00h:00m:135.600ms 00h:00m:135.800ms 00h:00m: 145.000ms 00h:00m:145.200ms
[ AC30P OPERATIONNEL | BASIC SPEED CONTROL PREMIER ANOMALIE AUCUNEl [Find Drive || Application Editor || Drive HardwareHParameters DriveScope[

La fonction scope ne fonctionne que si I'application est connectée au variateur.

Pour modifier les voies le scope doit étre arrété et il suffit de cliquer sur la voie désirée et de lui attribuer
un paramétre via Drive Parameter Search .

Edit Scope Channels =
- Channels
Ne of Channels: @1 @2 0304050607
1:1905 Biink Cutput 1905 E|

- Drive Parameter Search
Inputs And Cutputs
Option Comms Selected Parameter Tag
Mator Control
Application
Device Manager
Control Mode nl
Trips

Base Comms
Keypad
Option IO
Trace

Search
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Le mode de capture peut étre défini en cliquant sur Scope Mode.

Scope Mode : SCROLLING (M| 1:1905 Blink Qutput m— ; == =
Sample Rate: (3ms) @[l 2:335 Acual Speed Percent  EOIT Trigger Settings =

@[l 3:69 First Trip
(W 4:392 DCLink Voltage
=

Edit Trigger Settings :1' =] Guys AC30V
10 10 _ Made: SCROLLING
Guys AC30V i OH_ETART
| : OLUNG  w 1 Sample Rate {ms] SH_STOP
9 9 9 Mode: SCROLLUIN - pl e Ry
Sample Rate (ms} (3ms) HEENE. Bl SCROLUNG
8 B B Sample Rate Override [ k-
o |
S
N 7 1
g )
= =
s 126 [1E¢ — i .
.JE‘ [ I Ok I Cancel | i i Ok ! | Cancel
s g | e
=
5 5 =25 = |
a2 i M ¥ j i = =

There are 4 modes of capture:

SCROLLING: fournis les données en continu.
ON_START: déclenche la capture des données lorsque le variateur est en marche.
ON_STOP: déclenche la capture des données lorsque le variateur est arréte.

TRIGGER: permet de déclencher la capture des données par une valeur prédéfinie.

Un exemple d’'un TRIGGER est représenté ci dessous ou le scope est réglé pour capturer les données
lorsque la vitesse actuelle en %(Voie 2) augmente et atteint la valeur de 20%. Cette donnée est décalée
par un offset de 50% ce qui permet de positionner ‘I'évenement au centre de I'écran’.

[l 1:1905 Blink Qutput [#]
@[l 2:395 Actual Speed Percent % [#]
@[l 3:696 First Trip ¥
@ [H 4:392 DCLink Veoltage vV |[#]
(M 5:402 Motor Current A |[#]
@[ | 6:405 Moter Terminal Volts vV |[#]
Edit Trigger Settings @
Guys AC30V
Mode: TRIGGER * Source: 2 -
Direction: RISING * Lavel: 2d
Offset (3): 50
Sample Rate (ms) (1ms) n -
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Le scope est lancé et la courbe suivante est capturée Le Trigger est 20% pour la voie 2.

Scope 1:1668 Encoder Speed  trimn — @ Auto ( oy
2:392 Tension DC vV — O 0600 ifi i

L 3:393 Vitesse tr/mn tr/mn— @ Auto MOdIflcatlon des %

4:592 Référencelocale % — @ 110e»110 couleurs lﬂ]

AC30P:Tension DC [N
564,7680054 V

AC30P:Référence Locale (%):
30%

AC30P:Encoder Speed (tr/imn):
0 trfmn

adoog I?:awmed [Tgnoqddv [ @i

M AC30P:Vitesse tr/mn (tr/mn):
i 0 tr/mn

AC30P : 0393 Vitesse trl
AC30P : 1668 Encoder Spefl &

Permet de masquer

-50 05 05 .
les voies

100

-100 -1 a u!
00h:00m:07¢ M:OhAOOms 00h:00m:075.600ms 00h:00m:07s.800ms 00h:00m:085.000ms

Il est possible de masquer des voies pour clarifier I'affichage:-

7 Parker Drive Quicktool 3.2.5.1 (Based on CoDeSyS V3.5.9.1) =B &’ |
m %  Drive File Build Online Debug Tools <] = C:\Users\gp090365\Desktop\PDQ Tests\FirstBasichpp_Lproject® © &
’ Stope Mode : TRIGGER -] 1:1905 Blink Qutput ::
Source: 2 Level; 20 Direction: RISING Q@ 2:395 Actual Speed Percent Q
Offset (36): 50 o [l 3:696 First Trip
() ) oy | | Sample Ratet (1ms) o[l 4:392 DC Link Voltage &
@[l 5:402 Motor Current m
@[ | 6:405 Motor Terminal Volts
20 i ”?//
5 0.465 ==
19.5 =1
45

—
=

0.46

b

&
i
o
tn

0.455

4
<]

&
=
i
b
tn

0.45

&

Guys AC30V : 0402 Motor Current {A)

Guys AC30V : 0405 Motor Terminal Volts (V)
-
~

/t Zoom Auto On/Off ' ——

Guys AC30V : 0395 Actual Speed Percent (%)
-
o

0.445

(]
]

-
@
tn

00h:00m: 10s.600ms 00h:00m:10s.800ms 00h:00m:11s.000ms 00h:00m:11s.200ms 00h:00m:11s.400ms
W GusAcv 3" 20.0% | Default Application | FIRST TRIP NONE| |Find Drive || Application Editor || Drive Hardware || Parameters | Drive Scope|

L%

L’axe Y peut aussi étre ajusté, désactivez le Zoom auto pour la voie concernée puis réglez la valeur Min
et Max. L’exemple ci-dessous monter la vitesse actuelle avec Min 0% — Max 100%
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=]

AC30P:Référence Locale (%):

Scope 1:1668 Encoder Speed ~ trimn— @ Auto B
1 2:392 Tension DC V. — © 0600
3:393 Vitesse tr/mn tr/mn — @ Auto
4:592 Référence Locale % — @ 110110
600 -
100 1 1 AC30P:Tension DC (V):
M 564,7680054 V
500
50 0.5 05
g |z i

AC30P : 0392 Tension ¢

1 .

i 30%

AC30P:Encoder Speed (tr/mn):

0 trfmn

M 0 tr/mn

BN

¥ AC30P:Vitesse tr/mn (tr/mn):

Vue générale

Zoom

Cross hair

Réglage temps Axe X

adoog | sigjaweied [ uonesiddy

[T |

00h:00m:07¢ “:075.40‘)"15

00h:00m:07s.600ms

00h:00m:07s.800ms

00h:00m:08s.000ms

La courbe peut étre elle aussi zoomée en utilisant soit la roue de la souris ou en créant une zone
Zoom.ll est possible de faire une copie d’écran via la commande Export to BMP ou d’enregistrer les
points ous format CSV.

ED

70

&0

50

40

30

Print
Export To BMP
Export to CSV

Chart Title

Guys ACIOV:Motor Termingl Vo lts (V) ssse=Guys ACSOV:-Motor Current (4]

== GSuys ACIOV:Actual Speed Percent [3) ==8==cuys ACIOV:Blink Output
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Menu de la Barre de Tache

Menu: Drive

m Drive | File Tools
Goto Drive Webpage i

Extract ALL Parameter Values E

Matching Project I Extract POWER Parameter Values I

- Extract NON-POWER Parameter Values
[ RAB03Z234U

& Upload Proje
Show Extract Parameters Dialog

Create Report

Identify Drive

Drive : Goto Drive Webpage

Cette commande permet d’accéder directement au Web Serveur du variateur, par défaut le Web
Serveur est en mode restreint pour le valider complétement il faut via la console aller sur
Paramétres/Comm de base/Serveur Web/ Accés Web Restreint sur Complet.

Drive : Extract All Parameter values

Cette commande permet d’extraire tous les parametres du variateur sélectionné, attention uniguement
les parametres pas le projet.

Drive : Extract Power Parameter values

Cette commande permet d’extraire les parametres puissances du variateur sélectionné, attention les
paramétres codeur ne font pas partis des parametres puissances.

Drive : Extract Non Power Parameter values

Cette commande permet d’extraire les paramétres qui ne sont pas liés a la puissance du variateur
sélectionné, la mapping par exemple, configuration codeur , .......

Drive : Show Extract Parameters Dialog

Permet de valider ou non la fenétre qui est équivalente aux commandes précédentes et qui s'affiche des
gue le variateur est sélectionné.

ﬂ.. " Extract Parameter Values From Selected Drive ’Q@g'

ALL Parameter Values

Extract
NON-POWER Parameter Values

POWER Parameter Values DO NOT EXTRACT

Report Differences

Show this Dialog Box when a drive is selected V]
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Drive : Create Report

Par défaut ce rapport indique les différences de paramétres entre le projet actuel dans le variateur et le
projet courant sur votre PC.

Vous pouvez sélectionner les parameétres en lecture seule ainsi que les parametres réservés an cochant
les cases correspondantes.

Remarque : vous n'avez pas besoin d’étre en mode On Line pour éditer ce rapport, juste connecté avec
le variateur.

Les options de sauvegarde permettent soit d'imprimer ce rapport ou de le sauveagrder comme fichier

texte.

o Mo of Differences:

[¥] Only Show Differences

-Grouping —— [~ Parameter Filtering

[T] Grouping

[Z] Show ReadOnly  [C] Show Hidden

[C] Show Reserved

1~ Display Mode -

(7 Decimal
@) Hesadesimal

() Binary

23 oect. 2018

14:81:12

Parker AC30 Drive Report
Nem: AC30P 000D46001000

Adresse IP: 152.168.1.100

Firmware: 2.17.2
Wom de fichier: RRSO32Z24U000_05_6

Tag
486
0511

1005

Nom

Tps acceleration
Motor Type or AFE

Langage

Menu: File

[File | Build Debug

Value In Project E
T#20s
MOTEUR ASYNCHROME
ENGLISH

Tools ©F

New Project
Open Project
Save Project
Save Project As
Recent Projects
Default Folder : D:\Temp\Exemples\

Print Diagram

Save Project As ProjectArchive

Write Archive Automatically
Save Project Archive To Drive

Open Project Archive From Drive

value In Drive g Uniits
T#23s
MOTEUR PMAC
FRANCAIS
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File : New Project

Cette commande permet de créer un nouveau projet, cette fonction est similaire a celle présente sur la
page d’accueil.

File : Open Project

Cette commande permet d’ouvrir un projet existant, cette fonction est similaire a celle présente sur la
page d’accueil.

File : Save Project

Cette commande permet de sauvegarder le projet dans le répertoire ouvert actuellement sous le méme
nom.

File : Save Project as

Cette commande permet de sauvegarder le projet sous un autre nom soit dans le méme répertoire ou
dans un répertoire différent.

File : Recent Projects
Cette commande permet d’accéder directement aux projets ouverts récemment.
File : Default Folder

Cette commande vous indiques dans quel répertoire le projet sera sauvegardé, en cliquant sur cette
commande il est possible de modifier le répertoire

“Crange Dot roce =

Default Folder: ~ D:\Temp\Exemples v [ |

CK

File : Save Project As Project Archive

Cette commande permet de sauvegarder votre projet sous forme d’archive, c’est-a-dire avec I'ensemble
des bibliothéques utilisées, sur votre PC, et non pas dans le variateur. La sauvegarde sous forme
d’archive est obligatoire lors d’un transfert de projets d’'un PC vers un autre.

File : Write Archive Automatically

Cette commande permet de désactiver I'écriture automatique du fichier archive a chaque chargement, si
la case est décochée.

File : Save Project Archive to Drive

Cette commande permet d’écrire un projet archive dans le variateur a n'importe quel moment, c’est-a-
dire sans avoir besoin d’effectuer un chargement, cette opération est possible méme lorsque le variateur
est en fonctionnement.

File : Open Project Archive From Drive

Cette commande permet d’extraire un projet archivé a partir du variateur (si présent bien sar), cette
fonction est similaire a celle présente sur la page d’accueil.
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Menu: Tools

(Tock
Project Device Manager
Project Library Manager
Project Settings
Drive Customization
Edit GVLs (Global Variables)
Regenerate CFC Toolbox

Tools : Project Device Manager

Project Device Manager permet de modifier la version firmware de la template d'un projet existant soit
vers une version plus récente ou plus ancienne ou de changer de type d’appareil , c’est-a-dire

transformer par exemple un projet AC30V en projet AC30P. La version actuelle du variateur ainsi que le
type sont visibles en bas de page a droite (Custom Editor View)

S |

Device Type: ACSO0PD  Device Version: 2,17

'] Project Device Managet
ar

Available Devices

Name Description Version
(¥ AC30V Drive
~| AC30P/D Drive
ACIOP AC30P Drive 2.12.1.3
AC30P AC30P Drive 2.13.11
AC30P AC30P Drive 2.15.1.1
ACIOP AC30P Drive 2.16.1.0
AC30P AC30P Drive 2.17.1.0
| ACIOP/D Drive with Built-In EtherNet/IP
AC3OEIPS AC30P Ethernet [P Drive 3.13.11
ACIOEIPS AC30P Ethernet IP Drive 31511
AC3OEIPS AC30P Ethernet IP Drive 3.16.1.0
ACIOEIPS AC30P Ethernet [P Drive 3.17.1.0
| AC30P/D Drive with Built-In PROFINET IO
AC3OPNIO AC30X Drive 4.16.1.0
ACIOPNIO AC30X Drive 4.17.1.0

Compiler Version: 3.5.9.10

Curent Project Device

Sélectionnez une autre version Firmware et cliquez sur le bouton Update, la mise a jour se fera sur le

projet actuel.

Dans I'exemple ci-dessous une version avec un Firmware V2.17 est mise a jour avec une version

permettant de communiquer avec le Profinet 10 natif une version Firmware V4.17
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A1 AC30P/D Drive with Built-In EtherNet/IP

AC30EIPS ~ AC30P EthemetIPDrive  3.13.1.1

AC30EIPS ~ AC30P EthemetIPDrive  3.15.1.1

AC30EIPS ~ AC30P EthemetIP Drive  3.16.1.0

AC30EIPS ~ ACS0P EthemetIPDrive  3.17.1.0

~) AC30P/D Drive with Built-In PROFINET 10

AC30PNIO  AC30X Drive 4.16.1.0

AC30PNIO  AC30X Drive 4,17.1.0 Update to: AC3OPNIO: 4.17.1.0

Tools : Project Library Manager

Le gestionnaire de bibliotheques affiche les bibliothéques installées dans le projet actuel et permet a
l'utilisateur d’en ajouter ou d’en supprimer.

' Libray Manager (=LEL X ]
ffjﬁkd.d library 3¢ Delete libeary | % Properties. 5 Details | 5] Placeholders m]}_ibrary repository _
Name MNamespace Effective version 5
-+ AC30 Parameter Access, 1,1.7.0 (Parker Hannifin) AC30_Parameter_Access 1.1,7.0
+ -+l AC30 Parameter Sync, 1.7.1.2 (Parker Hannifin) AC30_Parameter_Sync 1753
AC30 Soft Menus, 1,9, 1.1 {Parker Hannifim) AC30_Soft_Menus 1.9.11 5
-8l AC30 Soft Parameters, 1,9, 1.1 (Parker Hanrifin) AC30_Soft_Parameters 19,11
# AC30 Standard, 1.17.1.0 (Parker Hannifin) AC30_Standard 1.17.1.0
¥ .+ [oStandard, 3.5.6.0 {System) IoStandard 3,5,6.0 =
-+ Standard, 3.5.5.0 {(System) Standard 3550 -

(=]
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Tools : Project Setting

Parker AC30 | International Settings I Compile options I Compiler warnings
Parker AC30 Options

Manage Library Placeholder Versions

L’éditeur des options de compilation permet a I'utilisateur de sélectionner la version du compilateur du
projet.

Dans la plupart des cas il n’est pas nécessaire de changer la version.

Parker AC30 | International Settings | Compile options | Compiler warnings

Compiler Yersion

Fix Version: 3.5.,9.10

Settings
[7] allow unicode characters for identifiers
replace constants

enable logging in breakpoints

Cormpiler Warnings

Maximum number of warnings 100 -
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Tools : Drive Customization
Le menu Drive Customization offre les fonctionnalités suivantes :

« Création de parameétres
» Création de PNO ( Indispensable pour le mapping)
» Création de Menu sur la console

Voir les Exemples plus bas
Tools : Edit GVLs

A partir de la version 3.9.38.1 de PDQ il est possible de créer des Variables globales au projet , c’est-a-
dire des variables qui seront communes aux différentes macros.

Vous avez la possibilité de créer un nouveau groupe de Variables Globales avec la commande New
GVL et d'insérer des variables dans ce groupe avec New Variable , ces variables peuvent étre
persistantes ( Retain) .

HISY Edit Globial Variables e SN S —————— o — |= =] = |
e - = u B —— e -
-Globkal Variable Lists {GVL) -Variables |
GVL Name Variable Name Variable Type Default {dnitial Value)
@ Global_FBs_and_VARS
@ MewGVL o
| - Mew Variable
| Parent GVL MewGVL
Nom VARIABLE1
u Variable Type |REAL
Modifier VAR
Initial Value 10
Comment
lilega! character in variable name
| } Annuler
|
[New vt New Variable|
-Selected Variable
|

Tools : Regenerate CFC Toolbox

Cette commande peut étre utilisée apreés une mise a jour d’appareil (AC30V vers AC30P) ou un apres
un ajout de bibliothéques.
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Comment Créer un Paramétre Application

Pour ajouter un parameétre Application Tools = Drive Customization
[ Tools |
Project Device Manager
Project Library Manager
Project Settings
Drive Customization

Edit GVLs (Global Variables)

Regenerate CFC Toolbox

La fenétre Soft Parameter Editor s’ouvre.

iﬂ'Spﬁ: Parameter Editor !. M e e e e W

@ Edit
Mew Soft Paramete Description Units Type Value |
[5] L
:@ Edit Selected Paramete) jon ENUM
g : PLC_PRG.minimumSpesd % REAL PLC_PRG.minimums
= Edit Saft Parameter Enums i
= Enable the Blink FE BOOL PLC_PRG.BLINKL.EM
= Edit Variable Unit Definitions & OFF time for the blinker TIME PLC_PRG.BLINKLTIM
N 1904 Biink Time High time for the blinker TIME PLC_PRG.BLINKLTIM
1905 Blink Output BOOL PLC_PRG.ELINKLOL
w
=
T
=
b
(=4
=
E" Menu pour Créer un nouveau parameétre J
=
(=]
=]
S
2
<<
Ajouter/Editer les Paramétres Application ]
E
i
h
o
[
5 Ajouter/Editer Les menus de la console ]
k-
u
E. = | "
-% True
2, - :=: ———
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En sélectionnant New Soft Parameter une fenétre apparait avec 3 types de parametres : Simple, alias
ou Multiple.

Les paramétres simples sont des parameétres qui peuvent étre pointés dans la section VAR de votre
application qui se remplie automatiquement lors de la déclaration de votre variable (Voir ci-dessous).

Sélectionnez dans la boite a Outil une entrée
= CFC

R Pointer

. Control Point

||=- Input

= Nudbnod

Insérez-la sur votre configuration

Cm O

Remplacez les ??? par un nom, Exemple dans notre cas, la fenétre ci-dessous s’affiche vous pouvez
définir si la variable doit étre sauvegardée, dans ce cas cochez Retain.

Scope: Name: Type:

[VAR v] Exemple REAL| v

Object: Initialization: Address:

| App_0_Basic_Speed_Control [ v | ()

Flags: Comment:

(] CONSTANT a

[C]RETAIN

("] PERSISTENT —
Lo« ][ conce |

FUNCTION BLOCK App_0_Basic_Speed_Control
VAR _INPUT
END VAR
VAR _OUTPUT
END_ VAR
VAR
Exemple : REAL;
END VAR

B I DY L B S 7% I S T =

o

Exemple
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Parameter Type

Etiquette

MNam

Cescription
Mapped Variable
Value Type
Unites

Ecrire projet
Format

Défaut

Min

hax

Parameter Type does not match Mapped Vanable Type

1847 T

Texte qui s’affichera sur la console si ce

Mew Parameter

parameétre est intégré a un menu console.

Informatif

IR J

[

#

Permet a 'aide de

[ALWM"S

I’explorateur d'aller
pointer le paramétre

[xxx

0

100

Mapped Vanable cannot be bBlank

Comment le parametre doit-il étre écrit :
ALWAYS, READ ONLY, CONFIG mode ou
DRIVE_STOPPED.

Place de la décimale J

| o i Annuler
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Pour aller associer une variable avec le paramétre créé cliquez sur le bouton Browse . Une fenétre
s’affiche représentant la structure de I'application et qui permet de retrouver les variables créées dans
I'application.

Un filtre est disponible permettant de filtrer le type de variables recherchées. Si vous dé validez ce filtre
Vous avez acces a toutes les variables.

Attention a bien renseigner le parameétre Value Type avant de lancer votre recherche via Browse

el Vi

| REAL « | [@] Filter By Variable Type
rl @ Prog : Prog =
¥ | @ ﬂpp_l]_Basic_Speed_Contml_U P }-\pp_lJ_Basic_Speed_Contml
# Exemple : REAL
.4 @ analog_input 01 _1 : Analog_Input 01
[ 4 @ analog_input 02 1 : Analog_Input 02
[ 4 @ analog_output 01 1 : Analog_OQutput_01
[ 4 @ analog_output_02 1 : Analog_OQutput_02 5
b [ feedbacks2 1 : Feedbacks2
¥ [ minimum_speed? 1 : Minimum_Speed2_
4 @ reference? 1 : Reference?
4 @ skip_frequencies_1 : Skip_Frequencies_
] @ App_1 Auto_Manual Control 0 : App_1 Auto_Manual_Control
[ App_2 Speed_Raise_Lower 0 : App_2 Speed_Raise Lower
4 @ App_3 Speed_Presets 0 1 App_3 Speed_Presets
b [l Ann 4 Process PIDO - Ann 4 Procecs PID =

] [ Annuler

La sélection du paramétre Exemple donne :

Simple. | Aiias

Parameter Type

Etiquette 1947 "
Nom  Exemple
Description

Mapped Variable Prog.App_0_Basic_Speed_Control_0.Exemple REAL |zrowss

Value Type IREAL - |

Unités | 34

Ecrire prajet [ALWA‘:’S - |

Format [X - |

Défaut O
Min 0O

Max 100

I oK | | Annuler |

Si une variable globale a été déclarée elle se retrouve elle aussi dans la liste
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£ Select Variable [T e
[HEAL vl Filter By Variable Type
4 @ NewGVL : Global VARS
# Variable_1 : REAL ® Default Value := 10
4 Prog : Prog
» App_0_Basic_Speed_Control 0 : App_0_Basic_Speed_Control
[ App_1_Auto_Manual_Control 0 : App_1_Aute_Manual_Control
[ App_2 Speed_Raise_Lower 0 : App_2_Speed_Raise_Lower
» App_3_Speed_Presets 0 1 App_3_Speed_Presets
[ App_4_Process PID_0 : App_4_Process FID
[ 4 App_5_AFE_Control_0 1 App_5_AFE_Control

| ok || Anauler |

Un parametre Alias peut étre réutilisé un PNO existant avec un nom et une description différente.
Ci-dessous le Tag 39 de I'entrée Analogique lest réutilisé par le parametre Application Tag 1906

] EditParameterCW S— -~ a5

Parameter Type | Simple - | Alias | k- Advanced ||
Tag 1906 Available | 1906 "’l

Name Temperature Sensorln

Cescription | My temperatue sensor value on Analeg Input J.I

Alias Tag [ 39 Anin 01 Value REAL
Value Type |REAL -|
Units
Write | ALWAYS =
Format |X - |
Default 0
Min O |
Max 100
|
ok | | concet |
=1
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La fonction Paramétres Multiples permet d’afficher deux parametres a la fois sur une méme ligne.

r— PR ST T Car P S Ml Tkl

. S "
T EditParameterCW =B X |
Parameter Type | Simple- I - Alias |———--Mu.lt::—-— Advanced | |

Tag 1906 Available
MName Speed
Parameters
Child Parameters 0295 Actual Speed Percent
0393 Actual Speed RPM
Speed
GKP Preview
a OO 5 OO0 BRM
oK ] [ Cancel

Dans cet exemple la vitesse moteur est affichée a la fois en % et en Rpm.

Puis ce parametre est ajouté dans un menu appelé My Speed Menu et visualisé sur la page Web ainsi
que sur la console.

TECHNICIAN > || = | STATUS: OPERATION

Home » Setup » Application » Application Setup » My Speed Menu

1906: Speed + I 1579 % 23691 RPM
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Comment Ajouter un Menu Utilisateur

Pour ajouter un menu utilisateur Tools - Drive Customization
Tools

Project Device Manager

Project Library Manager
Project Settings

Drive Customization

Edit GVLs (Global Variables)
Regenerate CFC Toolbox

L’éditeur Soft Parameter Editor s’ouvre. Cliquez sur le deuxieme onglet ‘Application Menu Structure’ .

 Soft Parameter Editor

Custom Menu = Custom GKP Wizard  Filter By Application

51 Control Screen
. Quick Setup

I ,ﬂ\pp Selectid Ajouter peramstre
i Accel and D MNouveau Softhenu
i PID Simple

i Speed Prese

4 s

Paramétre

i Raise Lower Duplicate

5‘.. JogSetAccel enleve

. Application s g

E&n App Selectia o
@ 1900

jﬁ Sequencing

|
[
(3
3
[ 4

Clic droit sur I'endroit dans
lequel vous vous voulez insérer
votre nouveau menu

Y
[ ]

Special Menus 4

< By

2 Input Selection

Menu Application

Eﬁ Skip Frequencies
& PID

¥ Min/Max Speed
51 Minimum Speed
Er Reference Select
# Ramp

5 Speed Presets
¥ Raise Lower
¥ V/F Shaping
E\n Current Limit

v YWY VWYV YV VYVEYYY
EEEEEEEEEEEE

Application Diagram

True

La structure des menus est affichée et vous pouvez ajouter des menus avec la commande ‘Nouveau
SoftMenu’, & noter que si vous insérez un nouveau menu sous Quick Setup seul le parametre s’affichera
et pas l'intitulé du menu. Dans I'exemple suivant le menu sera inséré sous Installation/Application

L’intitulé du Menu peut étre modifié et son niveau de visualisation également. Le niveau de visualisation
permet d’accéder a certains parametres suivant le réglage, Opérateur, Technicien ou Ingénieur. Par
défaut le niveau est sur Opérateur (Visible de tout le monde).
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Eaﬂ:‘;"cw
|

Edit SofthMenu

Mom | Man Mend

Vue |OPERATOR

Ce nouveau menu peut étre déplacé comme ci-dessous, juste en le sélectionnant et déplacer le a I'aide
de la souris (cette commande est valable pour tous les menus) :

P % Speed Presets [E]

P 5 Raise Lower [Z]

P = JogSetAccelDecel [
4 % Application

4 = App Selection Al

@ 1900 Selected Application

b

!':E|

=* Drop after ﬁ Sequencing &l
i 1958 Lhsable Yuickstop

@ 1960 Power Up Start
@ 2040  Trip reset By Run

= Input Selection
% Skip Frequencies
= PID

# Min/Max Speed
= Minimum Speed
ﬁ Reference Select
£ Ramp

EEEEEEEE

% Speed Presets

A S . S O . A

=]

= Raise | ower &

Ci-dessous la position finale aprés le déplacement

a ﬁ Application

& Mon Menu

ﬁ App Selection

ﬁ Sequencing
Input Selection
Skip Frequencies
PID

£ Min/Max Speed
Minimum Speed
Reference Select
Ramp

ol IE

|

LA A B B B A B
EE EEEEEEE

R B
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Si Vous faite un clic droit sur votre répertoire le menu suivant s’affiche

|

Ajouter paramétre

Nouveau SoftMenu

Edit

—
Duplicate
enlever —
Validity Rules ’
Copy To Custom Menus
Special Menus 4

Permet d’ajouter des paramétres dans le menu

N

—t

1

Permet d’ajouter des sous menu

Q‘S%rmet d’éditer les propriétes du menu

Permet de copier un menu vers un autre

P,

Permet de supprimer un menu

Dans la liste des différents menus vous avez pu vous apercevoir que certain menu sont grisés

P i Accel and Decel

>
b
4

= PID Simple
> Speed Presets

¥. Raise Lower

Bl E E B

Par défaut ces menus sont conditionnés par le type d’application sélectionnée, par exemple si vous
choisissez la macro Basic Speed Control, vous n'aurez pas acces aux parametres PID.

Avec la commande ci-dessous vous avez la possibilité de rendre visible les menus et donc les
parametres situés a l'intérieur :

4B

L . S B R . . . R . G . .

i ﬁ"'

Soit en permanence ( Always valid)
Soit suivant la macro sélectionnée (Application)
Soit suivant le type d’option montée
Soit suivant une fonction Codesys créée dans votre application

Application

App Selection
Sequencing

i

Input Selection
Skip Frequencies
PID

Min/Max Speed
Minimum Speed
Reference Select
Ramp

Speed Presets

o5 B3

FEL

EEe E
i

Ajouter paramétre
Meouveau Softbenu

Edit

Duplicate

enlever

Validity Rules

Copy To Custom Menus

Special Menus

» - Validity Rule

Always Valid @
Application ()

+ Raise Lower

V/F Shaping

2 Current Limit
£ AFE

A

o E

"

H B B EH

Pre-Defined (0
Codesys Function ()

ALWAYS VALID
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Il est aussi possible de recréer complétement I'arborescence de la console avec la fonction Custom
Menu dans ce cas n'apparaitra sur la console que les menus renseignés dans Custom TopMenu

¥ Custom Menu Custom GKP Wizard ¥ Filter By Application

E Custom TopMenu

—

P i GKP Wizard

¥ Custom Menu Custom GKP Wizard ¥ Filter By Application

4 E Custom TopMenu

4 % Menu284
P2 Type Anin 02

Parametre

Create and Modify your own Parameter Menus l

» 5 GKP Wizard

D:\Temp\RAS02134U000_09_7.project* © &

Parameter Menu || Parameter Browser | [ 1/0

Menu des Parameétres Menu284
Menu284 Tag Nom Valeur Valeur Actuelle Chart Help
$0002 Type Anin 02 0.10V v 0.10V

72 sur 86



PDQ Guide Utilisateur

Comment Ajouter un Parametre dans le menu Utilisate  ur

Pour ajouter un parameétre clic droit puis Ajouter paramétre.

 oouw [T R

4 % Mon Menu

s

» % Sequencin Ajouter paramatre [
4 5 Skip Frequ Mouveau SoftMenu
» 5.3,: Min/Max & Edit
i Minimum ]
» 5 Reference Duplicate
» 5 Ramp enlever
P V/FShapin | yajigity Rules v
b i Current Lin c To Custorn M
» 5-:-: Monitor opy To Custom Menus
; Favourites Special Menus 3
5.3,: Parameters

La fenétre suivante apparait dans laquelle vous pouvez sélectionner soit les parametres Variateur ou
bien les parameétres Application (A partir du TAG 1900).

Des filtres sont disponibles, une recherche peut étre effectuée par nom ou par PNO.

Selected Parameter: NOME clear Application [ | Q)

Mode de contrdle
Contréle Moteur
Regen Control
Entrées et sorties
Option E/S
Comm, de base
Option de comm,
Defauts
Enregistrement
Clavier
Application
System Board
Phase Contral

Y YY Y'Y Y Y Y Y Y'Yy IYw ey

Gestion de périph

Clase |

Sélectionnez votre parameétre puis cliquez sur Select, le parameétre est ajouté dans votre menu.

B

Selected Parameter: PID Output (1935) clear Application [ |_PID
PID output monitor
»  Contréle Moteur =
4  Application
# 1926 PID Setpoint Negate BOOL
@ 1927 PID Feedback Megate BOCL
# 1928 PID Proportional Gain REAL
4 1929 PID Integral TC TIME
# 1930 PID Derivative TC TIME =
% 1931 PID Qutput Filter TC TIME
@ 1932 PID Cutput Pos Limit REAL
4 1933 PID Output Neg Limit REAL
# 1934 PID Qutput Scaling REAL
% 1936 PID Error REAL '

Close |
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4 5_; Application
4 ¥ App Selection ]
@ 1900 Selected Application
4 E_; Mon Menu
4} ¥ Mon Sous Menu
@ 1935 PID Output
» i Sequencing &l

Une fois que le parametre est ajouté il est accessible dans la liste des parameétres ainsi que sur la page
web du variateur :

Faamamrmn

m #  Drve File Build Online Debug Tools & D:\Temp\RAS02134U000_09_7.project” © &

| Parameter Menu || Parameter srowser | [10]

Menu des Paramétres Mon:Sins Menl
Control Screen - Tag Nom Valeur Valeur Actuelle Chart Help

4 Set“(;m i #1935 PID Output 0,00% [1)(2]

4 Application
App Selection
4 Mon Menu
Mon Sous Menu
Sequencing
Skip Freguencies
Min/Max Speed
Minimum Speed

Raferanca Calart
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Exemple d'Utilisation de

Drive Customization

Dans I'exemple ci-dessous un Train d'impulsion ( Blink) a été inséré dans I'application CFC.

BLINK
—EMNABLE out
TIMELOW

TIMEHIGH

4 parametres Application ont été créés pour chaque E/S du bloc BLINK1

1900 Selected Application
1901 Minimum Speed
1902 Blink Enable

1903  Blink Time Low

1904 Blink Time High
1905 Blink Output

ENUM
PLC_PRG.minimumSpeed % REAL
Enable the Blink FB BOOL
Set the OFF time for the blinker TIME
Set the ON time for the blinker TIME
The cutput of the Blink FB BOOL

Ces paramétres ont été insérés dans un menu appelé Blinker

4 5 Application

Digital_Inputs_1 [:_ Sequencing_LogicZ_1 o Digital_Outputs_1 [:n
Digital_lnputs . Sequencing_Logic2 E8 Digital_Ouipuis =
As_WORD - Run_Forward Running —{4s_WORD
Digin_01 j Run_Reverse Tripped —{Digout_01
Digin_02 - —|Reverse Healthy —{Digout_02
Digin_03 - —{Jog Stopping — —Digout_03
Digin_04 — —Not_Stop Reversing— —Digout_04
Digin_05— Enable Jogging — Relay_01
Digin_06— MNot_Coast_Stop Ready — L—  Relay 02
Diigin_07 — MNot_Quick_Stop Switched_On |- —|Digout_11
STO_Inactive — —{Trip_Reset Voltage_Enabled — —{Digout_12
Digin_11 —{External_Trip —{Digout_13
Digin_12— —{Trip_Reset_By_Run —{Digout_14
Digin_13— —{Power_Up_Start —Relay_11
Digin_14— —Relay_12
Run_Key — feedbacksZ_1 7]
Net_Stop_Key Feedbacks2 =
Stop_Key - Actual_Speed_RPM
Actual_Speed_PCT [ analog_ocutput_02_1
Motor_Current_& — Analog_Ouiput 02 1
Motor_Current_PCT {Value
Actual_Torque PCT |-
DC_Link_Velts —
BLINK1

PLC_PRG.minimumSpeed
PLC_PRG.ELINK1.EMABLE
PLC_PRG.BELINKL.TIMELOW
PLC_PRG.ELINK1.TIMEHIGH
PLC_PRG.ELINKL.OUT

4 | % Blinker
$ 1902  Blink Enable
® 1903  Blink Time Low
$ 1904  Blink Time High
® 1905  Blink Output

4 [ Minimum Speed

o
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Puis le projet a été chargé et les nouveaux parametres sont visibles sur la console ainsi que sur la page
Web du variateur.

Les paramétres peuvent étre modifiés via le Web server

[TECHNICIAN EE' STATUS: OPERATIONAL

Home & Setup & Application = Application Setup » Blinker

1902: Blink Enable [ ][Sei]

1903: Blink Time Low |[]_[J1 5 |Set|
1904: Blink Time High |U_05 s ISetI

1905: Blink Output

Ou via le logiciel entrez une valeur dans la colonne Prepared Value puis CTRL+F7 pour écrire

Drive File Tools q | D:\Temp\Exemples\RAS03284U000_05_6.project®

| Choisir une tache | | Trouver Variateurl |Appliw1ion | | Hardware Variateurl | Charger la configuration | | Vlsualiserl

AC30.Application.Prog.App_0_Basic_Speed_Control_0
Expression Type Value Prepared value Address Comment |« E
= & BLINK_2 BLINK O
4y ENABLE BOOL TRUE:run Blink, FALSE: OUT keeps its value  |E
*$» TIMELOW TIME T#1s Time for OUT=FALSE
*$ TIMEHIGH TIME =1s Time for OUT=TRUE
"$ ouT BOOL output variable, starting with FALSE
PO Wakalad ™ S N
=Application 0: BASIC SPEED CONTROL =

Utilisation du Scope pour éditer le paramétre 1905 (Sortie du bloc)
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m @i | Drive File Build Online Debug Tools o m C:\Users\gp090365\Desktop\PDQ Tests2\FirstBasicApp_1.project™ =]
I = oW = L [ Min: 2 Max: e ::
& Bue csv
2 ] /
1 . . . , 1
1 seule voie sélectionnée tag 1905
1 ‘ i |
o |
= |
2 o5 - = ‘ I
- | {
E
g | i
=)
& 0 T
—
>
=
8
=< 0.5
2
-
(]
1 et ._.._.._.._.__..|
! |
-1.5 i 5 l - é
Eer—— [ Fenétre sur 1 seconde
= T T
00h:01m:175.000ms 00h:01m:175.200ms 00h:01m:17s.400ms 00h:01m:175.600ms 00h:01m:17=5.800ms
T GuysAC30V OPERATIONAL | Default Application FIRST TRIP  NONE | | Find Drive || Application Editor || Drive Hardware || Parameters | Drive Scope
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Comment Convertir une Application AC30V en AC30P/D

Ouvrez votre configuration a convertir, par exemple une application Enrouleur AC30V

m,.omﬁkwmvmo;

D:\Temp\Exemples\RAS02134U006_13_1.project® é

= Speed Programmed Winder (SPW) = F
DiameterCalc_1 =)
DiameterCalc_ —
—DiameterHold CurrentC
—PresetEnable Diameter
—{SelectCore2 ModulusLineSpeed — E
—{SelectExtDiameter ModulusWinderSpeed i
“tension_enable < TensionEnable
ANIN 02 (X77/02)  Line Speed | —Corel ,——
—Core2
analog_input_02_1 C —{DiameterFilterTC
Analog_Input_02 —{ExternalDiameter e
sl &:ale \I 1, 1 3 S A LY
—Offset —MinimumDiameter
—{Input_Type —MinimumSpeed
\WinderSpeed
[ Di Calc_1.LineSpeed
[ D rCalc_1.Mini Diameter
Sers
LoadCellFeedback

DancerPosition |

< tension_demand = ~——

[ ANINOT (X7107) _Feedback |

analog_input_01_1 [:s
Analog_Input_01

Scale

Value

Offset Break

Input_Type

«|

m

pid_1
PID_

Setpoint PID_Output

e LYEEY

[100% & -
13

q

Logic Functions

Value Functions
Comparison Functions
Selection Functions
Timer and Counter Fun
String Functions
Conversion Functions
Other Function Blocks
Inputs and Outputs
Sequencing and Refer¢
Trips

Communications
Motor Control

Keypad

Device Manager
WINDER_BLOCKS

HOE RO E R EF M EHH®HE®

< | [ »
Documentation  [H]

Graphical

Parameters

V) Build Errors:0 REBUILD

L Project Info: _ Device Type: AC30V__ Device Version: 1.17 _ Compiler Version: 3.5.9.10

No Drive Selected

| [ Find Drive | Application Editor | Drive Hardware || Parameters || Drive Scope |

Puis aller sous Tools / Project Device Manager et sélectionner la version vers laquelle le projet sera

Version

1.5.1.1
1.6.2.1
1.7.1.2
1.8.1.2
1.10.1.1
1.12.1.3
1.13.1.1
1.15.1.1
1.16.1.0
1.17.1.0

2.12.1.3
2.13.1.1
2.15.1.1
2.16.1.0
2.17.1.0

converti.
Available Devices
Name Description
A AC30V Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
AC30 AC30 Drive
A AC30P/D Drive
AC30P AC30P Drive
AC30P AC30P Drive
AC30P AC30P Drive
AC30P AC30P Drive
AC30P AC30P Drive
A AC30P/D Drive with Built-In EtherNet/IP
AC30EIPS AC30P Ethernet IP Drive

3.13.1.1

Current Project Device

| Update to: AC30P: 2.17.1.0
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m“mﬁkmumm«sq

«|

) Build Errors:0 REBUILD

. & [P
+ |CFC
- =
= Speed Programmed Winder (SPW) = |l * Logic Functions
+ Value Functions
DiameterCalc_1 M , =
s s
—DiameterHold CurrentCore o
—|PresetEnable Diameter + Timer and Counter Fun
—SelectCore2 ModulusLineSpeed — — | *+ String Functions
—lSeIetftExtDiametu Modulus\WinderSpeed + Conversion Functions
[ ANNGZXTi02)  LneSpeed | (T:e“s;MEnable o e
/A ine —{Core —
Jcore2 ] + Inputs a@ Outputs
analog_input_02_1 = —DiameterFilterTC + Sequencing and Refer¢
- ExternalDiameter —— + Trips
LineSpeed | + Communications
MinimumDiameter + Motor Control
:f;;:;:’s : + Phase Control
Di Calc_1.LineSpeed + Regen Control
[ DiameterCalc_1.MinimumDiameter + Keypad
+ Device Manager
+ WINDER_BLOCKS
ﬁ[z < mn »
LoadCellFeedb [—
DancerPosition Documentation
" tension_demand < Graphical
Parameters
ANIN 01 (X11/01)  Feedback |
analog_input_01_1 = .
Analog_Input_01 (] —
—{Scale Vale—————————— pid_1 =
g i Break—— feedbackinput break > PID_
—{Input_Type Setpoint PID_Output
Feedback [‘. &1
By P—a Enshl L3 m 00% [ -
)

[ Project Info: Device Type: AC30PD _ Device Version: 2.17 _ Compiler Version: 3.5.9.10

No Drive Selected

| [Find

Drive

Application Editor | Drive Hardware || Parameters || Drive Scope

Comment Mettre a jour le Firmware Variateur

Se référer a I'Assistant Maintenance du Variateur
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Comment Configurer Modbus TCP

Tous les paramétres variateur y compris ceux créés sont accessibles via Modbus TCP a partir du
moment ou un PNO est attribué au parametre.

L'adresse Modbus est calculée en utilisant la formule suivante :
(TagNo - 1) * 2 + 529

L’adresse Modbus est visible sous forme de bulle lorsque I'on passe la souris sur le paramétre.

m 4 Drive File Buld Online Debug Tools = - C:\us

| Parameter Menu [ | Parameter Browser .4|-'|:|-

Parameter Menu Blinker
Confrol Screen Tag Hame Walua
4 Setup )

Quick Setup #1902 Blink Enabls
4 Application #1903  Blink Time Low ' 10ms
Blinfer . i
Minimum Speed #1904 Blink Time High Shms

App Sesection $1905 Blink Output

r [or Control
Controd and Type T D

Motor Namaplats Tag:1905 bool |
Auto Restart MODEBUS Register = ‘lﬂd

uts and Outputs

I Nouveau Menu Utilisateur ] [ Info Bulle sur 'adresse Modbus ]

IMPORTANT : Pour utiliser Modbus sur un AC30 assurez-vous que le tag 939, ‘Connexions maximum’ est
différent de O, sur la console Parameétres / Comm de base / Modbus / Connexions Maximum

Tag MName Value Un
#0932 Maximum Connections 1

#0540 High Word First [E]

The required maximum number of bass Ethernsat ——=3
#0941 Modby modbus TCP connections allowed. 35|

Vous avez deux possibilités pour “ attaquer les registres Modbus “ soit directement via les adresses des
différents parameétres, sans mapping.

Ou de mapper les parameétres dans ce cas les registres attribuées sont 0001, 0002,... attention les
paramétres utilisés sont des réels et occupent donc deux registres.

Il faut sélectionner I'onglet Communications sous Drive Hardware

Approchez votre curseur , jusqu’a ce que l'icbne représentant un crayon apparaisse
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Modbus Parameter Mappings : (Mapping starts at register 00001)

Index Mapped Parameter

i

| )
Cliniez siir I'icone. 1a liste des narametres s’affiche.

Type Reg. Start End

Application [ |

Selected Parameter: NOMNE clear

Maode de contréle
Contréle Moteur
Regen Control
Entrées et sorties
Option E/S
Comm, de base
Option de comm.
Defauts
Enregistrement
Clavier
Application
System Board

Phase Control

v Y'Y vy vy vV Yy vy VvYywvYywyTYy

Gestion de périph

OK

|[ Annuier |

Vous avez la possibilité de filtrer soit uniguement les paramétres Application (Drive Customization), en
entrant un nom ou juste le PNO, ici courant, ainsi tous les parametres comportant ce nom s’afficheront.

Puis cliquez sur ok pour sélectionner le paramétre & Mapper.

Application [ ( COURANT

Selected Parameter: Courant Mom Moteur (455)  clear
Rated motor current on the name plate
4 Contrdle Moteur fex)
P Limite courant =
P Boucle de courant L
P Retroactions
»  Données Moteur AC
P Frein. par injection
p  Charge moteur
4 Plague Moteur
'@455coumquomwlmeurREALTECHNTCI_AN.

» [Connées moteur PMAC

» Controle SWC PMAC

»  Courant ampli= f{Tps)
b Defauts

OK

| [ Annuler
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m @& Dive Fle Buld Debug Took | ©f D:\Temp|Exemples|RAS02134U006_13_1proect™ @ &
[ Motor Setup || Motor Control Strategy || €/ || Communications |
Auto Close [¥]
Base Modbus Communications
) Modbus Parameter Mappings : {Mapping starts at register 00001) E-;]
#0939 Connexions maximum 1 I e | | B
#0942 Valider Def Modbus 0 Courant Nom Moteur  real 2 0001 0002 8
#0240 Poids Fort en premier [ i g
#0541 Delai depassé Modbus 3s| 2 2
! ' 3 1
4 12
5 13
6 14
7 15
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Page Web du Variateur

La série AC30 posséede par défaut un serveur web intégré permettent un acces facile a tous les
parameétres du variateur pour les diagnostiquer ou les modifier.

La page d'accueil affiche les informations principales, comme le nom du variateur, la version Firmware,

les options présentes, caractéristique de I'étage de puissance, le numéro de série...

Summary | Parameters

Services

Drive Summary
Drive
Drive Name

Application Project

Control Module Product Code

Control Module Serial Number

MAC Address
Firmware Version
Boot Version

IP Address
Subnet Mask
Gateway Address
DHCP

Auto IP

Port 1
Port 2

Power Stack Product Code
Power Stack Serial Number

Communications Option
10 Option
SD Card

AC30P
AC30P 000046001000
RAS02134U006_12_1

30P-25-0000
D0D000000000000
D0-0D-46-D0-10-00
217.2

R5.02

192.165.1.100
255.255.255.0
0.0.0.0

100Mbit/s Full Duplex
100Mbit's Full Duplex

NONE
NONE
NO CARD

En cliquant sur Parameters vous avez acces a I'ensemble des menus de la console si I'acces est
autorisé ( Parmeétre/Base Comm/ Webserver).

Summary |

Parameters

| Services

Parameters

IENGINEER |

OPERATIONAL

Menu: Control Screen
Menu: Setup

Menu: Monitor
Menu: Parameters

Par exemple dans le menu Control Screen les parametres suivants peuvent étre modifiés.

Home » Control Screen -

0592: Local Reference

|0.00 %

Set

03295 Actual Speed Percent |EI.DCI %

1240: Local Reverse

1140: Run Key Action

O[]

[RUN

|+ Set
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Paramétrage IP Fixe

Il'y a trois types de réglages Ethernet: DHCP, Auto-IP et Adresse IP Fixe.

Le réglage le plus simple est DHCP ou le variateur regoit tous les parametres Ethernet a partir du

DHCP du réseau local.

Quand le variateur est connecté directement a votre ordinateur, point a point avec un cable Ethernet
dans ce cas choisissez IP Auto. L’ordinateur doit étre paramétré en IP Automatique comme indiqué ci-

dessous pour Windows 7.

File Edit View Tools Advanced

Grganize »

—
= Intel{R} 82579LM Gigabit Network...
Ln
—

o

e

Disable this network device

Local Area Connection
parker.corp

VirtualBox Host-Only Metwork
Unidentified network
VirtualBox Host-Only Ethernet Ad...

Help

1
§

"; Local Area Connection Properties

R J

Networking } .éhanng |

Connect using:

F_,-]’ Intel{R) 82573LM Gigabit Network Connection

This connection uses the following items:

Configure... |

-

g of this connection Change settings of this connection

nection 9 l".. Mgehile Broadband Connection
bnplugged ol Mot connected
ure Client Virtual... 3§ dﬂ] F5521gw Mabile Broadband Driver

rk Adapter VMnetd .-’- Wireless Metwork Connection

Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4) Properties _.? h EK |

O @\«"mual PC Network Fiter Driver
W /005 Packst Scheduler
v .@ File and Printer Sharing for Microsaft Networks
W i Intemet Protocol Version 6 (TCP/IPvE)
<4 |ntemet Protocol Version 4 (TCP/IPvd)
& link-Layer Topology Discoveny Mapper /0 Driver
W -a. Link-Layer Topology Discovery Responder
4| L1}

K K K

-

[Eenaral Alternate Configuration

If this computer is used on more than one network, enter the alternate IP
settings below,

@ Automatic private IP address

(73 User configured

Le variateur et votre ordinateur doivent tous les deux adopter une adresse IP dans la plage partant de

169.x.X.X.

Une Adresse IP fixe peut étre aussi paramétrée en désactivant le DHCP et le paramétre IP Auto.

Ethernet Configuration

IP Address: 172.18.176.99 D Uze DHCP
Subnet Mask: 255.255.254.0 [C] Use Auto-IP
Default Gateway: 172.158.175.249
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