PDF tiqme s surir coupv

GFK-0840A-F

Buy GE Fanuc Series 90-30 NOW!

GE Fanuc Manual Series 90-30

Module de commande d'axe APM pour API 90-30
Manuel utillsateur

1-800-360-6802
sales@pdfsupply.com

Copyright 2013 PDFsupply.com All Rights Resevered


http://www.pdfsupply.com/automation/ge-fanuc/series-90-30

FANUC

GE Fanuc Automation

Automates Programmables Industriels

Module de commande d’'axe APM
pour APl 90-30

Manuel utilisateur

GFK-0840A-FR Mars 1994



Utilisation de I'expression "Attention danger”
et des termes "Attention” et
"Remarque” dans ce document

Attention danger

L'expression "Attention danger” est utilisée pour mettre en évidence des
risques de blessures dues aux tensions, aux courants, aux températures ou a
d’'autres grandeurs physiques.

Toutes les situations ou un manque d’attention peut étre source de blessures
physiqgues ou de dommages pour I'équipement sont repérées par cette
expression.

Attention

Le terme "Attention” est associé aux situations ou un manque d'attention
risque de conduire a des dégats matériels.

Remarque

Les "Remarques” ont pour but d’attirer votre attention sur des informations
particulierement utiles a la compréhension et a la mise en oeuvre de I'équipement.

Ce document est basé sur des informations disponibles au moment de sa publication. Malgré nos efforts de précision, nous
ne pouvons prétendre couvrir tous les détails et toutes les variations matérielles ou logicielles possibles, ni abarder tous le
cas de figure de linstallation, du fonctionnement ou de la maintenance. Les caractéristiques décrites dans ce document
peuvent étre absentes de certains systemes matériels ou logiciels. GE Fanuc Automation ne s’engage pas a avertir les
possesseurs de ce document d’éventuelles modifications ultérieures.

GE Fanuc Automation ne fournit aucune garantie explicite, implicite ou statutaire, et décline toute responsabilité quant
a la précision, a I'utilité, et au caractére complet ou suffisant des informations contenues dans ce document. GE Fanuc
Automation ne donne aucune garantie de qualité marchande et d’aptitude a une utilisation donnée.

Les marques suivantes sont des marques déposées de GE Fanuc Automation North America, Inc. :

Alarm Master CIMSTAR Helpmate PROMACRO Series Six
CIMPLICITY GEnet Logicmaster Series One Series 90
CIMPLICITY 90-ADS Genius Modelmaster  Series Three VuMaster
CIMPLICITY PowerTRAC  Genius PowerTRAC  ProLoop Series Five Workmaster

Copyright 1989-1994 GE Fanuc Automation North America, Inc. Tous droits réservés
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Avant—propos

1. CONTENU DE CE MANUEL

Chapitre 1. Présentation :Ce chapitre présente le matériel et les logiciels utilisés pour configurer et exploiter un
servomécanisme.

Chapitre 2. Installation du module APM30 : Ce chapitre décrit toutes les interfaces utilisateur du module
APM30, ainsi que l'installation du module sur la platine d’un API Série 90-30.

Chapitre 3. Configuration du module APM30 : Ce chapitre expligue comment configurer le module APM30 en
utilisant le progiciel de configuration Logicmaster.

Chapitre 4. Transferts automatiques de données Ce chapitre décrit les données %l, %Al, %Q et %AQ
transférées entre I'UC de I'API et le module APM30 a chaque cycle.

Chapitre 5. Procédures de démarrage d'un servomécanismeCe chapitre explique les procédures a suivre
pour mettre en oeuvre un servomécanisme.

Chapitre 6. Commandes de mouvement du module APMCe chapitre fournit des exemples pratiques illustrant
la programmation de différents types de mouvements, de sauts, etc.

Annexe A. Codes d’erreur

Annexe B. Téléchargement de parametres avec COMM_REQ
Annexe C. Spécifications

Annexe D. Informations de commande

2. AUTRES MANUELS A CONSULTER

GFK-0664 Series 90 PLC Axis Positioning Module (APM30) Programmer’s Manual

GFK-0781 Series 90-30 PLC Axis Positioning Module (APM30) — Follower Mode User’s Manual

3. VOS REMARQUES ET SUGGESTIONS SONT LES BIENVENUES

GE Fanuc Automation s’efforce d’éditer des documentations techniques de qualité. Aprés avoir utilisé ce manuel,
merci de consacrer quelques instants a la page suivante, "Page de remarques”, pour la compléter et nous la renvoyer.
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Page de remargues

Manuel utilisateur du module de commande

GFK-0840A-F d’axe APM pour API 90-30

R

Cochez votre fonction principale SVP

D Concepteur systeme D Programmeur

D Distributeur D Responsable de maintenance
D Intégrateur systéeme D Opérateur

D Installateur D Autre (a préciser ci—dessous)

Si vous désirez une réponse personnelle, indiquez votre adresse postale compléte :

Remettez cet imprimé directement a votre correspondant GE Fanuc ou envoyez—le a :

GE Fanuc Automation France
45, rue du Bois Chaland
CE 2904 — Lisses
91029 EVRY Cedex

Toutes vos remarques seront étudiées par du personnel qualifié.

REMARQUES

Si besoin, utilisez le verso de cette pape.
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Chapitre | Présentation

1

Le module APM est un module de commande d’axe, pour 1 ou 2 axes, de haute performance et facile a utiliser. Il est
fortement intégré avec les fonctions de résolution logique et de communication de I'API Série 90-30.

Le module APM fonctionne en deux configurations de boucle de contréle primaire :
® Mode Standard (axes indépendants)

® Mode Suiveur

Ce manuel décrit le module APM en configuration de boucle de coBtaieard Pour obtenir des informations sur le
fonctionnement du module APM en mode de boucle de contrble Suiveur, reportez—vous au dGetreTIS1
Series 90-30 PLC Axis Positioning Module (APM30) — Follower Mode User’s Manual.

1. CARACTERISTIQUES DU MODULE APM

a45116

EN1 STAT

1.1. HAUTE PERFORMANCE EN2 ok

AXISPOS  cpg

® Mise a jour rapide de boucle d’asservissement (1 ms pour APU301, 2 ms MODULE

pour APU302).

ONE
AXIS

)

® Temps de traitement de bloc inférieur a 5 ms.

23
® Anticipation de vitesse et intégration d’erreur de position pour augmenter §§ .
la précision du suivi. °s] | o
|
® Unités de programmation de haute résolution. @
Position : de —8 388 608 & +8 388 607 unités utilisateur ¢ .
Vitesse : de 0 & 8 388 607 unités utilisateur/s o]

Accélération : de 0 a 134 217 727 unités utilisateur/s/s

1.2. FACILITE D'UTILISATION

® Jeu d'instructions simple et puissant pour les programmes de mouvement.

® Programmes de mouvement pour 1 ou 2 axes avec synchronisation de
début de bloc.
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Présentation

® | e programme peut étre un court programme de mouvement créé dans le logiciel de configuration Logicmaster
90.

® Mémoire non—volatile pour le stockage de 10 programmes et 40 sous—programmes.
® Ecran d'état dans le logiciel Motion Programmer pour la surveillance des servocommandes.
® Mise a I'échelle par I'utilisateur des unités de programmation (unités utilisateur).

® Programmation générique avec des paramétres de commande utilisés comme opérandes pour les commandes
d’'accélération, de vitesse, de mouvement et d’'arrét momentané.

® Configuration avec le logiciel Logicmaster 90.
® Transfert de données automatique entre les tables de I'API et 'APM sans programmation utilisateur.

® Connexion des E/S aisée grace aux cables d’'usine et aux borniers standard, ainsi qu'a un port série pour la
connexion des consoles de programmation.

1.3. E/S POLYVALENTES

® Sortie analogique de commande de vitesse C 10 Volts.

® Entrée analogique 12 bits plus signe.

® Entrées de commutateurs de position initiale et de dépassement.

® Entrée d'échantillonnage pour I'acquisition de position.

® Entrées (8) et sorties (4) de commande définissables par I'utilisateur.

® Retour de codeur (jusqu'a 250 kHz par voie).
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2. TABLEAU DE COMPATIBILITE DES MICROPROGRAMMES

Numéro de Version de Logiciel Motion
révision du Référence produit | Capacité d'axes/de | Documentation| Logicmas- Programmer
microprogramme commande APM ter 90
Version Document
1.50 IC693APU302A-B 2 axes Suiveurs GFK-0781A 3.50 et 1.50et | GFK-0664
ultérieures | ultérieureg
2.01, 2.02 IC693APU302C-D| 2 axesIndépendants/| GFK-0840A 4.01 et 1.50 et | GFK-0664A
Suiveurs GFK—0781A | ultérieures | ultérieures
2.02 IC693APU301E 1 axe Indépendant/ | GFK-0840A 4.01 et 1.50 et | GFK-0664A
Suiveur GFK—0781A | ultérieures | ultérieures

Remarques relatives a I'écran de la version 1.01 du logiciel Motion Programmer pour les révisions 1.50 et ultérieures du

microprogramme de 'APM :

® Affiche uniquement les données de I'axe 1 pour un APM a 2 axes.

® N'affiche pas correctement les données transmises par unefiRivbde Suiveur.

® N'affiche pas correctement les données relatives a une erreur de position signalée par I'APM mono—axe en mode

Standard.

GFK—-0840A-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-30
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3. PRESENTATION DU FONCTIONNEMENT DU MODULE APM

Le module APM est un module optionnel de contréle de mouvement intelligent et entierement programmable pour
'automate programmable industriel (API) Série 90-30. Le module APM permet a I'utilisateur d’un API de combiner

un contrdle de mouvement de haute performance et les fonctions de résolution logique de I’API en un seul systeme
intégré. La schéma ci—dessous présente le matériel et les logiciels nécessaires pour configurer et utiliser un
servomécanisme. Ce paragraphe décrit brievement chacune des composantes du systeme pour fournir une vue
d’ensemble du fonctionnement du systeme.

INTERFACES L 1 O
- ——>
N OPERATEUR I

‘ MACHINE 1

T 7N
COMMANDE}—’

a45114

5]

o>

L]
|

0Oox>

- co

z

CODEUR 1

T W ] MACHINE 2
COMMANDE{ o b
PROGICIEL DE 0 PROGICIEL CODEUR 2
CONFIGURATION B MOTION
LOGICMASTER 90-30 /[ \{T'\\ PROGRAMMER
e — |

Figure 1-1. Matériel et logiciels utilisés pour configurer, programmer et exploiter un
servomeécanisme de module APM

Le systéme présenté ci—dessus peut étre réparti en quatre catégories.
1. Le module APM et I'API Série 90-30

2. Le module APM et le servomécanisme

3. Les progiciels de programmation de mouvement

4

Les interfaces opérateur
La connaissance des termes suivants, relatifs au module APM, vous sera trés utile.

Vitesse commandée (Commanded Velocity)itesse commandée par le générateur de trajectoire interne du module
APM.

Position commandée (Commanded Position) position commandée par le générateur de trajectoire interne du
module APM.

Vitesse réelle (Actual Velocity) wvitesse de I'axe indiquée par le retour.
Position réelle (Actual Position) :position de I'axe indiquée par le retour.
Erreur de position (Position Error) : différence entre la position commandée et la position réelle.

Constante de temps de boucle de position (Position Loop Time Constantyaleur configurable déterminant le
temps de réponse de la boucle de position fermée.
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3.1. MODULE APM ET API SERIE 90-30

Le module APM et I'API Série 90-30 fonctionnent en synergie pour constituer un systeme de contréle de mouvement
intégré. Le module APM communique avec I'API par l'interface du fond de bac. A chaque cycle de I'API, le module
APM transfére des données telles quéitasse command&e laPosition réelled I'API sous forme de données %l et

%Al. De méme, a chaque cycle, I'API transfere des données %Q et %AQ vers le module APM. Les données %Q et
%AQ sont utilisées pour contrdler le module APM. Les bits %Q correspondent a des fonctions telles que la mise en
mouvement, l'arrét du mouvement et la mise a zéro des indicateurs d’échantillonnage. Les commandes %AQ
correspondent a des fonctions telles que l'initialisation de la position et le chargement de registres de parametres.

Vous pouvez utiliser les données de référence %l, %Al, %Q et %AQ pour transmettre des parameétres au module APM.
Vous pouvez également utiliser des blocs fonctionnels COMM_REQ. Vous trouverez des détails sur le téléchargement
de blocs de parameétres au chapitre 6, Controle du mouvement du module APM.

L'API permet également de configurer aisément le module APM en utilisant le logiciel de configuration Logicmaster
90-30. Comme les autres modules de I'API, le module APM est affecté a un emplacement et a un bac particuliers.
D’autre part, vous devez entrer plusieurs autres types de données de configuration telles que :

® | es adresses d’E/S qui serviront aux transferts UC-APM,

® | a configuration du port série utilisé pour connecter la console de programmation,

® [ es données de configuration du module APM,

® Un programme court (20 lignes au maximum) créé avec I'éditeur Programme Zéro.

Les données de configuration du module APM sont décrites au chapitre 3, Configuration du module APM.

3.2. MODULE APM ET SERVOMECANISME

Le module APM communique avec le servomoteur et le dispositif de régulation de position par les connecteurs A et B.
Il contrle un axe en transmettant une tension analogique a une servocommande. Il interpréte les déplacements de la
servocommande, ou axe, en analysant les signaux d'un dispositif de régulation de position (codeur).

L'erreur de position est I'un des facteurs de contr6le de la fermeture de la boucle de position. Le module APM produit
une sortie de commande de vitesse proportionnelle a I'erreur de position.

Le module APM comporte également des entrées de commutateur de position initiale, des entrées de commutateur de
dépassement de limites, et d’autres entrées et sorties de controle.
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3.3. PROGICIELS DE PROGRAMMATION DE MOUVEMENT

Les programmes de mouvement sont généralement créés avec le progiciel Motion Programmer, mais vous pouvez
créer un programme court (éditeur Programme Zéro) en utilisant le logiciel de configuration Logicmaster 90-30 décrit
plus haut.

Logiciel Motion Programmer. Le module APM comporte un port SNP configurable qui lui permet de communiquer

avec le logiciel Motion Programmer. Le logiciel fonctionne en grande partie comme le progiciel Logicmaster 90. I
offre la possibilité d’écrire des programmes de mouvement avec des instructions en anglais, de les stocker sur disque et
de les télécharger dans le module APM. Un écran d’état fournit la surveillance du servomécanisme. Vous trouverez a la
fin de ce chapitre une présentation des fonctions du logiciel Motion Programmer. Pour plus d’'informations sur le
logiciel Motion Programmer, reportez—vous au docum@RK-0664 Series 90 PLC Axis Positioning Module
(APM30) Programmer’s Manual

Editeur Programme Zéro. Le logiciel de configuration Logicmaster 90 contient un éditeur appelé Programme Zéro

qui permet de créer un programme court (au maximum 20 commandes). Les commandes utilisées sont en anglais, dans
un format identique a celui des commandes du logiciel Motion Programmer. Aucune programmation en langage relais
n'est nécessaire. L'éditeur Programme Zéro est décrit en détail au chagitefiguration du module APM

3.4. INTERFACES OPERATEUR

Les interfaces opérateur permettent a I'opérateur de contrdler et de surveiller le servomécanisme par un panneau de
contr6le ou un affichage sur écran. Ces interfaces communiquent avec I'API par des modules d’E/S logiques ou un
module d’API Série 90 intelligent tel qu'un CIMPLICITY 90-ADS ou un module coprocesseur programmable (PCM).

Les données opérateur sont transférées automatiquement entre I’API et le module APM par les références %l, %Al, %Q
et %AQ spécifiées lors de la configuration du module. Ce transfert de données automatique fournit une interface souple
et simple pour de nombreuses interfaces opérateur, qui s’ajoutent au logiciel Motion Programmer.
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4. PRESENTATION DU LOGICIEL MOTION PROGRAMMER

Ce paragraphe fournit un récapitulatif de la programmation avec le logiciel Motion Programmer. Pour une description
compléte de la programmation du module APM, reportez—vous au doc@r&r0664 Series 90 PLC Axis
Positioning Module (APM30) Programmer’s Manual

Le logiciel Motion Programmer est un puissant outil utilisant des instructions en anglais et destiné a la programmation

du module APM. Vous pouvez I'exécuter de facon autonome ou a partir du menu de démarrage Logicmaster. Pour
développer des programmes et des sous—programmes, vous devez sélectionner des commandes en utilisant des touches
de fonction et en entrant des valeurs dans les champs d’opérandes pour compléter les instructions.

4.1. FONCTIONS DU LOGICIEL MOTION PROGRAMMER

® Création et édition de programmes et de sous—programmes

® Configuration des ports de la console de programmation

® Chargement et transfert de fichiers de programme entre la console de programmation et le module APM

® Impression des programmes de mouvement, des sous—programmes, et des informations de configuration

4.2. FONCTIONS DE LEDITEUR DE PROGRAMMES
® |Insertion de lignes de programme

® Edition de lignes de programme

® Suppression de lignes de programme

® \/érification de la syntaxe du programme

® Renumérotation des blocs

® Fonction GOTO
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Le schéma ci—dessous présente I'écran de I'éditeur et des exemples d'instructions.

[ProGRH] |sTATUS | |FILES | |SETUP |FOLDER |UTILTY |PRINT

finsertfedit £ K [Eoheck lg  Ksoto [Evore L |
>

Begin—Program

ACCEL 1, 8668 Set accel to 888 Usr Un/sec/sec
VELOC 1, 4860 Set veloc to 4808 User Un/sec
PMOVE 1, +10000, ABS, LINEAR Move to 18888 User Units
UELOC 1, 7568 Set veloc to 75088 User Un/sec
PMOVE 1, +0, ABS, LINEAR Move to @ User Units

End-Program

OFFLINERAPM REU :
C: \BATNJOB3\TEST1. APM PRG: 1JSINGLE AXISEBYTES: 48QLINE: 1
REPLACE

Figure 1-2. Exemple d’écran de I'éditeur du logiciel Motion Programmer

4.3. FORMAT DES INSTRUCTIONS DU LOGICIEL MOTION PROGRAMMER

Une instruction de programme ou de sous—programme se compose d’une commande et de données associées décrivant
la commande. La commande et ses données doivent étre saisies dans des zones particuliéres de I'écran de I'éditeur de
programmes appelées champs. Ces champs sont, de gauche a droite :

Numeéro de bloc.Ce champ esiptionnel Il permet la saisie d’'un nombre repérant le début d’un bloc d’instructions de
programme. |l est utilisé comme destination par la commaund®et fournit un point de synchronisation pour les
programmes a deux axes.

Spécification de bloc de synchronisationCe champ optionnel apparait uniguement pendant I'édition de programmes
multi—axes. Un “X” indique un bloc de synchronisation.

Nom de la commandeCe champ esbbligatoire. Il contient une désignation de la commande (en anglais). Les
commandes sont sélectionnées a partir des touches de fonction correspondant a celles situées en haut de I'écran de
I'éditeur.

Opérande.Tous les champs d’opérandes affichés sbiigatoires Lorsque vous saisissez un nom de commande, le
logiciel affiche les champs d'opérandes correspondants avec leurs valeurs par défaut. Le nombre de champs
d’'opérandes affichés varie de un a quatre en fonction du nom de la commande. Le champ d’opérande 1 est réservé au
numéro d’'axe. Le contenu des trois autres champs dépend de la commande.

Commentaire. Ce champ egiptionnel Il permet la saisie d'un commentaire d’environ 30 caractéres pour chaque
instruction du programme. Vous pouvez également ajouter un commentaire d'une longueur maximale de 80 caractéres
sur une ligne distincte.
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Tableau 1-1. Commandes du logiciel Motion Programmer

Nom de la commande

Opérande 1

Opérande 2

Opérande 3

Opérande 4

Accélération

N° axe

Unitésutilisateur/s/s

n/a

n/a

(ACCEL) (1,2) (1 —134217727) ou
numéro de paramétre (0 — 255
Appel sous—programmeg N° axe Numéro de sous—programme | n/a n/a
(CALL) 1,2 (1-40)
Mouvement continu N° axe Unités utilisateur Mode de Moded'accélération
(CMOVE) 1, 2) (-8388608...+8388607)* ou | Positionnement (LINEAR, SCURVE)
numéro de paramétre (0 — 254 (ABS, INCR)
Saut n/a Numéro de CTL Numéro de bloc n/a
(JUMP) (CTLO1-CTL12, (1-65535
inconditionnel)
Arrét momentané N° axe Millisecondes (0—60000) ou | n/a n/a
(DWELL) 1, 2) numéro de paramétre (0 — 255
Chargement parametre| n/a Numéro de paramétre Valeur de parametre | n/a
(LOAD) (0255 (32 bits maximum)
Aucune action n/a n/a n/a n/a
(NULL)
Mouvement de N° axe Unités utilisateur Mode de positionne-| Mode d’accélération
positionnement 1,2 (-8388608...+8388607)* ou | ment (LINEAR, SCURVE)
(PMOVE) numéro de paramétre (0 — 254 (ABS, INCR)
Vitesse N° axe Unitésutilisateur/s n/a n/a
(VELOC) (1,2) (1 —8388607) ou
numéro de paramétre (0 — 255
Attente N° axe Numéro de CTL n/a n/a
(WAIT) 1,2 (CTLO1 - CTL12)

* Pour les mouvements absolus (ABS), vous devez spécifier une position comprise entre la fin @ deslgeites de comptage.

Faute de quoi, une erreur se produira lors de I'exécution de la commande de mouvement.

** |es paramétres 246 a 255 sont réservés a une utilisation spéciale. La fonction de chargement de parameétres ne pharystmpas de ¢

de données dans ces parameétres, mais le module APM peut écraser leur valeur avec ses propres données.

Numéro de Fonction spéciale
parametre
246 — 253 Réservé a une utilisation future
254 Stocke la valeur de lposition d’échantillonnagele I'axe 2
(302 uniguement, unités utilisateur)
255 Stocke la valeur de lposition d’échantillonnagele I'axe 1
(unités utilisateur)
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Chapitre| Installation du module APM

2

Ce chapitre décrit les modeéles a 1 et 2 axes du module APM et leur installation sur la platine de I'API Série 90-30. Il
comprend les paragraphes suivants :

® Description des modules APM a 1 et 2 axes

® |[nstallation du module APM

1. DESCRIPTION DU MODULE APM

Ce paragraphe décrit les interfaces utilisateur des modules APM a 1 et 2 axes en mode standard.

1.1. VOYANTS
Le module APM comporte 5 voyants fournissant des indications sur son état. Ces voyants sont :

Status. Normalement allumé. Clignote pour indiquer une erreur de fonctionnement. Clignote lentement (4 fois/s) pour
les erreurs d’état. Clignote rapidement (8 fois/s) pour les erreurs entrainant un arrét de la servocommande.

OK. Le voyant OK du module APM indique I'état courant de la carte du module.

® Allumé : lorsque le voyant est allumé, le module APM fonctionne correctement. Ce voyant devrait normalement
toujours étre allumé.

® FEteint : lorsque le voyant est éteint, le module APM ne fonctionne pas. Ceci résulte d’'un mauvais fonctionnement
matériel ou logiciel.

CFG. Ce voyant est allumé lorsque le module a regu une configuration valide de I'API. Il clignote lentement (4 fois/s)
pendant I'exécution de la fonction d’enregistrement du programme de mouvement. Il clignote rapidement (8 fois/s)
pendant I'opération d'écriture de la RAM utilisateur en EEPROM.

EN1. Lorsque ce voyant est allumé, le servomoteur de I'axe 1 est activé.

EN2. Lorsque ce voyant est allumé, le servomoteur de I'axe 2 est activé. Sur un APM mono—axe, ce voyant est allumé
uniquement lorsqu’'une commanBercage N/A immédiatst utilisée sur la sortie analogique du connecteur B.
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1.2. CONNECTEUR DE COMMUNICATION SERIE

La facade du module APM comporte un connecteur femelle de type D 15 broches pour les communications série. Ce
connecteur permet de relier I'ordinateur exécutant le logiciel Motion Programmer au module APM. Le port du module
APM utilise le protocole SNP et est compatible RS-485. Vous pouvez sélectionner un débit compris entre 300 et
19200 bauds.

La connexion entre I'ordinateur de programmation et le module APM est généralement réalisée entre le port RS-232 de
I'ordinateur et le connecteur de communication série par un convertisseur RS-232 vers RS-485/RS-422. GE Fanuc
propose pour cela un kit miniconvertisseur (IC690ACC901) comprenant un convertisseur et un cable de 2 m.

Le port est configuré avec le progiciel de configuration Logicmaster.
Vous trouverez ci—dessous les définitions des broches du port série du module APM.

Tableau 2-1. Définition des broches du connecteur de communication série

Broche | Signal Description Broche | Signal Description

1 Blindage | Blindage 9 RT Terminaison 120 Ohm pour RXD (A

2 DCD (A) | Détection de porteuse 10 RD (A) | Réception de données

3 DCD (B) | Détection de porteuse 11 RD (B) | Réception de données

4 ATCH Entrée d'attache de la miniconsq 12 SD (A) Emission de données
HHP

5 +5V Alimentation +5 V du convertisse| 13 SD (B) Emission de données
HHP/422-232

6 RTS (A) | Demande pour émettre 14 RTS (B) | Demande pour émettre

7 ov Commun de signal 0 V 15 CTS (A) | Prétaémettre

8 CTS (B) | Prétaémettre

Connexion multipoint :

Vous pouvez connecter les modules APM en mode multipoint (voir exemple dans la figure ci—-dessous). Chaque module
APM présent dans le systéme nécessite un cable.

7 7 a45254

Inclus dans |

le kit miniconvertisseur
(IC690ACC901) |

\ Cable Cable
multipoint multipoint

Mini—
convertisseur 1 3|1

fffff I )

uc
API

APM APM

Figure 2-1. Connexion de modules APM en configuration multipoint
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Le cable multipoint doit étre conforme au schéma suivant.

BROCHE BROCHE
,0| sb)1o ,m, XX ,7\, 10 | RD(A) =
00| SD(B) 1L B 11 | RD(B) =
0| RD(A) 12 12 | SD(A) =
% | RD(®)[13 {+— XX — 13 |sp@E) =
o|CTS(A) 6 6 | RTS(A) =
O |cTs @14 | ! ! Ll 14 | RTS (B) =
00| RTS(A) 25 | ! ! Il 15 | CTS (A) -
0g | RTS(B) 8 | | | (. 8 | CTS(B) =
ol 3 P e E
0 GND 7 7 | oV =
09| sHLD 1 | N\ _____ Lo/ 1|SHD [=
CONNECTEUR 2 N Y Y CONNECTEUR 2
FEMELLE R MALE
15 BROCHES | | 15 BROCHES
REMARQUES: : :
1. La distance entre les : |
connecteurs 1 et 2 doit étre S Y Y ! BROCHE
de 150 mm environ. e _|_|-|- j o L
10 | RD(A) =
2. La distance entre les ﬁ RD(B) =
connecteurs 3 et 4 doit étre 13 gg gég z
de 1 m environ. 6 | RTS(A) =
14 | RTS (B))=
3. Vous pouvez chainer les cables 12 8¥§ Eé% -
pour augmenter le nombre 5| +5 z
d’'UC ou d’APM. 7| ov =
1| SHLD |—
4. Le connecteur 1 est un connecteur CONNECTEUR 3
femelle 15 broches de type D. MALE
15 BROCHES

5. Les connecteurs 2 et 3 sont des connecteurs

males 15 broches de type D avec capot a angle droit,

le cable sortant du c6té de la broche 1.

Figure 2-2. Céable multipoint pour le module APM
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1.3. CONNECTEURS D’E/S

La facade du module APM comporte deux connecteurs males 24 broches haute densité pour la connexion des
servocommandes. Le connecteur A contient des connexions pour I'axe 1. Le connecteur B contient des connexions
pour I'axe 2 ainsi que des connexions générales, dont I'entrée analogique et les sorties de commande. Les tableaux
suivants fournissent une description succincte de la fonction des connexions d’E/S.

1.3.1. Cable d’E/S et bornier

Les connecteurs haute densité sont utilisés sur le module APM afin de permettre un grand nombre de connexions d’E/S
dans les limites physiques du module APM. Afin de faciliter le cablage vers la servocommande et la machine, tous les
connecteurs haute densité sont généralement connectés par un cable de faible longueur a un bornier. Reportez—vous a la
figure ci—dessous, aux tableaux 2—-2, 2-3, 2—4 et 2-5, et aux annexes B et D.

a45113

f

Iy

I I —

"

°

MODULE APM CABLE(S) BORNIER(S)

Figure 2-3. Cable d’E/S et bornier
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1.3.2.  Connexions du cable d’E/S du module APM mono-axe (IC693APU301)
Les tableaux 2-2 et 2—3 définissent les connexions des cables pour le module APM mono-axe.

Tableau 2-2. Connexions des cables pour le connecteur d’E/S A de la fagade (APM mono—axe)

Numéros des
broches Numéros des Description
du connecteur A | bornes du bornier
du module d’E/S
Al 12 oV
B1 24 Réservé
A2 11 Réservé
B2 23 Entrée CTLO2 (+)
A3 10 Entrée CTLO2 (-)
B3 22 Echantillonnage 1 (+) / Entrée CTLOL1 (+)
Ad 9 Echantillonnage 1 (=) / Entrée CTLO1 (-)
B4 15 Commun des entrées CTL03, 05, 06
A5 2 Dépassement 1 (direction —) / Entrée CTL06
B5 14 Dépassement 1 (direction +) / Entrée CTL05
A6 1 Position initiale 1 / Entrée CTL03
B6 16 Sortie d'activation du relais 1 (=)
A7 3 Sortie d’activation du relais 1 (+)
B7 17 Commun de la sortie analogique 1 (commande de
vitesse) *
A8 4 Sortie analogique 1 (commande de vitesse) *
B8 21 oV
A9 8 Alimentation codeur +5 V
B9 20 \oie codeur Z1+
Al10 7 \Voie codeur 21—
B10 19 Voie codeur B1+
All 6 \oie codeur B1-
B11 18 Voie codeur A1+
Al12 5 \Voie codeur Al—
B12 13 Blindage
25 Pas de connexion

* Sortie protégée par fusible — I'application d’'une source externe a cette sortie peut faire fondre le fusible.
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Tableau 2-3. Connexions des cables pour le connecteur d’E/S B de la facé&i@M mono—axe)

Numéros des Numéros des
broches bornes du bornier Description
du connecteur B
du module d’E/S

Al 12 oV
B1 24 Entrée analogique (+)
A2 11 Entrée analogique (-)
B2 23 Sortie CTL12 *
A3 10 Sortie CTL11 *
B3 22 Sortie CTL10 *
Ad 9 Sortie CTLO9 *
B4 15 Commun des entrées CTL04, 07, 08
A5 2 Entrée CTLO8
B5 14 Entrée CTLO7
A6 1 Entrée CTLO4
B6 16 Sortie d'activation du relais 2 (-)
A7 3 Sortie d’activation du relais 2 (+)
B7 17 Commun de la sortie analogique 2 *
A8 4 Sortie analogique 2 *
B8 21 oV

A9 8 Sortie +5 V
B9 20 Réservé

A10 7 Réservé

B10 19 Réservé

A1l 6 Réservé

B11 18 Réservé

Al12 5 Réservé

B12 13 Blindage

25 Pas de connexion

* Sortie protégée par fusible — I'application d’'une source externe a cette sortie peut faire fondre le fusible.
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1.3.3. Connexions du céble d’E/S pour le module APM a deux axes (IC693APU302)
Les tableaux 2—4 et 2-5 définissent les connexions des cables pour le module APM a deux axes

Tableau 2-4. Connexions des cables pour le connecteur d’E/S A de la facésleM 2 axes)

Numeéros des
broches Numéros des Description
du connecteur A | bornes du bornier
du module d’E/S

Al 12 ov
B1 24 Réservé
A2 11 Réservé
B2 23 Echantillonnage 2 (+) / Entrée CTLO2 (+)
A3 10 Echantillonnage 2 (=) / Entrée CTLO2 (-)
B3 22 Echantillonnage 1 (+) / Entrée CTLOL1 (+)
Ad 9 Echantillonnage 1 (=) / Entrée CTLO1 (-)
B4 15 Commun des entrées CTL03, 05, 06
A5 2 Dépassement 1 (direction —) / Entrée CTL06
B5 14 Dépassement 1 (direction +) / Entrée CTL05
A6 1 Position initiale 1 / Entrée CTLO3
B6 16 Sortie d'activation du relais 1 (=)
A7 3 Sortie d’activation du relais 1 (+)
B7 17 Commun de lasortie analogique 1 (commande de vitesse)*
A8 4 Sortie analogique 1 (commande de vitesse)*
B8 21 ov
A9 8 Alimentation codeur +5V
B9 20 \oie codeur Z1+

A10 7 \oie codeur Z1—

B10 19 \oie codeur B1+

All 6 \oie codeur B1-

B11 18 \oie codeur Al+

Al12 5 \oie codeur Al-

B12 13 Blindage

25 Pas de connexion

* Sortie protégée par fusible — I'application d’'une source externe a cette sortie peut faire fondre le fusible.
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Tableau 2-5. Connexions des cables pour le connecteur d'E/S B de la facg&ieM 2 axes)

Numéros des
broches Numéros des Description
du connecteur B | bornes du bornier
du module d’E/S

Al 12 oV
B1 24 Entrée analogique (+)
A2 11 Entrée analogique (-)
B2 23 Sortie CTL12 *
A3 10 Sortie CTL11 *
B3 22 Sortie CTL10 *
A4 9 Sortie CTLO9 *
B4 15 Commun des entrées CTL04, 07, 08
A5 2 Dépassement 2 (direction —) / Entrée CTL08
B5 14 Dépassement 2 (direction +) / Entrée CTLO7
A6 1 Position initiale 2 / Entrée CTL04
B6 16 Sortie d'activation du relais 2 (=)
A7 3 Sortie d’activation du relais 2 (+)
B7 17 Commun de la sortie analogique 2 *
A8 4 Sortie analogique 2 *
B8 21 oV
A9 8 Sortie +5 V
B9 20 \oie codeur Z2 +

Al10 7 \oie codeur Z2 —

B10 19 \oie codeur B2 +

All 6 \oie codeur B2 —

B11 18 \Voie codeur A2 +

Al12 5 Voie codeur A2 —

B12 13 Blindage

25 Pas de connexion

* Sortie protégée par fusible — I'application d’'une source externe a cette sortie peut faire fondre le fusible.
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1.4. SCHEMAS FONCTIONNELS DE CONNEXION

Les schémas ci—dessous présentent les connexions des E/S des modules APM (1 et 2 axes) a un cicruit de commande et
une machine dans une application caractéristique. Vous devez utiliser le cable blindé de la fagon indiquée.

1.4.1. Schémas fonctionnels de connexion pour le module APM mono—axe

CONNECTEUR D'E/S A a45115
N° CONN. | N° BORNES

DE/S |DU BORNIER CIRCUIT DE
. ~ COMMANDE
A8 4 VEL = CcMD+ MOTEUR
B7 17 Acom T cMD- o
A7 3 EN* ENABLE
B6 EN- [ -
16 ‘ ov =
B12 13 BELINDAGE E REMARQUE :
ax * ax POUR UN CODEUR
B11 18 T ASYMETRIQUE, NE
AL2 5 AL I AL CONNECTEZ PAS Al-, Bi-, Z1-.
B B
B10 19
Al p BE L BE
B9 g | z CODEUR
20
AL0 7 71 L 71 7
A9 8 *5V ; ; 5V / CHARGE
ov ov )
B8 DE LAXE
21 )
INTERRUPTEUR DE INTERRUPTEUR DE
FIN DE COURSE DE ~ COMMUTATEUR DE O FIN DE COURSE DE
DEPASSEMENT NEGATIF  POSITION INITIALE DEPASSEMENT POSITIF

------- O---—-—-7j
[ [ <4 » [

OT- /CTLO6 |
A5 2
HOME / CTL03 dl E /
A6 1

85 OT+ /CTLOS
14
INCOM1
B4 15 |
24 vee
BLINDAGE
B12 13

B3 ECHANTILLONNAGE+/CTLO1+
22

Ad 9 ECHANTILLONNAGE-/CT| ; 1—:

CIRCUIT DE

Eﬂ COMMANDE 5 V

|
|
|
Al 12 ov I ENTREES 5 V A UTILISATION GENERALE
B2 CTLO2+ !
23 i CIRCUIT DE
A3 CTLO2- | COMMANDE 5 V

10

Figure 2-4. Schéma fonctionnel du connecteur d’E/S A du module APM mono-axe
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CONNECTEUR D'E/S B

a45120

N° CONN. | N° BORNES |  ENTREES DE COMMUTATEUR 24 V
DE/S DU BORNIER| A UTILISATION GENERALE
6 1 CTLO4 e
B5 14 L# o
A5 2 CTLO08 | 24 vCC
Ba 15 INCOM2 M \
Al 9 CTLO09
CTLO010
B3 22 P SORTIES
A3 10 | =00
CTLO12 emos
B2 23 || 1L 5V
B8 21 OV
A8 4 ANOUT+ = A g
ACOM X SORTIE ANALOGIQUE
i; 1; ENZ - T —> AUTILISATION GENERALE
—» AVEC
En2 - X LT X
B6 16 — RELAIS D’ACTIVATION
B12 13 BLINDAGE E
AIN+ i
B1 24 W—O + ENTREE ANALOGIQUE
A2 1 AIN- ————" —0 - AUTILISATION GENERALE
U

Figure 2-5. Schéma fonctionnel du connecteur d’E/S B du module APM mono—-axe
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1.4.2. Schémas fonctionnels de connexion pour le module APM a deux axes

CONNECTEUR D'E/S A a45313
N° CONN. | N° BORNES
D'E/S |DUBORNIER CIRCUIT DE
VEL P COMMANDE| ~ MOTEUR
. : VEL COM [ cemp* Py
o v EN: [ eMD= O
+
A7 3 o ENABLE
ENI- —
B6 16 oV =
B12 13 BLINDAGE REMARQUE :
A ) ALs POUR UN CODEUR
B11 18 ASYMETRIQUE, NE
Al12 5 AL X 1 X Al- CONNECTEZ PAS Al-, B1-, Z1-.
B10 19 B+ [ B1+
ALl 6 BL X1 X B1- CODEUR
B9 20 bty 1 71+ O AXE 1
A10 7 z+ X 11 X z1-
A9 8 +5V [ + SV CHARGE
B8 21 ov X 11X ov DE L'AXE
N\
INTERRUPTEUR DE INTERRUPTEUR DE
FIN DE COURSE DE  COMMUTATEUR DE O FIN DE COURSE DE
DEPASSEMENT NEGATIF POSITION INITIALE DEPASSEMENT POSITIF
[ [ 4> [
| | |
A5 2 OT- /CTLO6 J/r
26 1 HOME1 / cTL03 7
B85 14 OT+ /CTLO5
B4 15 INCOM1
24 vCC
B12 13 BLINDAGE
B3 22 ECHANTILLONNAGE+/CTLO1+ m
T CIRCUIT DE
A4 9 |_echanmiionnace-cTon- N _ | COMMANDE 5V
[
AL 12 ov : : ENTREES 5 V A UTILISATION GENERALE
ECHANTILLONNAGE2+/CTLO2+
B2 23 T CIRCUIT DE
A3 10 ECHANTILLONNAGE2—/CTLO2— | | COMMANDE 5 V
o/

Figure 2-6. Schéma fonctionnel du connecteur d’'E/S A du module APM a deux axes
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CONNECTEUR DE/S B a45255
N° CONN. | N° BORNES
DE/S  |DU BORNIER CIRCUIT DE
VEL P commanpe| ~ MOTEUR
A8 4 - - cMD AXE 2
BY 17 \Fj"i'; M — CMD- o h—
A7 3 v — ENABLE N
B6 16 oV =
B12 13 BLINDAGE REMARQUE :
POUR UN CODEUR
B11 18 A2t ‘ ‘ A2 ASYMETRIQUE, NE
A2 5 A2- AZ CONNECTEZ PAS A2-, B2—, Z2—.
B10 19 B2+ L B2+
All 6 B2 L B2 CODEUR
B9 20 22+ L z2r AXE 2
A10 7 Z2- L z2-
A9 8 +5V L * 5V / CHARGE
B8 21 ov | ov DE L'AXE 2
O
INTERRUPTEUR DE INTERRUPTEUR DE
FIN DE COURSE DE COMMUTATEUR DEW@\/\A FIN DE COURSE DE
DEPASSEMENT NEGATIF  POSITION INITIALE DEPASSEMENT POSITIF
L ]
O------- O--- ---0d
| T e
| | |

A5 2 OT- /CTLO8 |
A6 1 HOME 2 / CTLO 7 4
BS 14 OT+ / CTLO7
B4 15 INCOM2

CTLO9
A4 9

CTLO10 24 Ve
B3 22 4’CTL011 SORTIES
A3 10 CTLO12 CMOS
B2 N S Vi 5V
Al 2

BLINDAGE _
B12 13 7
81 " AN+ [

b ENTREE ANALOGIQUE
A2 1 AlN- L
) ——O- AUTILISATION GENERALE

Figure 2-7. Schéma fonctionnel du connecteur d’'E/S B du module APM a deux axes
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2. INSTALLATION DU MODULE APM

Le module APM peut fonctionner dans toutes les platines d’'UC ou d’extension de I'API Série 90-30. Pour connaitre le
nombre maximum de modules APM que vous pouvez installer par platine et par systeme, reportez—vous a I'annexe C,
Spécifications.

Les fichiers de configuration créés par le logiciel de configuration Logicmaster 90 doivent correspondre a la
configuration physique des modules.

Pour installer le module APM sur la platine, suivez la procédure suivante :

1. Utilisez le logiciel Logicmaster 90 ou la miniconsole de programmation pour arréter I’API. Vous empécherez ainsi
le programme d'application local éventuellement présent de lancer une commande pouvant affecter le
fonctionnement du module.

2. Mettez le systeme d’API Série 90-30 hors tension.

3. Alignez le module avec I'emplacement et le connecteur choisis. Inclinez le module vers I'avant de facon que le
crochet arriere s'engage dans I'emplacement de la platine.

4. Poussez le module vers le bas jusqu’a ce que les connecteurs s’accouplent et que le levier de blocage en bas du
module signale par un déclic qu'il est en place dans le cran de la platine.

5. Reportez—vous aux figures 2—4 et 2-5, ou 2—6 et 2—7, et aux tableaux 2—2 et 2—-3, ou 2—4 et 2-5, pour les exigences
de céblage.

6. Mettez le bac de I'API sous tension. Le voyant d'état (Status) du module APM s’allume lorsque les tests de mise
sous tension du module sont terminés.

7. Répétez cette procédure pour chaque module APM.

8. Configurez le(s) module(s) APM de la fagon décrite au chapitre 3.
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Chapitre| Configuration du module APM

3

La configuration du module APM est réalisée avec le logiciel de configuration Logicmaster 90—30. Cette configuration
est une procédure a deux étapes :

® Configuration du bac d’E/S

® Configuration du module

1. CONFIGURATION DU BAC D’E/S

La configuration du module APM avec le logiciel Logicmaster 90—-30 est identique a celle des autres modules de I'API
Série 90-30. Le logiciel permet de définir le type et 'emplacement de tous les modules présents dans les bacs de I'API.
Il suffit pour cela de compléter des écrans de configuration représentant les modules dans une platine et de sauvegarder
les informations dans un fichier de configuration, qui sera ensuite transféré dans 'UC.

Aprés avoir défini une platine et un emplacement pour I'’APM, vous pouvez continuer la deuxiéme partie de la
configuration de '’APM, Configuration du module.
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2. CONFIGURATION DU MODULE

Ce paragraphe est divisé en trois parties :
® Réglage des parameétres de configuration
® Parametres de configuration essentiels

® Remarques importantes relatives a la configuration

2.1. REGLAGE DES PARAMETRES DE CONFIGURATION

Comme pour la configuration du bac d’E/S, la configuration du module est réalisée en complétant des écrans dans le
logiciel de configuration Logicmaster 90-30.

Les données de configuration du module APM sont de quatre types :
® Données de configuration du module

® Données de configuration du port de la console de programmation
® Données de configuration des axes

® Editeur Programme Zéro
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2.1.1.

Au cours de chaque cycle d’'UC, le module APM et I'UC échangent un certain nombre de dbeséimnées
d’interface APM-UC font référence aux emplacements de départ pour les transferts automatiques. Le tableau 3-1

Données de configuration du module

décrit les parameétres de configuration des données de configuration du module.

Tableau 3-1. Données de configuration du module

Parametre de Description Valeurs Valeur par défaut Unités
configuration
Adresse de Adresse de départ pour la clag Enfonctionde |%I00001 ou référence supériey n/a
référence d’implantation %l (32 bits) ruc suivante
Adresse de Adresse de départ pour la clag Enfonctionde [|%QO00001 ou référence supérie| n/a
référence d’implantation %Q (32 bits) ruc suivante
Adresse de Adresse de départ pour la cla§ Enfonctionde [|%AI00001 ou référence supériey n/a
référence d’'implantation %Al (15 mots pour | I'UC suivante
axe, 28 pour 2 axes)
Adresse de Adresse de départ pour la clag Enfonctionde [|%AQ00001 ou référence supériey n/a
référence d’implantation %AQ (6 mots) ruc suivante
%Al Err Pos Sur les APM mono—axe, ce paramég DEVALIDE/ DEVALIDE n/a
ajoute I'erreur de position aux donng VALIDE
%Al
Type fdback Type de retour CODEUR/ CODEUR n/a
LINEAI
RESOLVR
Boucle Ctl Type de boucle de contréle STANDARD/ STANDARD n/a
SPECIAL/
SUIVEURS
1 Seulle type de retour CODEUR est actuellement mis en oeuvre dans le module APM.
2 Pour des applications spéciales uniquement.
3 Pour obtenir des informations sur le type de boucle de contréle Suiveur, reportez—vous au dalekr@f1 Series 90-30 PLC

Axis Positioning Module (APM30) — Follower Mode User’s Manual
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2.1.2. Données de configuration du port de communication série

Vous pouvez programmer le module APM en utilisant le logiciel Motion Programmer. L'ordinateur exécutant le
logiciel Motion Programmer doit étre connecté au port de communication série (qui supporte le protocole SNP) sur
le plastron du module APM.

Le port de communication série doit étre correctement configuré pour communiquer avec le logiciel Motion
Programmer. Vérifiez que les paramétres de configurations du logiciel Motion Programmer et du port de
communication série correspondent. Le tableau 3-2 décrit les données de configuration du port de communication
série.

Tableau 3-2. Données de configuration du port de communication série

Parametre de Description Valeurs Valeur Unités
configuration par défaut
Vitesse, Bd Débit du port SNP 300, 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200 19200 n/a
Parité Parité PAIR, IMPA, SANS IMPA n/a
Bits Stop Nombre de bits de stop | 1 ou 2 1 n/a
Bits donn. Nombre de bits de 7o0u8 8 n/a
données
Modem TT Temps de retournement| De 0 a 2550, en multiples de 10 millisecondes 0 ms
du modem
Temps idle Tempsd'inactivité Dela60 10 S
maximum de la liaison
ID SNP ID SNP 6 car. composés de A-F et 0-9. Le premier car. dd A00001 n/a
étre A-F

2.1.3. Données de configuration des axes

Les données de configuration des axes du module APM se composent de valeurs de base attribuées aux paramétres
de configuration et utilisées par un ou plusieurs programmes de mouvement. Les valeurs de ces parameétres étant
généralement identiques, elles ne sont pas incluses dans le programme de mouvement. Vous trouverez ici une définition
et une description succincte des parameétres de configuration. Voir tableau 3-3.

Page 3-4 Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-3GFK-0840A—F



Configuration du module APM

Tableau 3-3. Données de configuration des axes

Parametre de Description Valeurs Valeur Unitést
configuration par défaut
Unités Util Valeur en unités utilisateurs De 1 a 65535 1 n/a
Comptages Comptages de retour De 1 a 65535 1 n/a
Fdc Limite Activation/désactivatioffinterrupteur | VALIDE/DEVALIDE VALIDE n/a

de fin de course de dépassement
Fdc Pos Fin de course positive De —8388608 a +8388607 +8388607 | Unitésutilisateur
Fdc Neg Fin de course négative De —8388608 a +8388607 — 8388608 | Unitésutilisateur
Lim Err Po$ Limite d’erreur de position De 256 a 60000 + 4096 Unités utilisateur
Zone En Pos | Enzone De 0 a 2000 10 Unités utilisateur
Anticip vit Anticipation de vitesse De 0a 100 0 %
CT Intgr Constante de temps d’intégration 0 etde 10 a 65535 0 ms
Mode Intgr Mode d’intégration SANS/CONTINU/EN ZONE SANS n/a
Comp Retour | Compensation d’'inversion De 0 a 255 0 Unités utilisateur
Disdly Temps de désactivation du circuit de | De 0 a 65535 100 ms

commande
TC Bouc Pos | Constante de temps de boucle de posi 0 et de 5 & 10000 1000 ms
Vita 10 \2 Vitesse pour une sortie de 10V De 400 & 1000000 +4000 Unitésutilisateur/d
Vit Jog Vitesse de mouvement De 1 & 8388607 +1000 Unitésutilisateur/d
Acc Jog Accélération de mouvement De 1 & 134217727 +10000 Unités utilisateur/s/$
Mod Acc Jog Mode d’'accélération de mouvement | LINEAI/COURBE LINEAI n/a
Limite Hte Limite de comptage supérieure De —8388608 a +8388607 +8388607 | Unitésutilisateur
Limite Bas Limite de comptage inférieure De —8388608 a +8388607 —8388608 | Unitésutilisateur
Positn Orig Positioninitiale De —8388608 a +8388607 0 Unités utilisateur
Décal. Orig. Valeur de décalage de position initiald De —32768 a +32767 0 Unités utilisateur
Vit Rech Or Vitesse de recherche de position initi De 1 a 8388607 +2000 Unitésutilisateur/d
Vit Fin Or Vitesse finale de position initiale De 1 & 8388607 +500 Unitésutilisateur/d
Mode origin Mode de retour a la position initiale | ORIGIN/SENS+/SENS— ORIGIN n/a

1 Lamesure unité “unités utilisateur” est le rapport Unités Util/comptages.
2 Le parameétre de configuration dépendant de la mise a I'échelle, la plage de valeurs dépend de I'échelle de I'utilisateur.

Unités Util. Le rapport Unités utilisateur/comptages définit le nombre d’unités de programmation pour chaque comptage

de retour. Ceci permet a l'utilisateur de programmer I’APM en unités adaptées a I'application. La plage des unités utilisateurs

et des comptages va de 1 a 65535. Le rapport des unités utilisateur aux comptages doit étre dans la plage 8:1 — 1:32. Par
exemple, si 1000 pouces de déplacement correspondent a 8000 comptages de retour, un rapport unités utilisateur/comptages
de 1000:8000 définit I'unité utilisateur a 0,001 pouce. Rapport par défaut 1:1.

Fdc Limit. Indique si 'APM utilise les entrées d'interrupteur de fin de course de dépassement matérielles. Si les
interrupteurs de fin de course sont désactivés (DEVALIDE), les entrées d'interrupteur de fin de course peuvent étre
utilisées en tant qu’entrées d'utilisation générale. S'ils sont activés (VALIDE), une tension de 24 Vcc doit étre
appliguée aux deux entrées pour que I'APM puisse fonctionner. Si ce n'est pas le cas, chaque activation de la
commande entraine une erreur d'entrée d’interrupteur de fin de course. Vous pouvez utiliser les bits %Q de mouvement
et d'effacement d’erreur simultanément pour éloigner I'APM de la position qui déclenche l'interrupteur de fin de
course. Valeur par défaut : VALIDE.

Fdc Pos.Fin de course logicielle positive (unités utilisateur). Si vous programmez le module APM pour aller jusqu’a

une position supérieure a la fin de course logicielle positive, une erreur se produit et '’APM empéche le mouvement
de I'axe. Valeur par défaut : +8388607

Fdc Neg.Fin de course logicielle négative (unités utilisateur). Si vous programmez I’APM pour aller jusqu’'a une
position inférieure a la fin de course logicielle négative, une erreur se produit et le module APM empéche le
mouvement de I'axe. Valeur par défaut : —-8388608
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Lim Err Pos. Limite d’erreur de position (unités utilisateur). Erreur de position maxi(falsition commandée —

Position réellg¢ autorisée lorsque 'APM contréle une servocommande. Ce paramétre doit normalement étre défini a
une valeur de 10 a 20 % supérieure a la plus grande erreur de position rencontrée pendant le fonctionnement normal
de la servocommande. Valeur par défaut : 4096. La formule de plage pour la limite d’erreur de position est la suivante :

256 * (unités utilisateur/comptages)Limite d'erreur de positioe 60000 * (unités utilisateurs/comptages)

Si vous n'utilisez pas I'anticipation de vitesse, vous pouvez définir la limite d’erreur de position a une valeur
environ 20 % supérieure a l'erreur de position nécessaire pour produire une commande de L@ralisde
position(unités utilisateur) nécessaire pour produire une commande de 10 V avec une anticipation de vitesse de 0 %
est :

Erreur de position (unités util) =

Constante de temps de boucle de position (ms) x Vitesse a 10 V de la servocommande (unités util/s)

1000

Zone En Pos.En Zone (unités utilisateur). Lorsque I'ampleur de I'erreur de position de la servocommande est
inférieure ou égale a cette valeur et qu’aucun mouvement (Jog) ni mouvement a vitesse constante (Move at Velocity)
n'est commandé, le bit d’ét&in Zoneest mis a 1. “En Zone” détermine également I'erreur de position a partir de
laquelle lesPmovesont considérés comme terminés. Valeur par défaut : 10

Anticip vit. Gain d’anticipation de vitesse (pourcentage). Pourcentage de la vitesse commandée qui est ajouté a la
sortie de commande de vitesse du module APM. Si vous augmentez l'anticipation de vitesse, la servocommande
fonctionne avec de meilleurs temps de réponse et une erreur de position inférieure. Les valeurs d’anticipation de vitesse
optimales sont comprises entre 80 et 90/®us devez définir la valeur de “Vit a 10 V" correctement pour que
I'anticipation de vitesse fonctionne correctement. Valeur par défaut : 0

CT Intgr. Constante de temps d’intégration (ms). Constante de temps utilisée pour I'intégrateur d’erreur de position
(en millisecondes). Cette valeur indique le temps qui sera nécessaire pour supprimer 63 % de I'erreur de position. Par
exemple, si la constante de temps d'intégration vaut 1000, c'est—a—dire 1 seconde, I'erreur de position sera réduite a
37% de sa valeur initiale aprés 1 seconde. Une valeur de zéro désactive lintégrateur. La constante de temps
d’intégration doit étre de 5 a 10 fois supérieure a la constante de temps de boucle de position pour empécher l'instabilité
et 'oscillation. Valeur par défaut : 0

Mode Intgr. Mode d’intégration. Mode de fonctionnement de l'intégrateur d’erreur de position. SANS signifie que
l'intégrateur n’est pas utilisé. CONTINU signifie que l'intégrateur fonctionne en permanence, méme pendant le
déplacement de la servocommande. EN ZONE signifie que l'intégrateur fonctionne uniquement lorsque le bit d'état
En Zoneest a 1Valeur par défaut : SANS

Comp Retour. Compensation d’inversion (unités utilisateur). Facteur de compensation qui permet a la
servocommande d'inverser le sens tout en continuant a fournir un positionnement correct dans les systéemes ayant du
jeu. Valeur par défaut : 0.

Disdly (ms). Temps de désactivation du circuit de commande (millisecondes). Retard entre la commande de vitesse
nulle et la mise a 0 de la sortie d'activation du circuit de commande. Le temps de désactivation se produit lorsque le
bit %Q d’activation du circuit de commande est a 0 ou que certaines conditions d’erreur apparaissent. Le temps de
désactivation ne doit pas étre supérieur au temps de décélération de la servocommande partant de sa vitesse maximale.
Valeur par défaut : 100
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TC Bouc Pos Constante de temps de boucle de position (millisecondes). Constante de temps de boucle de position souhaité
pour la servocommande. Plus cette valeur est faible, plus le systéme répond rapidement. Les valeurs trop faibles entrainent
une instabilité et une oscillation du systéme. Pour un suivi précis du profil de vitesse commandée, “TC Bouc Pos” doit étre
compris entre 1/4 et 1/2 du temps de décélération MINIMUM du systéme. Si vous réglez la constante de temps de boucle
de position a0, 'APM est en mode de “boucle ouverte” et utilise uniquement I'anticipation pour produire la sortie
analogique de commande de vitegseconstante de temps de boucle de position ne sera pas précise si la valeur “Vit

a 10 V" n'est pas correctement régléevaleur par défaut : 1000

Vit a 10 V. Vitesse de la servocommande réelle (unités utilisateur/seconde) pour une sortie de commande de vitesse
de 'APM de 10 VCette valeur doit étre définie correctement pour que les facteurs “TC Bouc Pos” et “Anticip

vit” soient précis. Vous pouvez utiliser la commande immédiate ¥dAd@cage sortie N/t le mot d’état %AVitesse

réellede I’APM pour déterminer la valeur de configuration correcte. La formule de plage de la vitesse a 10 Volts, qui
est affectée par la mise a I'échelle, est :

400 * (unités utilisateurs/comptages)itesse a 10 Volts 1000000 * (unités utilisateurs/comptages)
Valeur par défaut : 4000

Vit Jog. Vitesse de mouvement (unités utilisateur/seconde). Vitesse a laquelle la servocommande se déplace pendant
une opération de mouvemerdb(). Valeur par défaut : 1000

Acc Jog.Taux d’accélération de mouvement (unités utilisateur/seconde/seconde). Taux d’accélération utilisé pendant
les opérations de mouvemedbg), recherche position initiald&~ind Hom@, mouvement a vitesse constari#oy(e

at Velocity) et interruption Abort). L'accélération de mouvement est utilisée lorsqu’aucune accélération n'a été
programmeée. Valeur par défaut : 10000

Mod Acc Jog.Mode d’accélération de mouvement (LINEAI ou COURBE). Mode d’accélération pour les opérations
de mouvementJpg), recherche position initiald-(hd Homé, mouvement a vitesse constariiéoye at Velocity et
interruption Abort). LINEAI entraine une modification linéaire de la vitesse dans le temps. COURBE entraine une
modification de la vitesse commandée moins forte que le mode linéaire au début et a la fin des intervalles
d’accélération. Valeur par défaut : LINEAI

Limite Hte. Limite de comptage supérieure (unités utilisateur). Plus haute position possible pour le déplacement d’'un
axe avant “basculement” sur la limite de comptage inférieure. Les limites de comptages sont utilisées pour les
applications rotatives. Valeur par défaut : 8388607

Limite Bas. Limite de comptage inférieure (unités utilisateur). Plus faible position possible pour le déplacement d’'un
axe avant “basculement” sur la limite de comptage supérieure. Les limites de comptages sont utilisées pour les
applications rotatives. Valeur par défaut : —-8388608

Positn Orig. Position initiale (unités utilisateur). Valeur affectée a la position réelle a la fin d’'un cycle de recherche
de position initiale. Valeur par défaut : 0

Décal. Orig. Décalage de position initiale (unités utilisateur). Décalage du point d’arrét final de la servocommande
a la fin d’'un cycle de recherche de position initiale. Les décalages de position initiale réglent le point d’arrét final de
la servocommande par rapport au marqueur du codeur. Valeur par défaut : 0

Vit Rech Or. Vitesse de recherche de position initiale (unités utilisateur/seconde). Vitesse a laquelle la servocommande
recherche la transition initiale du commutateur de position initiale au cours du cycle de recherche de position initiale. Si
nécessaire, vous pouvez régler la vitesse de recherche de position initiale a une valeur élevée pour permettre a la
servocommande de repérer rapidement le commutateur de position initiale. Valeur par défaut : 2000

Vit Fin Or. Vitesse finale de position initiale (unités utilisateur/seconde). Vitesse a laquelle la servocommande
recherche la transition finale du commutateur de position initiale et I'impulsion du marqueur de codeur a la fin d'un
cycle de recherche de position initiale. La vitesse finale de position initiale doit étre suffisamment faible pour permettre
un temps de 10 ms (temps de filtre) entre la transition finale du commutateur de position initiale et I'impulsion du
marqueur de codeur. Valeur par défaut : 500

Mode origin. Mode de recherche de position initiale. Méthode utilisée pour rechercher la position initiale au cours
d’'un cycle de recherche de position initiale. ORIGIN indique la surveillance d'un commutateur de position initiale.
SENS+ et SENS- spécifient un mouvement direct positif ou négatif vers le marqueur suivant a la vitesse finale de
recherche de position initiale. Valeur par défaut : ORIGIN
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2.1.4. Editeur Programme Zéro

L'éditeur Programme Zéro permet d'écrire un petit programme de mouvement (au maximum 20 commandes)
téléchargé a chaque initialisation du module APM. Pour écrire ce programme, vous devez entrer, dans les écrans de
configuration du module (du quatrieme au sixieme), des commandes de mouvement en anglais dans un format
identique a celui des commandes du logiciel Motion Programmer. Pour un module a 2 axes, 'APM détermine s'il s'agit
d’'un programme a un axe, a deux axes ou multi-axe en fonction des axes utilisés.

Pour entrer les commandes, vous devez utiliser les touches de fonction (F1-F9). Chaque commande est associée a un
champ de données permettant d’entrer un entier signé ou le numéro d’'un paramétre de I’APM, en fonction de la
commande configurée.

JRACK I | | | | | | |
ticnu1 D ficnove JEprove [Eueloc Jaccel [euait [Kload—pliduell JEblock rore |
>y

SERIES 98-38 MODULE IN RACK [§ SLOT |§
SOFTWARE CONFIGURATION

SLOT Catalog #: IC693APU3B1 AXIS POSITIONING MODULE 1-AXIS
6
APU3A1
PROGRAM 8  PAGE 1

APM Command Data

ACCEL +P000000300

UELOC +0P00004000

PMOVE-AL +00000100080

UELOC +B000067500

PMOUE-AL +B80008008008

CNULL)

C(NULL> +PP0AROPOAB

<< More Config Data Exists: PgDn for Next Page, PglUp for Previous Page >>
OF FLINE|
C: \LHS6NJUNK
REPLACE]|

Figure 3-1. Exemple d’écran de I'éditeur Programme Zéro

2.1.4.1. Format des instructions

Les instructions créées avec I'éditeur Programme Zéro se composent d'une commande et de données associées
décrivant la commande. Vous devez entrer la commande et les données dans des zones de I'écran de I'éditeur de
programmes appelés champs. Vous trouverez ci—dessous une description de ces champs :

Champ du nom de la commandeDésignation de la commande (en anglais). Pour entrer une commande, placez le
curseur sur un champ de nom de commande et appuyez sur la touche de fonction appropriée (F1-F9). La plupart des
commandes sont réunies dans des groupes tels que CMOVE, PMOVE, VELOC, ACCEL, etc. Vous pouvez afficher
les variantes de ces commandes en utilisant la touche Tab aprés avoir appuyé sur la touche de fonction d’'un groupe
particulier.

Par exemple, pour programmer une commande CMOVE-IS—P (mouvement continu, incrémentiel, courbe en S, avec
paramétre), placez—vous d'abord sur un champ de commande et appuyez sur la touche delt@etiohe logiciel

affiche alors CMOVE-AL dans le champ du nom de commande de I'écran. Appuyez sur la touche Tab pour afficher
les différentes variantes de la commande.

Pour programmer une commande JUMP, appuyez sur F10 (MORE) et appuyez sur F1 (JUMP).

Champ d'opérande.Chaque commande est associée a un champ de données. Dans ce champ, vous pouvez entrer un
entier signé ou le numéro d’'un parametre (0— 255), en fonction de la commande configurée. Vous pouvez charger des
données dans les paramétres 1-20 en utilisant la commande LOAD-P.
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Tableau 3-4. Commande des programmes de mouvement de I'éditeur Programme Zéro

Nom de Définition Plage Valeur par
la commande défaut

(NULL) Aucune action 0 0

BLOCK Définition d’'un numéro de bloc De 1 a 65535 1

BLOCK-SYNC Définition d’'un numéro de bloc synchrone De 1 a 65535 1

CMOVE-AL Mouvement continu, absolu, linéaire De —8388608 a +838860 1

CMOVE-AL-P Mouvement continu, absolu, linéaire, utilise la dor] De 0 a 255 1
du parametre

CMOVE-AS Mouvement continu, absolu, courbe en S De —8388608 a +838860 1

CMOVE-AS-P Mouvement continu, absolu, courbe en S, utilise | De 0 a 255 1
donnée du parameétre

CMOVE-IL Mouvement continu, incrémentiel, linéaire De —8388608 a +838860 1

CMOVE-IL-P Mouvement continu, incrémentiel, linéaire, utilise De 0 a 255 1
donnée du parameétre

CMOVE-IS Mouvement continu, incrémentiel, courbe en S De —8388608 a +838860 1

CMOVE-IS-P Mouvement continu, incrémentiel, courbe en S, uf De 0 a 255 1
la donnée du parametre

PMOVE-AL Mouvement de positionnement, absolu, linéaire De —8388608 a +838860 1

PMOVE-AL-P Mouvement de positionnement, absolu, linéaire, De 0 a 255 1
utilise la donnée du parametre

PMOVE-AS Mouvement de positionnement, absolu, courbe el De —8388608 a +838860 1

PMOVE-AS-P Mouvement de positionnement, absolu, courbe e De 0 a 255 1
utilise la donnée du parametre

PMOVE-IL Mouvement de pdionnement, incrémentiel, linéaire | De —8388608 a +838860 1

PMOVE-IL-P Mouvement de positionnement, incrémentiel, linég De 0 a 255 1
utilise la donnée du parametre

PMOVE-IS Mouvement de positionnement, incrémentiel, cou| De —8388608 a +838860 1
ensS

PMOVE-IS-P Mouvement de positionnement, incrémentiel, cou De 0 a 255 1
en S, utilise la donnée du parameétre

VELOC Réglage de la vitesse De 1a 8388607, 2000

VELOC-P Réglage de la vitesse avec la donnée du paramet De 0 a 255 1

ACCEL Réglage de I'accélération De 1a 134217727 5000

ACCEL-P Réglage de l'accélération avec landée du parametre De 0 a 255 1

WAIT Attendre mise a 1 du bit CTL XX avant déplacemé Delail2 1

LOAD-P0O1 Chargement du numéro de registre du parametre| De —8388608 a +838860 0

. module APM

LOAD-P20

DWELL Attendre X millisecondes de 0 a 60000 0

DWELL-P Attendre X millisecondes, X est la valeur du De 0 a 255 1
parameétre

JUMP-UNCOND | Continuer exécution du programme au numeéro d¢ De 1 a 65535 1
bloc donné

JUMP-CTLO1 Si le bit CTL donné passe a 1 au cours de I'exécy De 1 a 65535 1

. du bloc actuel, transférer I'exécution du programn

JUMP-CTL12 au numéro de bloc donné

2.1.4.2. Description des commandes de mouvement de I'éditeur Programme Zéro

Vous trouverez ci—dessous une description succincte de chaque commande. Pour une description complete de la
programmation de mouvement sur le module APM, reportez—vous au docGiFKrD664 Series 90 PLC Axis
Positioning Module (APM30) Programmer’s Manual.
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Accélération (ACCEL). Cette commande est utilisée pour spécifier les taux d’accélération et de décélération de I'axe
pour les mouvements ultérieurs. Une fois rencontré, le taux spécifié reste valide jusqu’a ce qu'il soit écrasé par une
nouvelle commande d’accélération.

Bloc (BLOCK). Les blocs sont utilisés pour surveiller et synchroniser I'exécution des programmes, mettre fin aux tests
de saut, et en tant que destination pour les sauts. Il s'agit vraiment d'une commande de I'éditeur Programme Zéro.

Mouvement continu (CMOVE). Cette commande est utilisée lorsqu’il n’est pas nécessaire que I'axe se trouve dans la
zone configuréelf Position Zone)pour traiter la commande suivante. Si aucune accélération ou vitesse n'a été
spécifiee précédemment dans le programme, le module utilise I'accélération et/ou la vitesse de moidwgment (
Accelerationet/ouJog Velocity configurées.

Arrét momentané (DWELL). Cette commande interrompt le mouvement pour la durée spécifiée (en millisecondes)
avant le début de la commande suivante.

Saut (JUMP). Cette commande est utilisée pour faire un saut vers un autre emplacement du programme. Ce saut est
conditionné par certains états spécifiés des entrées (CTL 1-8) et des sorties %Q (CTL 9-12) de contrdle. Le saut se
produit lorsque les tests de conditions sont vrais (1 logique). Vous pouvez également sélectionner un saut
inconditionnel. Le saut peut avoir une destination située en avant ou en arriére dans le programme. Le programme teste
la condition de saut des la fin du déplacement qui précéde la comtangé/ous pouvez utiliser un maximum de

220 sauts pour I'ensemble des programmes et sous—programmes.

Aprés autorisation du début du test de la condition, le test se produit une fois par milliseconde jusqu’a ce que le systeme
rencontre un numeéro de bloc ou une autre commande de saut. Ceci permet un test continu pendant un déplacement ou
une série de déplacements si la commadiepest située, dans le bloc, avant les déplacements. Si un saut se produit
pendant un mouvement, la suite du mouvement est annulée et la commande située a I'emplacement de destination est
immédiatement effective. Les destinations de saut sont limitées au programme contenant la cdommande

Chargement paramétre (LOAD).Cette commande initialise ou modifie la valeur d’un paramétre du module APM.
La nouvelle valeur devient effective dés que le systeme la rencontre dans le programme. Avec un programme créé avec
I'éditeur Programme Zéro, vous pouvez charger les parameétres 1 a 20.

Mouvement de positionnement (PMOVE) Cette commande est utilisée lorsqu’il est nécessaire que I'axe se trouve
dans la zone configurém(Position Zonepour traiter la commande suivante. Si aucune accélération ou vitesse n'a été
spécifiée dans un programme de mouvement, le module utilise I'accélération et/ou la vitesse de modegment (
Accelerationet/ouJog Velocity configurées.

Vitesse (VELOC). Cette commande spécifie la vitesse de mouvement de I'axe. Une fois rencontrée, cette commande
reste active jusqu’'a ce qu’elle soit écrasée par une nouvelle commande de vitesse.

Attente (WAIT). Cette commande synchronise le début du mouvement de I'axe avec une entrée externe ou un
événement reporté dans CTL 1-12. Le début du mouvement est interrompu jusqu’a ce que le bit surveillé devienne vrai.
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2.2. PARAMETRES DE CONFIGURATION ESSENTIELS

La configuration correcte du module APM, exige un réglage correct de nombreux parametres. Ce paragraphe explique
comment ces paramétres affectent le fonctionnement du module APM et comment les différents parameétres sont liés
les uns aux autres. Bien que tous les parametres soient importants, certains sont absolument essentiels a un
fonctionnement correct.

2.2.1. Vitesse a 10 Volts

Du réglage de cette valeur dépend le fonctionnement de toutes les fonctions des modules APM et des servocommandes.
Cette valeur doit correspondre a la vitesse de I'axe lorsque '’APM envoie une sortie de 10 volts a la servocommande.
Reportez—vous au chapitre 5, Procédures de démarrage d’'un servomécanisme, pour déterminer la valeur correcte. La
plage du paramétre “Vitesse a 10 Volts” dépend de I'échelle de I'utilisateur. La formule est la suivante :

400 * (unités utilisateur/comptages)Vitesse a 10 Volts 1000000 * (unités utilisateur/comptages)
2.2.2. Constante de temps de boucle de position

Plus la valeur de la constante de temps de boucle de position est faible, plus I'axe répond rapidement. Cependant, si
cette valeur est trop faible, le systéeme risque de devenir instable, voire d'osciller. Au cours d’'une décélération, en
particulier pour les vitesses élevées, le module APM peut demander a une servocommande de s’arréter a un certain
point trop rapidement pour que la servocommande puisse répondre. Il y aurait alors un dépassement. Vous devez
configurer le module APM de facon a EVITER TOUT RISQUE de dépassement.

Pour un suivi précis du profil de vitesse commandée, “TC Bouc Pos” doit étre compris entre 1/4 et 1/2 du temps de
décélération MINIMUM du systéme.

Si vous étes habitués aux bandes passantes de servocommande exprimées en rad/s :
Bande passante (rad/s) = 1000 / Constante de temps de boucle de position (ms)
Si vous étes habitués aux gains de servocommande exprimés en ipm/mil :

Gain (ipm/mil) = 60 / Constante de temps de boucle de position (ms)

Gain Bande passantg Constante de temps de
(ipm/mil) (rad/s) boucle de position (ms
0,5 8,5 120
0,75 12,5 80
1 16,6 60
15 25,1 40
2 33,4 30
2,5 41,8 24
3 50 20

2.2.2.1. Exemple

Avec une constante de temps de boucle de position de 1 seconde, la position réelle doit étre située une seconde aprés
la position commandée (en supposant 0 % d’anticipation de vitesse, une constante de temps d’intégration nulle, et un
rapport unités utilisateur/comptages de 1:1, qui sont les valeurs par défaut). La vitesse étant la distance parcourue en
une seconde, I'erreur de position sera égale a n'importe quelle vitesse commandée dans les conditions de cet exemple.
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2.2.2.2. Mode de boucle ouverte

Pour les applications ne nécessitant pas de retour ou utilisant des systémes de positionnement trés rudimentaires, vous
pouvez utiliser le mode de boucle ouverte. Pour sélectionner ce mode, vous devez régler a zéro la constante de temps
de boucle de position, ce qui indique que la boucle de positionnement n'est jamais fermée. Notez que, en mode de
boucle fermée, la seule fagon de créer un mouvement est de programmer une anticipation de vitesse non nulle. Le mode
de boucle ouverte ignore tous les retours. L'erreur de position étant basée sur le retour, elle n'est plus utilisée pour
générer des mouvements.

2.2.3. Unités utilisateur et comptages

Le module APM comporte une tres puissante fonction de mise a I'échelle. Vous pouvez configurer le rapport unités
utilisateur/comptages de fagon a permettre la programmation en comptages différents des comptages par défaut. Pour
donner un exemple simplifié, supposons qu’une application de retour de codeur utilise un codeur produisant 1000
comptages par rotation (250 lignes) et commandé par une machine produisant un pouce par rotation. L'unité par défaut
serait d'un pouce par comptage. Cependant, si vous souhaitez écrire des programmes et utiliser le module APM avec
des unités métriques, vous pouvez configurer un rapport de 2540 unités utilisateur pour 1000 comptages. Avec ce
rapport, un mouvement de 254 unités dans I'un ou l'autre sens produit 100 comptages. L'unité serait de 0,01 mm par
unité utilisateur.

La plage des unités utilisateur et des comptages est de 1 a 65535. Cependant, le rapport Unités utilisateur/comptages
doit étre compris entre 8:1 et 1:32. Vous trouverez ci—dessous un exemple plus détaillé.

Exemple :

Une machine comporte un moteur avec un codeur de 2000 lignes connecté, avec une réduction par engrenage de 20:1,
a un engrenage droit de 14,336 pouces de diametre. Le programmeur souhaite programmer une résolution de
0,01 pouce.

Données :
Engrenage droit de 14,336 pouces de diametre

Codeur de 2000 lignes
Réduction par engrenage de 20:1

Unité de programmation souhaitée : 0,01 pouce

Premiérement, déterminez le nombre de comptages par rotation.
2000 lignes rotation * 4 * 20 = 160000 comptages par rotation

Le 4 provient du codeur générant 4 comptages par ligne

Le 20 provient de la réduction par engrenage

Ensuite, déterminez le nombre d’unités utilisateur par rotation en utilisant une résolution de 0,01 pouce.
14,336 pouces f1 = 45,0378 pouces par rotation

45,0378 pouces par rotation / 0,01 pouce par unité utilisateur = 4503,78 unités utilisateur par rotation

Ce rapport unités utilisateur/comptages serait de 4503/160000 ou 0,02815, c’est—a—dire environ 1:36. Ce rapport est
trop petit. Il n'est donc pas valide. Modifier le nombre de comptages par rotation nécessiterait un nouveau matériel.
Nous devons donc régler la résolution. Supposons que la nouvelle unité utilisateur soit 0,001 pouce.
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Déterminez les nouvelles unités utilisateur par rotation en utilisant une résolution de 0,001 pouce.
14,336 pouces 11 = 45,0378 pouces par rotation

45,0378 pouces par rotation / 0,001 pouce par unité utilisateur = 45037,8 unités utilisateur par rotation

Ce rapport unités utilisateur/comptages serait de 45037/160000 ou 0,2815, c’est—a—dire environ 1:3,6. Nous devons
donc utiliser une valeur de 2815 pour les unités utilisateur et de 10000 pour les comptages pour obtenir une résolution de
0,001.

2.2.4. Mode d'accélération de mouvement

Le module APM supporte deux types de mouvement : linéaire et courbe en S. Le mouvement linéaire est composé
d’'accélérations et de décélérations linéaires constantes jusqu’aux vitesses spécifiées. Un graphique présentant la
vitesse en fonction du temps comporterait des droites. Les mouvements en courbe en S utilisent une accélération
variable. Une accélération peut avoir une valeur peu élevée au départ et croitre jusqu’a I'accélération spécifiée pour
ensuite décroitre jusqu’a a zéro lorsque la vitesse spécifiée est atteinte. Les mouvements en courbe en S nécessitent un
temps et une distance doubles par rapport aux mouvements linéaires, mais ils diminuent les secousses subies par les
servocommandes au démarrage et a I'arrét tout en permettant des accélérations élevées.

Le mode d’'accélération de chaque mouvement programmeé, excepté la condition d’arrét de saut décrite au chapitre 6
(Mouvement programmé), est spécifié dans la commande de mouvement. Mouveg)erec¢herche de la position

initiale (Find Homeg, interruption @Abort), et mouvement a vitesse constaritoye at Velocity utilisent le mode
d’accélération de mouvement configuré.

2.3. REMARQUES IMPORTANTES RELATIVES A LA CONFIGURATION

L'intégrateur est utilisé pour supprimer toutes les erreurs de position et peut étre utilisé dans deux modes : EN ZONE

et CONTINU.La constante de temps d'intégration est la durée nécessaire pour supprimer 63% de I'erreur de position.
En mode EN ZONE, a la fin d'un mouvement, lorsque la position réelle est proche de la position commandée et que la
servocommande est sur le point de s’arréter, I'axe peut s’arréter un peu plus t6t si la servocommande ne peut supprimer
toute I'erreur. Pour augmenter la précision, l'intégrateur peut alors supprimer toute I'erreur. En mode CONTINU,
I'intégrateur essaie en permanence de supprimer toute I'erreur de position, méme pendant un mouvement. Des vitesses
évoluant rapidement peuvent entrainer une sur— ou une sous—compensation de l'intégrateur. Le mode CONTINU est
déconseillé pour les applications de positionnement. La constante de temps d’intégration doit étre de cing a dix fois
supérieure a laanstante de temps de boucle de posifioar éviter tout risque d’oscillation.

Les limites de fin de course logicielles, positive et négative, sont utilisées pour limiter les mouvements comb&ndés.
module APM n’exécute pas les mouvements programmeés qui utilisent une position commandée supérieure ou égale a la
limite de fin de course. Si le bit %Bbsition valideest & 1, le mouvement cesse dés la limite de fin de course atteinte. Si ce bit

est a 0, les mouvements et les commandes de mouvement a vitesse constante ignorent les limites de fin de course. Ceci
permet de réaliser des mouvements au—dela des fins de course lors de la configuration d'un systeme.

Les limites de comptage inférieure et supérieure peuvent étre utilisées pour les mouvements de type rotatif dans lesquels
une servocommande peut se déplacer indéfiniment dans I'un ou l'autre $@msqu’une limite de comptage est atteinte, la

position reportée “bascule” sur la limite opposée ou elle peut continuer a évoluer. Si les limites de comptages sont définies
comme étant égales ou inférieures aux limites de fin de course, celles—ci ne seront jamais atteintes et le mouvement ne
s'arrétera jamais. Les modules APM mono—axe avec une version de microprogramme 1.xx n’'utilisent pas les limites de
comptage. Vous devez donc définir celles—ci a zéro pour configurer le module APM.

Les interrupteurs de fin de course de dépassement sont des commutateurs externes au &ysitegtat est transmis

dans les bits CTLO5 — CTL08. Vous pouvez configurer le module APM de fagon a utiliser ces bits CTL en tant
gu'interrupteurs de fin de course de dépassement. Si les commutateurs sont validés, le module APM commande une
interruption immédiate de tous les mouvements sur I'axe chaque fois que le circuit de commande est activé et qu’un bit
de dépassement est & 0. Dans ce cas, le systéme utilise simultanément les bits de mdogeetedieffacement

d’erreur Clear Error) pour supprimer le dépassement de la servocommande.
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Le module APM comporte une fonction de compensation d’inversion qui permet un positionnement précis sur les
systemes ayant du jelie jeu est le petit déplacement que doit effectuer une servocommande avant que le systeme ne
commence a se déplacer lorsqu’il change de direction. Par exemple, prenons le cas du verrou d'une porte a péne
fermant. Supposons que la servocommande contrdle la clé dans le verrou et que le retour indique les mouvements du
péne. Lorsque la servocommande tourne la clé dans le sens inverse des aiguilles d’'une montre, le péne se déplace vers la
gauche. Cependant, si la servocommande tourne la clé dans le sens des aiguilles d’'une montre, le péne ne se déplace pas
tant que la clé n'a pas atteint un certain point. La fonction de compensation d’inversion ajoute le mouvement nécessaire
pour déplacer la servocommande jusqu’au point ou le mouvement commence sur le dispositif de régulation. Le module
APM supprime la compensation lorsqu’un mouvement dans le sens négatif est commandé et ajoute la compensation
avant les mouvements dans le sens positif.

Le temps de désactivation du circuit de commande spécifie le temps que le module APM doit attendre, aprés une
commande de vitesse nulle, avant de désactiver la sortie d’activation du cituitzerture du relais d’'activation du

circuit de commande fait que le module APM cesse de commander la servocommande. Ce relais doit donc parfois rester
fermé. Imaginons par exemple que le mouvement entraine la servocommande jusqu’a une limite de fin de course ; sile
relais d’activation du circuit de commande était immédiatement désactivé a cause de I'erreur, la servocommande
continuerait sur sa lancée jusqu’a atteindre un arrét. Pour permettre au module APM de commander et de contrbler un
arrét rapide, le temps de désactivation doit étre supérieur au temps de décélération de la servocommande a sa vitesse
maximale.
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Chapitre | Transferts automatiques de données

A

Ce chapitre définit les données qui sont transférées automatiquement lors de chaque cycle, sans programmation
utilisateur, entre 'UC et le module APM. Ces données sont classées dans les catégories suivantes :
® Données d’'état en entrée (transférées du module APM vers 'UC)

e Bitsdétat: 32 bits de données (%l)

e Mots d'état: 15 mots de données (%Al) pour un module APM mono-axe

28 mots de données (%Al) pour un module APM a deux axes

® Données de commande en sortie (transférées de I'UC vers le module APM)

® Commandes logiques : 32 bits de données (%Q)

e Commandes immédiates : 6 mots de données (%AQ)
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1. BITS D'ETAT %l

Les bits d'état %l suivants sont transférés automatiquement du module APM vers I'UC lors de chaque cycle. Les
adresses réelles des bits d'état dépendent de I'adresse de départ configurée pour les références %I (voir tableau 3-1,
Données de configuration du module). Les numéros de bits listés dans le tableau suivant sont des décalages par rapport
a lI'adresse de départ.

Tableau 4-1. Bits d’état %I du module APM mono—-axe (IC693APU301)

Bit * Description Bit * Description
00 Axe prét Axel |16 Etat de I'entrée CTLO1 de la facade (état d’échantillonnage)
01 Position valide Axe 1|17 Etat de I'entrée CTLO2 de la fagade
02 Circuit de commande activé Axe |18 Etat de I'entrée CTLO3 de la fagade (commutateur position initiale
03 Programme actif Axe 1| 19 Etat de I'entrée CTL04 de la fagade
04 En mouvement Axe 1| 20 Etat de I'entrée CTLO5 de la fagcade (dépassement positif)
05 En zone Axe 1|21 Etat de I'entrée CTLO6 de la fagcade (dépassement négatif)
06 Indicateur d’échantillonnage de 22 Etat de I'entrée CTLO7 de la fagade
position Axe 1
07 Erreur hors limite Axe 1|23 Etat de I'entrée CTLO8 de la fagade
08 Réservé 24 Réservé
09 Réservé 25 Réservé
10 Réservé 26 Réservé
11 Réservé 27 Réservé
12 Réservé 28 Réservé
13 Réservé 29 Réservé
14 Réservé 30 Contrdle par I'API actif
15 Réservé 31 Erreur

* Les numéros de bits représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %l.

Tableau 4-2. Bits d’état% | du module APM a deux axes (IC693APU302

Bit * Description Bit * Description

00 Axe prét Axel |16 Etat de I'entrée CTLO1 de la fagade (état échantillonnage 1)

01 Position valide Axe 1|17 Etat de I'entrée CTLO02 de la fagade (état échantillonnage 2)

02 Circuit de commande activé Axe |18 Etat de I'entrée CTLO3 de la fagade (commutateur position initiale|1)

03 Programme actif Axe 1| 19 Etat de I'entrée CTL04 de la fagade (commutateur position initiale|2)

04 En mouvement Axe 1| 20 Etat de I'entrée CTLO5 de la fagade (dépassement positif 1)

05 En zone Axe 1|21 Etat de I'entrée CTLO6 de la fagade (dépassement négatif 1)

06 Indicateur d’échantillonnage de 22 Etat de I'entrée CTLO7 de la fagade (dépassement positif 2)
position Axe 1

07 Erreur hors limite Axe 1123 Etat de I'entrée CTLO08 de la fagade (dépassement négatif 2)

08 Axe prét Axe 2 |24 Réservé

09 Position valide Axe 2|25 Réservé

10 Circuit de commande activé Axe ] 26 Réservé

11 Programme actif Axe 2| 27 Réservé

12 En mouvement Axe 2| 28 Réservé

13 En zone Axe 2 29 Réservé

14 Indicateur d’échantillonnage de 30 Contréle par I'API actif
position Axe 2

15 Erreur hors limite Axe 2 31 Erreur

* Les numéros de bits représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %l.
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Axe prét (Axis Enabled) Le bit d'étatAxe prétest a 1 lorsque I’APM est prét a recevoir des commandes et a controler
un servomécanisme. Il est mis a 0 lorsqu’une condition d’erreur arréte le servomécanisme.

Circuit de commande activé (Drive Enabled).Le bit d'étatCircuit de commande activiadique I'état de la
commande logiquéctivation circuit de commandst du contact de relais fournis par 'APM. Le bit d'éatuit de
commande activést & 1 pour indiquer que le contact de relais est a I'état fermé. Il est mis a zéro apres un démarrage ou
la détection d’'une condition d’erreur arrétant le servomécanisme.

Erreur (Error). Ce bit d’état est mis a 1 lorsque I'APM détecte une erreur. Le mot d'étaCidhd d’'étatidentifie
alors la condition d’erreuEffacement erreuest la seule commande qui peut remettre & zéro le bit Eitatr et le
mot Code d’étatassocié. Cependant, elle ne peut remettre a O le bit Bié¢atr si la condition qui a entrainé I'erreur
est toujours présente.

Etat des entrées du plastron CTL0O1-08Ces entrées indiquent toujours I'état des capteurs externes connectés aux
bornes CTL01-08 du plastron de I'APM. L'APM peut tester ces entrées (ainsi que CTLO9-CTL12 dans la table d’API
%0Q) lors de I'exécution de commandes d’attente et de saut conditionnel.

Plusieurs entrées peuvent avoir des utilisations différentes :

CTLO1 Entrée d’échantillonnage axe 1 CTLO2 Entrée échantillonnage 1 axe 2

CTLO3 Entrée commutateur de position initiale axe 1 CTLO4 Entrée commutateur position initiale axe 2
CTLO5 Entrée commutateur dépassement (+) axe 1 CTLO7 Entrée commutateur dépassement (+) axe 2
CTLO6 Entrée commutateur dépassement (-) axe 1 CTLO8 Entrée commutateur dépassement (—) axe 2

Erreur hors limite (“In Error” Limit).  Le bit d'étatErreur hors limiteest a 1 lorsque la valeur absolue de l'erreur de
position excede la valeur d’erreur de positiBogtion Error Limi) configurée. Lorsqu'il est a 1, la vitesse et la position
commandées sont “gelées” afin de permettre a I'axe de combler son retard par rapport a la position commandée.

En zone (n Zone). Le bit d’étatEn zonandique que I'erreur de position est inférieure ou égale a la A En Pos
configurée. Cette condition apparait a la fin de chaque commamndeudement de positionnemetichaque fois que

les commandes d’axe sont bloquées et que la position réelle parvient a égalité avec la position commandée (par
exemple pour Arrét momentanda pause ou un pourcentage de forcage de vitesse d’avance nul).

En mouvement (Moving) Le bit d’étatEn mouvemergst a 1 lorsque la vitesse commandée est non nulle. Il est a zéro
dans tous les autres cas. Les commaiiegve Cmove Mouvement positif, Mouvement négatifMouvement a
vitesse constanentrainent la mise a 1 du Bih mouvement.a command&orcage sortie N/Ae met pas a 1 le lin
mouvement

Contrdle par I'API actif (PLC Control Active) . N'est pas actuellement mis en oeuvre. Le bit d'€trole par

'API actif est normalement a 1, ce qui indique que les commandes logiques %Q ou immédiates %AQ de I'API
contr6lent 'APM. Le bitContréle par I'API actifest mis a 0 uniquement lorsque vous utilisez I'écran d’état (Status) du
logiciel Motion Programmer a la place de I'’API pour contrbler 'APM.

Indicateur d'échantillonnage de position (Position Strobe)Le bit d’étatindicateur d’échantillonnage de position
indique que I'entrée d'échantillonnage du connecteur d’E/S a acquis une position d’axe, indiquée par le mot d'état %Al
Position d’échantillonnagd.a donnée est conservée dans le mot dré&taition d’échantillonnaggisqu’a ce que le

bit Indicateur d’échantillonnage de positieoit mis a 0 par le bit %Remise a zéro de I'indicateur d’échantillonnage

Une fois le bitndicateur d’échantillonnage de positi@0, vous pouvez acquérir une nouvelle donnée en utilisant une
nouvelle entrée d’échantillonnage.

Position valide (Position Valid) Le bit d'étatPosition valideindique que la valeur contenue dans le mot d'état %Al
Position réellea été initialisée par une commaiiisglage positioou par une exécution complete d'un cycleedherche
position initiale L'exécution d'un programme de mouvement nécessite queR@dition validesoit a 1.

Programme actif (Program Active) Le bit d’'état Programme actifd’'un axe indique qu’un programme de
mouvement (0-10) s’exécute sur I'axe. Sur un APM a deux axes, I'exécution d’'un programme multi-axe met a 1 les
deux bitsProgramme actif

GFK—-0840A-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-30  Page 4-3



Transferts automatiques de données

2. MOTS D'ETAT %Al

Les mots d'état %Al suivants sont transférés automatiquement de 'APM a 'UC lors de chaque cycle.
Les adresses réelles des mots d'état dépendent de I'adresse de départ configurée pour les références %Al (voir tableau
3-1, Données de configuration du module). Les numéros de mots listés dans le tableau suivant sont des décalages par

rapport a I'adresse de départ.

Tableau 4-3. Mots d’état% Al du module APM mono-axe (IC693APU301)

Mot* Description
000 Code d'état
001 Numéro de bloc de commande Axg 1
002-003 Position commandée Axe [L
004-005 Positionréelle Axe 1
006-007 Position d’échantillonnage Axe 1
008-009 Vitesse commandée Axe [L
010-011 Vitesseréelle Axe 1
012-013 Erreur de position** Axe 1
014 Valeur d’entrée analogique**

* Les numéros de mots représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %Al.
** Pour assurer la compatibilité avec les versions précédentes de ce produit, vous pouvez configurer
la valeur d’entrée analogique avec le mot %Al 012, “Erreur de position” étant désactive.

Tableau 4-4. Mots d’état% Al du module APM a deux axes (IC693APU302)

Mot* Description
000 Code d'état
001 Numéro de bloc de commande Axg 1
002-003 Position commandée Axe [L
004-005 Positionréelle Axe 1
006-007 Position d’échantillonnage Axe 1
008-009 Vitesse commandée Axe [L
010-011 Vitesseréelle Axe 1
012-013 Erreur de position Axe 1
014 Valeur d’entrée analogique
015 Numéro de bloc de commande Axg 2
016-017 Position commandée Axe P
018-019 Positionréelle Axe 2
020-021 Position d’échantillonnage Axe P
022-023 Vitesse commandée Axe R
024-025 Vitesseréelle Axe 2
026-027 Erreur de position Axe 2

* Les numéros de mots représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %Al.
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Position réelle (Actual Position)LaPosition réelle(unités utilisateur) est une valeur gérée par 'APM qui représente
la position physique de I'axe. Elle est définie a une valeur initiale par la comiRagtige positioou a la valeur de
position initiale par le cycle decherche position initialeElle est mise a jour par le mouvement des dispositifs de
régulation.

Si la valeur de Iosition réelledépasse I'une des limites de comptage, elle boucle sur l'autre limite et continue le
comptage dans le sens du mouvement de I'axe.

Vitesse réelle (Actual Velocity) LaVitesse réelléunités utilisateur/s) est une valeur gérée par 'APM qui est calculée a
partir du dispositif de régulation. Elle représente donc la vitesse du mouvement de I'axe.

Entrée analogique (Analog Input).Entrée analogiqueenvoie la valeur numérique représentant la tension appliquée
a la borne d’entrée analogique. Une tension de +10 V est indiquée par +32 000, et une tension de —10 V est indiquée par
—32 000.

Numéro de bloc de commande (Command Block Number.e Numéro de bloc de commanidéique le numéro du

bloc de la commande en cours d’exécution dans le programme ou le sous—programme actif. Il est modifié au début de
chaque nouveau bloc au fur et a mesure de I'exécution des commandes du programme. Il identifie donc en permanence
la partie en cours d’exécution du programme.

Position commandée (Commanded Position)la Position commandéginités utilisateur) représente a tout instant la
position ou I'axe doit se trouver. La différence entrgdsition commandéet laposition réelleest l'erreur de position,
qui généere une commande de vitesse pour contrfler I'axe. Le taux d'incrémentation/décrémentatpmsitena
commandéealétermine la vitesse du mouvement de I'axe.

Sila psition commandéexcéde I'une des limites de comptage, elle boucle sur I'autre limite et continue dans le sens du
mouvement de l'axe.

Erreur de position (Position Error). L' Erreur de position(unités utilisateur) est égale a tout instant a la différence
entre laposition commandéet laposition réelle

Vitesse commandée (Commanded Velocityl.a Vitesse commanddeanités utilisateur) est une valeur générée par
I’APM qui indique la commande de vitesse instantanée qui produit le mouvement de I'axe. Elle augmente au taux
d’accélération au début d’'un mouvement pour se stabiliser ensuite a la vitesse programmée.

Code d'état (Status Code)Le Code d’'étaindique I'état de fonctionnement du module. Lorsque le bit dEé&tatr est
a 1, ce mot contient le numéro du code d’erreur correspondant a la condition qui a entrainé I'erreur.

Reportez—vous a I'annexe A, Codes d’erreur, pour une liste des codes d’erreur APM.

Position d’échantillonnage (Strobe Position)La Position d’échantillonnagéunités utilisateur) contient la position

de I'axe au moment ou une entrée d'échantillonnage se présente. Lorsqu’une entrée d’'échantillonnage se présente,
l'indicateur d’échantillonnage de positiast mis a 1 pour indiquer a I'API qu’une nouvelle donnée d’échantillonnage

est disponible dans le mot d’éRasition d’échantillonnageAprés avoir accusé réception, 'API met a 1 la commande
remise a zéro de l'indicateur d’échantillonnageur remettre a Dindicateur d’échantillonnage de position

La valeur déPosition d’échantillonnagest conservée et n’est pas modifiée par de nouvelles entrées d'échantillonnage
jusqu’a remise a 0 deindicateur d’échantillonnage de positiorSi la commandéRemise a 0 de l'indicateur
d’échantillonnageest maintenue a 1 (ce qui maintiBindicateur d’échantillonnage de positian0), chague nouvelle
entrée d'échantillonnage entraine I'acquisition de la position de I'axe dans le moPdstain d’échantillonnage

La Position d’échantillonnagele I'axe 1 est placée dans le paramétre 255. Dans module APM a 2 &a@stiden
d’échantillonnagede I'axe 2 est placée dans le paramétre 254.
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3. COMMANDES LOGIQUES %Q

Les sorties %Q suivantes représentent des commandes logiques automatiquement transmises par 'UC a I’APM lors de
chaque cycle. Pour exécuter une commande, il suffit de mettre a 1 le bit de sortie correspondant.

Les adresses réelles des bits de commandes logiques dépendent de I'adresse de départ configurée pour les références

%0Q (voir tableau 3—1, Données de configuration du module). Les numéros de bits listés dans le tableau suivant sont des
décalages par rapport a I'adresse de départ.

Tableau 4-5. Commandes logique® Q du module APM mono-axe (IC693APU30)

Bit * Description Bit * Description
00 | Interruption de tous les mouvements Axel 16 Contréle de sortie CTL09
01 |Pause Axel| 17 Contrdle de sortie CTL10
02 | Activation circuit de commande Axe] 18 Contrdle de sortie CTL11
03 | Recherche position initiale Axel 19 Contréle de sortie CTL12
04 | Mouvement positif (Jog Plus) Axe]l 20 Exécution programme de mouvement O
05 | Mouvement négatif (Jog Minus) Axe] 21 Exécution programme de mouvement 1
06 | Remise azérode I'indicateur d’échantillonnage Axq 22 Exécution programme de mouvement 2
07 | Réservé 23 Exécution programme de mouvement 3
08 | Réservé 24 Exécution programme de mouvement 4
09 |Réservé 25 Exécution programme de mouvement 5
10 |Réservé 26 Exécution programme de mouvement 6
11 | Réservé 27 Exécution programme de mouvement 7
12 | Réservé 28 Exécution programme de mouvement 8
13 |Réservé 29 Exécution programme de mouvement 9
14 |Réservé 30 Exécution programme de mouvement 10
15 | Réservé 31 Effacementerreur

* Les numéros de bit représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %Q.

Tableau 4-6. Commandes logique® Q du module APM a deux axes (IC693APU302)

Bit * Description Bit * Description
00 | Interruption de tous les mouvements Axel 16 Contréle de sortie CTL09
01 |Pause Axel| 17 Contrdle de sortie CTL10
02 | Activation circuit de commande Axe] 18 Contrdle de sortie CTL11
03 | Recherche position initiale Axel 19 Contréle de sortie CTL12
04 | Mouvement positif (Jog Plus) Axe]l 20 Exécution programme de mouvement 0
05 | Mouvement négatif (Jog Minus) Axe] 21 Exécution programme de mouvement 1
06 | Remise azérode I'indicateur d’échantillonnage Axq 22 Exécution programme de mouvement 2
07 | Réservé 23 Exécution programme de mouvement 3
08 | Interruption de tous les mouvements Axel 24 Exécution programme de mouvement 4
09 | Pause Axe 2| 25 Exécution programme de mouvement 5
10 | Activation circuit de commande Axe] 26 Exécution programme de mouvement 6
11 | Recherche position initiale Axe] 27 Exécution programme de mouvement 7
12 | Mouvement positif (Jog Plus) Axe] 28 Exécution programme de mouvement 8
13 | Mouvement négatif (Jog Minus) Axeld 29 Exécution programme de mouvement 9
14 | Remise azéro de l'indicateur d’échantillonnage Axq4 30 Exécution programme de mouvement 10
15 | Réservé 31 Effacementerreur

* Les numeéros de bit représentent un décalage par rapport a I'adresse de départ des références %Q.
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Interruption de tous les mouvements (Abort All Moves)Cette commande bloque tous les mouvements en cours a leur

taux daccélération de mouvemendctif. Toutes les commandes programmées ou immédiates en attente sont annulées et ne
peuvent étre mises en oeuvre. La condition d’interruption est active tant que ce signal est présent. Si un mouvement était en
cours lors de la réception de la commande, le bit &étatouvemeneste a 1 et le bit d'étBn Zonegeste a 0 jusqu’a ce que

la vitesse commandée atteigne zéro et que la conéitiafonesoit atteinte.

Effacement erreur (Clear Error). Si une condition d’erreur est signalée, cette commande permet de mettre a O le bit d'état
Erreur et le motCode d'étatassocié. Les conditions d’erreurs qui sont toujours présentes (par exemple une erreur
d’interruptionFin de coursgne sont pas effacées. Vous devez les effacer avec les actions de correction appropriées.

Contrbles de sortie CTLO9-CTL12.Ces bits de commande contrélent les sorties numériques CMOS sur le
connecteur d'E/S B du plastron. LAPM peut également les tester pendant I'exécution d’'une commande d’attente
(Wait) ou de saut conditionnelymp.

Activation circuit de commande (Enable Drive) Si les bits d'étaErreur etCircuit de commande actigdnt a 0, cette
commande entraine la fermeture du contact de relais d’activation du circuit de commande (ce qui active le circuit de
commande) et la mise a 1 du®itcuit de commande actiyélans tous les autres cas, cette commande n'a aucun effet.

Si le bitCircuit de commande actiwst a 1, les fonctions de génération de trajectoire et de contrdle de position sont
activées et les commandes de mouvement du programme peuvent étre exécutées. La obctinaimtecircuit de
commandedoit étre maintenue a 1 pour permettre un mouvement normal du servomécanisme (excepté lors de
l'utilisation de commande3og).

Exécution programme de mouvement (Execute Motion Program) 0-1@es commandes sont utilisées pour
sélectionner un programme enregistré et I'exécuter immédiatement. Chaque commande utilise une action ponctuelle ;
un bit de commande doit passer de OFF a ON chaque fois que le programme doit étre exécuté. Les programmes peuvent
étre temporairement interrompus par une comm&ziese

Un seul programme peut étre exécuté sur un axe a un instant donné ; le bit dftagr@hme actifioit étre a zéro

pour que I'exécution du programme de mouvement puisse commencer. Un programme de mouvement multi-axe
utilise a la fois I'axe 1 et I'axe 2 ; les deux bits Bsbgramme actifloivent donc étre a zéro pour qu’un programme de
mouvement multi-axe puisse commencer.

Pause (début) (Feedhold (On Transition))Cette commande arréte tout programme de mouvement en cours a son
taux d'accélération actif. Une fois le mouvement arrété, le bit &étatouvemermst mis a4 0 et le bit d’étEin Zoneest

mis a llorsque la condition “En Zone” est atteinte. Les commandes de mouvéogsstunt autorisées pendant une

pause. En cas d’activation de la commande, le mouvement du programme s'interrompt, méme si le bit de la commande
repasse a zéro avant I'arrét du mouvement.

Pause (fin) (Feedhold (Off Transition)).Cette commande entraine la reprise de tout mouvement programmé arrété
par la commandePause (début),avec les taux d'accélération et de vitesse programmés. Les mouvements
supplémentaires du programme sont ensuite traités et I'exécution normale du programme continue.

Si un mouvementlpg) s’est produit pendant I'activation de la pause, la commande de mouvement reprendra a partir de
la position atteinte aprés ce mouvement. Le mouvement se termine a la vitesse programmeée correcte et continue
jusgu’a la position programmeée initialement, comme si aucun mouvelogne s'était produit.

Recherche position initiale (Find Home)Cette commande est utilisée pour que I'APM établisse la position initiale
(Home positiohdes systemes utilisant un dispositif de régulation incrémentiel fournissant également une impulsion de
marquage. Une transition du commutateur de limite de position initiale en provenance du connecteur d’E/S indique
approximativement I'emplacement de référence de la position initiale ; le prochain marqueur rencontré pendant un
déplacement dans le sens négatif indique I'emplacement exact. Le décalage de positionHoitieleOffset
configuré définit 'emplacement de la position initigho(ne positiopcomme étant la distance de décalage par rapport

au marqgueur de position initiale.

Reportez—vous au chapitre Gontréle du mouvement de I'’APM pour une description du cycle de recherche de
position initiale.
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Mouvement négatif (Jog Minus)Lorsque ce bit de commande est a 1, I'axe se déplace dans le sens négatif a la vitesse
(Jog Velocity et a I'accélérationJog Acceleratiopde mouvement configurées. Le mouvement continue tant que la
commandeMouvement négatifst active et que la fin de course négaiNegative End Of Travefonfigurée n'est pas
rencontrée. Associée au Bifacement erreuta command&ouvement négatipermet de s’éloigner de la position qui

ouvre le commutateur de limite de fin de course positive.

Mouvement positif (Jog Plus)Lorsque ce bit de commande est a 1, 'axe se déplace dans le sens positif & la vitesse
(Jog Velocity et a I'accélérationJog Acceleratiopde mouvement configurées. Le mouvement continue tant que la
commandeéViouvement positiést active et que la limite de fin de course positive n’est pas rencontrée. Associée au bit
Effacement erreuta command&louvement positifpermet de s’éloigner de la position qui ouvre le commutateur de
limite de fin de course négative.

Remise a zéro de I'indicateur d’échantillonnagéReset Strobe Flag)Le bit d’état %lindicateur d’échantillonnage

informe I'API qu’'une entrée d’échantillonnage a acquis une position d’'axe, enregistrée dans le mBoslvat
d’échantillonnage Lorsque I'API accuse réception de cette donnée, il peut utiliser le bit %gmdése a zéro de
l'indicateur d'échantillonnagepour remettre a 0 le bit d'étémdicateur d’échantillonnageSi le bitIndicateur
d’échantillonnageest a 1, les entrées d’échantillonnage suivantes n’entrainent pas I'acquisition de nouvelles données.
Lindicateur doit étre effacé pour qu’une nouvelle position d’échantillonnage soit enregistrée. |hdidateur
d’échantillonnageest maintenu a 0 tant que le bit de commandeRéRise a zéro de l'indicateur d’échantillonnage

est a 1. Dans cette condition, le mot d'é®asition d'échantillonnagecontient la derniére position d’entrée
d’échantillonnage, bien que I'API ne puisse utiliser I'indicateur pour signaler la présence d'une nouvelle donnée.
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4. COMMANDES IMMEDIATES %AQ

L'UC envoie automatiguement 6 mots de données %AQ a I'’APM lors de chaque cycle. Ces mots sont utilisés pour
transmettre des commandes immédiates de I'API a I'APM. Les trois premiers mots, décalages 0 a 2, sont dédiés a
'axe 1 de 'APM. Les trois mots suivants, décalages 3 a 5, sont dédiés a I'axe 2 de 'APM. Il est donc possible de
transmettre une commande a chaque axe de 'APM lors de chaque cycle.

La command€&€hargement immédiat de paramémgi est indépendante de I'axe, est la seule exception. Vous pouvez
transmettre cette commande en utilisant aussi bien le premier que le deuxiéme jeu de trois mots. Vous pouvez
également transmettre deux commardeargement immédiat de parametne cours du méme cycle (I'une avec les

trois premiers mots %AQ, l'autre avec les trois mots %AQ suivants).

Pour un module APM mono-axe, les seules commandes effectives du deuxieme jeu de mots BéQagersortie
N/A (sortie analogique 2) €hargement immédiat de parametre

Bien que les commandes soient transmises lors de chaque cycle, 'APM ne répond a une commande que si elle est
différente de la commande du cycle précédent. Sil'un des six octets de données est modifié, I’APM accepte les données
en tant que nouvelle commande et répond de la fagcon appropriée.

Les commandes immédiates ont un format de 6 octets, comme indiqué ci—dessous. Les adresses réelles des mots de
commandes immédiates dépendent de I'adresse de départ configurée pour les références %AQ (voir tableau 3-1,
Données de configuration du module). Les numéros de mots listés dans le tableau suivant sont des décalages par rapport
a lI'adresse de départ.

Les décalages des mots sont indiqués dans l'ordre inverse et en hexadécimal afin de simplifier I'entrée des données.
L'exemple suivant transmet la commaririsglage positioa I'axe 1. Le premier mot, le mot 0, contient le numéro réel

de la commande. Pour la commariléglage positionce numéro est 0023h. Le deuxieme et le troisieme mots
contiennent les données de la commdréiglage positionc’est—a—dire une position. Le deuxieme mot, le mot 1, est le

mot de poids faible de la position et le troisieme mot, le mot 2, est le mot de poids fort. Pour régler une position de
3400250, convertissez cette valeur en hexadécimal. Vous devez obtenir 0033E23A. Pour cette valeur, 0033 est le mot
de poids fort et E23A est le mot de poids faible. Les données a transmettre a I'APM sont :

Mot 2 Mot 1 Mot O Commande
0033 E23A 0023 Réglage position 3400250
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Tableau 4-7. Commandes immédiates avec le format de 6 octets
(Module APM a 1 ou 2 axes)

Mots 2, 5 Mots 1, 4 Mots O, 3
Octet 5| Octet 4| Octet 3| Octet 2| Octet 1| Octet O Définition de la commande immédiate
XX XX XX XX 00 00h | Null
XX XX XX Taux 00 20h | Forcage taux
Taux =de 02120 %
XX XX XX Incr. 00 21h | Incrément de position
Incr. =de —128 a +127 unités utilisateur
Vitesse 00 22h | Mouvement a vitesse constante
Vit. = de —8388608 & +8388607 unités utilisateur/s
Position 00 23h | Réglage position
Pos. = de —8388608 a +8388607 unités utilisateur
XX XX Sortie N/A 00 24h | Forcage sortie N/A
Sortie N/A =-32000 a +32000
Vitesse 00 28h | Vitesse de mouvement (Jog)
Vit. = de —8388608 & +8388607 unités utilisateur/s
Accélération 00 29h | Accélération de mouvement (Jog)
Acc. = de —8388608 a +8388607 unités utilisateur/s/s
XX XX Constante de 00 2Ah | Constante de temps de boucle de position
temps Constante de temps = 0 et de 5 & 10000
XX XX XX Anticip. 00 2Bh | Anticipation de vitesse
Vit. Anticip. Vit. = de 0 & 100 %
XX XX Constante detemg 00 2Ch | Constante de temps d’intégration
dintégration Constante de temps d'intégration = 0 et de 10 & 65535 ms
Données de parametre N° 50h | Chargementimmédiat de parametre
param. N° param. = de 0 & 255
Données de parameétre = la plage dépend de
l'utilisation du paramétre.

XX = sans intérét ici.

Null. Commande immédiate %AQ par défaut. Les mots %AQ étant transférés a chaque cycle de I'API, vous devez
toujours entrer une commanbeill pour éviter I'exécution non prévue d'une autre commande immédiate.

Forcage sortie N/A (Force D/A Output).Cette commande force les sorties Numériques/Analogiques de commande
de vitesseV\elocity) du connecteur d'E/S a un niveau de sortie constant. La tension de sortie est générée uniqguement
pendant le temps ou le i@ircuit de commande actiwst a 1 et ou la commanBercage sortie N/Aest active. La
commanded-orcage sortie N/Aegle la sortie dans une plage —10/+10 volts. Une commande de +32000 produit une
sortie de +10 V et une commande de —32000 produit une sortie de —10 V.

Pour que la commandrorcage sortie N/Aonctionne, le bit %ircuit de commande actiwdbit étre actif sans autre
mouvement commandé. Cette commande est la seule commande immédiate %AQ continue. Elle doit rester dans les
données %AQ pour que la commande continue de fonctionner. Toute autre commande immédiate %AQ interrompt
Forcage N/A.
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Constante de temps d'intégration (Integrator Time Constant).(millisecondes) Cette commande définit la
constante de temps d'intégratipour I'intégrateur d’erreur de position. La constante de temps indique le nombre de
millisecondes nécessaires pour supprimer 63 ¥&Edelir de positionLa constante de temps doit étre entre cing et dix
fois supérieure a I€onstante de temps de boucle de positioar éviter I'instabilité et I'oscillation.

Chargement immédiat paramétre (Load Parameter Immediate)Cette commande est exécutée a partir de I'API
pour modifier immédiatement la valeur d'un paramétre APM. Les parametres sont utilisés uniquement par les
programmes de mouvement. Chaque modification de paramétre nécessite une commande.

Mouvement a vitesse constante (Move At Velocityfunités utilisateur/s) Cette commande est exécutée a partir de
I’API pour obtenir un mouvement de I'axe a une vitesse constante. Les comrivimdesment a vitesse constante
utilisent le tauxd’accélération de mouveme(@og Acceleratiopconfiguré. Les données de position d’axe basculent
de +8388607 a —8388608 (et inversement) lorsque cette valeur est atteinte en cours de mouvement.

Incrément de position (Position Increment).(unités utilisateur) Cette commande ajoute un décalage compris entre
—128 et +127 unités utilisateur golasition réelle LaPosition réelleest modifiée par la valeur de I'incrément ; 'APM
tente donc de se déplacer pour prendre en compte la modification de position.

Constante de temps de boucle de position (Position Loop Time Constarfthillisecondes) Cette commande permet

de donner a la constante de temps de boucle de position du servomécanisme une valeur différente de la valeur
configurée. Plus la valeur est faible, plus le systeme répond rapidement. Les valeurs trop faibles entrainent une
instabilité et une oscillation du systéme. Pour un suivi efficace du profil de vitesse commaraésatate de temps de

boucle de positiomloit &tre comprise entre 1/4 et 1/2 du temps de décélération MINIMUM du systéme.

Forcage taux (Rate Override).Cette commande modifie immédiatement le taux de forcage de vitesse d'avance
(généralement appelé Manual Feedrate Override ou MFO). La nouvelle valeur est effective des réception par I'APM.
Elle est enregistrée et reste effective jusqu’a ce qu’elle soit écrasée par une valeur différente. Le forcage de taux n'a
aucun effet sur les mouvements non programmeés. Le taux est réglé a 100 % a chaque lancement de programme.

Réglage position (Set Position(unités utilisateur) Cette commande modifie la valeur du registre de position de I'axe
sans déplacer I'axe. Les valewssition commandégtPosition réellesont toutes deux modifiées de fagon qu'aucune
commande de mouvement ne soit généré@dsition réelleest définie a la valeur indiquée ePlasition commandée

est définie a cette valeurBrreur de positionVous ne pouvez pas exécuter de comma&tgage positioforsque le

bit %I En mouvemerdu le bit %IProgramme actiest a 1.

Anticipation de vitesse (Velocity Feedforward) Cette commande définit le gain d’anticipation de vite¥s€ity
Feedforward. Ce gain est le pourcentage deitasse commandégii est ajouté a la sortie de commande de vitesse de
'APM. L'augmentation dAnticipation de vitesspermet au servomécanisme de fonctionner avec une réponse plus
rapide et une erreur de position plus faible. Les valeurs optim#leiapation de vitessgont comprises entre 80 et

90 %. Vous devez régler la valeur “Vit a 10 V" correctement pour un fonctionnement correct du facteur de gain
Anticipation de vitesse
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Chapitre | Procédures de démarrage d’un
5 servomeécanisme

Pour le démarrage de votre servomécanisme, suivez la procédure suivante :
1. Connectez le moteur a I'amplificateur de systéme asservi en suivant les recommandations du fabricant.

2. Connectez le reladactivation du circuit de commandede I'APM et les sorties deommande de vitessa
I'amplificateur de systéme asservi. Connectez le dispositif de régulation de position (codeur) aux entrées du codeur
de 'APM.

3. Sivous utilisez des interrupteursfaofede course de dépasseme(®4 Vcc), branchez—-les sur les entrées correctes
de 'APM. Si vous n’en utilisez pas, vous devez désactiver les limites de dépassement avec le logiciel de
configuration Logicmaster 90. Si vous utilisez un commutatepiod#ion initiale (24 Vcc), branchez—le sur les
entrées correctes de 'APM. Le commutateupdsition initiale doit étre branché de facon a étre TOUJOURS
ACTIF (fermé) lorsque I'axe est sur le c6té négatif de la position initiale et TOUJOURS INACTIF (ouvert) lorsque
I'axe est sur le coté positif de la position initiale.

4. Utilisez le logiciel de configuration Logicmaster 90 pour définir les facteurs de mise a I'échelle utilisateur et autres
parametres configurables. Enregistrez la configuration dans I'API.

5. Effacez le programme de I'API, mettez a zéro tous les bits %Q de 'APM et placez I'API en mode RUN. Surveillez
les bits %ICTLO3, 4 (position initiale), CTLO5, 7 (dépassement positifet CTLO6, 8 (dépassement négatif)
et vérifiez que chaque bit répond au commutateur correct.

6. Mettez a un le bit %@ctivation circuit de commands placez le code de la commaikaecage sortie N/A dans
la table %AQ. Vérifiez que I'amplificateur de systeme asservi est activé. Si I'axe du moteur se déplace, réglez le
décalage de I'amplificateur zéro jusqu'a ce que le moteur cesse tout mouvement. Remarque : vous devez
maintenir le bit %QActivation circuit de commande 1 pour que la commanéercage sortie N/Aonctionne.

7. Transmettez le code de la commaRde;age sortie N/A3200 (+1 V). Vérifiez que I'axe du moteur se déplace
dans le sens souhaité (POSITIF) et quéitasse réelleeportée dans la table %Al de 'APM est POSITIVE. Si
I'axe du moteur se déplace dans le mauvais sens, consultez les instructions des fabricants pour connaitre les actions
de correction. Si I'axe se déplace dans le sens POSITIF et si 'APM signalitesse réelliNEGATIVE, vous
devez permuter les entrées des voies A et B.

8. Notez la vitesse réelle du moteur reportée par I’APM avec une commande de vitesse de 1 Volt. Multipliez cette
vitesse par 10 et mettez a jour I'entkéea 10 Vdans la configuration de I’APM. Placez une valeur initiale élevée
(généralement entre 100 et 1000 ms) dans I'entrée de configuf&ti@ouc Pos

9. Mettez a 1 le bit %Q de mouvement positif. Vérifiez que le sens du mouvement est correct \ditegselecelle
reportée par 'APM dans la table %Al correspond a la vitesse de mouvement configurée.

10. Le bit %QCircuit de commande activé 1, sans mouvement commandé pour la servocommande, réglez le
décalage du servomoteur & zéro pour une erreur de positionPogiidn commandéAPM = Position réelle
APM). Pendant ce processus, l'intégrateur doit étre désactive.
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11.

12.

Contrdlez la bonne exécution du cycleRkcherche position initialen activant momentanément le bit %Q
Recherche position initialevous devez également maintenir a 1 le bit @fuit de commande actiyél 'axe

doit se déplacer en direction du commutateur de position initiale a la vite$&ecHerche position initiale
configurée, puis rechercher le marqueur du codeur a la vitesse finale de position initiale configurée. Si nécessaire,
réglez les vitesses configurées et I'emplacemerntodumutateur de position initiale pour un fonctionnement

stable. La transition finale dcommutateur de position initiale DOIT se produire au minimum 10 ms avant que
I'impulsion du marqueur du codeur ne soit rencontrée. Vous pouvez rggbaitian initialeen modifiant la valeur

du décalage de position initiale avec le logiciel de configuration Logicmaster 90.

Surveillez la performance de la servocommande et utilisez les bitéo@ment posit{log Plug etMouvement
négatif(Jog Minug pour déplacer I'axe du servomoteur dans chaque sens. Vous pouvez modifier temporairement
la constante de temps de boucle de poskiomplagant le code de commande correct dans la table %AQ. Pour la
plupart des systémes, vous pouvez réduicefstante de temps de boucle de posijtisqu’a I'apparition d’'une
certaine instabilité de la servocommande, puis 'augmenter d’environ 50 % de sa valeur. Apres avoir déterminé
la valeur correcte de la constante de temps, vous devez mettre a jour la configuration de 'APM en utilisant le
logiciel de configuration Logicmaster 90. Pour une réponse optimale de la servocommande, vous pouvez
également réglerdnticipation de vitessa une valeur non nulle (généralement entre 80 et 90 %).

Remarque

Pour un fonctionnement correct de la servocommande, vous DEVEZ régler
I'entrée de configuratiolit a 10 Vsur la vitesse réelle de la servocommande (en
unités utilisateur/s) générée par une commande de 10 V.
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Chapitre | Controle de mouvement de 'APM

6

Ce chapitre fournit des informations pratiques sur le contrble de mouvement de I'APM et plusieurs exemples. Les
principaux sujets abordés sont :

® Mouvement non programmé

® Mouvement programmé

1. MOUVEMENT NON PROGRAMME

Le module APM peut générer cing types de mouvement d’axe sans nécessiter de programme de mouvement.
® Recherche position initialet MouvementJog) utilisent des bits %Q pour commander le mouvement.

® Mouvement a vitesse constgnfeorcage sortie N/Aet Incrément de positiorutilisent des commandes
immédiates %AQ.

Pendant les mouvemeritsg, Recherche position initiale, Mouvement a vitesse consthRtecage sortie N/Atous
les autres mouvements commandés, programmés ou non, générent une erreur. La seule exteptoneestde
position,qui peut étre utilisé a tout moment. Reportez—vous a la description du mouber&ment de positiopour
plus de détails.

1.1. CYCLE DE POSITION INITIALE APM

Un cycle de position initiale établit la position initiale des systémes utilisant un dispositif de régulation incrémentiel
fournissant également une impulsion de marquage. Le décalage de position initiale configuré définit I'emplacement de
la position initiale comme étant la distance de décalage par rapport au marqueur de position initiale.

Le bit %I Circuit de commande actiwdbit étre a 1 pendant un cycle de position initiale entier. Cependant, il n'est pas
nécessaire que le bit %®echerche position initialeste a 1 pendant tout le cycle ; il peut étre ponctuel. Notez que
I'activation du bitRecherche position initialéésactive immédiatement le bit ®dsition validgusqu’a la fin du cycle

de position initiale. Le bit %@terruption de tous les mouvemeinterrompt les cycles de position initiale, mais le bit
Position validene le relance pas. Vous ne pouvez exécuter aucun programme de mouvement, excefRésitierbit
valide est a 1.
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1.1.1. Mode ORIGIN

Si le mode de Recherche position initiale est configuré a ORIGIN, I'eGugenutateur de position initiale du
connecteur d’E/S donne une indication approximative de I'emplacement de référence de la position initiale. Le
prochain marqueur rencontré lors du déplacement dans le sens négatif indique I'emplacement exact. Si le
Commutateur de position initiale est ouvert, la servocommande est sur le c6té posiGodumutateur de position

initiale . Une transition de 0 a 1 de la commaRe@eherche position initiajeroduit le cycle de position initiale suivant.

Sauf spécification contraire, I'accélération eattélération de mouvemegdbg Acceleratiohen cours, dans Mode
d’accélérationde mouvememonfiguré. S'il est lancé a partir du cété positii@mmutateur de position initiale, le

cycle commence a I'étape 1 ; sinon, le cycle commence a I'étape 3 :

1. L'axe se déplace dans le sens négatiMitsse de recherche de position initiplequ’a ce que IEommutateur
de position initiale se ferme.

2. L'axe ralentit et s'arréte.

3. L'axe accélére ensuite dans le sens positif et se dépladétésise de recherche de position initiplequ’a ce
gue leCommutateur de position initiale s’ouvre.

4. L'axe ralentit et s’arréte.

5. Laxe accélere dans le sens négatif et se déplac¢i@sae de recherche de position initialenfigurée jusqu’a
ce que l&Commutateur de position initiale se ferme.

6. L'APM continue son mouvement négatif a la vitesse finale de position initiale configurée jusqu’'a la détection
d’'une impulsion de marquage. Le marquage établit 'emplacement de référence de la position initiale.

7. L'axe ralentit et s'arréte.

8. Laxe se déplace, a la vitesse de mouvement configurée, du nombre d'unités utilisateur spécifié par la valeur du
Décalage de position initialen partant de I'emplacement de référence de la position initiale.

9. Laxe ralentit et s'arréte.
10. UnRéglage positiomnterne régle les positiommmandéetréelle a la valeur de position initiale configurée.
Enfin, TAPM met le bit %lPosition validea 1 pour indiquer la fin du cycle de position initiale.

1.1.2. Modes Sens+ et Sens—

Si le mode de Recherche position initiale est configuré a Sens+ ou Sens—, le systéme utilise la premiere impulsion de
marquage rencontrée pendant le mouvement dans le sens approprié (positif pour Sens+, négatif pour Sens—) pour
établir 'emplacement exact. Une transition de 0 a 1 du bit %Q Recherche position initiale entraine les opérations
suivantes :

1. L'axe accélére au taux d’accélération de mouvement et se dépladteada finale de position initiat®nfigurée
(sens positif pour Sens+, négatif pour Sens-) jusqu’a la détection d’'une impulsion de marquage. Cette impulsion
de marquage établit I'emplacement de référence de la position initiale.

2. Laxe s’arréte au taud' Accélération de mouvemenlyec leMode d’accélération de mouvemeamnfigure.

3. L'axe se déplace, a\4tesse de mouvemddbg Velocity configurée, avec le tauxAccélération de mouvement
(Jog Acceleratiohet leMode d’accélération de mouvemearunfigurés, du nombre d’unités utilisateur spécifié
par la valeur diDécalage de position initialen partant de 'emplacement de référence de la position initiale.

4. L'axe s'arréte au taux Atcélération de mouveme@bg Acceleratiopconfiguré, avec I&ode d’accélération
de mouvemertonfiguré.

5. UnRéglage positioninterne regle les positiomommandéetréelle a la valeur de position initiale configurée ;
I’APM met le bit %l Position validea 1 pour indiquer la fin du cycle de position initiale.
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1.2. MOUVEMENT JOG AVEC LAPM

L'APM vous permet de configurer Isitesse de mouveme@iog Velocity, I'Accélération de mouveme(iog
Acceleratior) et leMode d’accélération de mouvemédbg). Ces valeurs sont utilisées a chaque activation du bit %Q
Mouvement positifJog Plu3 ou Mouvement négatifJog Minug. Notez qu'aucun des deux bits ne génére de
mouvement. Elles sont également utilisées lors des cyclRedeerche position initialet lors de I'exécution d’une
commande immédiatdouvement a vitesse constarites mouvements programmeés utilisentitasse de mouvement

et I'Accélération de mouvemetwmme valeurs par défaut.

Vous pouvez exécuter un mouvemeltd) lorsqu’aucun autre mouvement n’est commandé, ou lorsqu’un mouvement
programmeé est en pause. L'état du bit @ivation circuit de command®ga pas d'influence sur le mouvement (Jog).
L'activation d’'un bit %QMouvementJog) ferme automatiquement le relais d’activation et active le b@ifdlit de
commande activé_orsqu’uninterrupteur de fin de course de dépassemengst désactivé, vous pouvez utiliser
Mouvement(Jog) etEffacement erreusimultanément pour aller vers une position corrdd@uvement positife
fonctionne pas quand {ommutateur de fin de course positiveest ouvert Mouvement négatiie fonctionne pas
quand leCommutateur de fin de course négativest ouvert.

1.3. COMMANDE MOUVEMENT A VITESSE CONSTANTE

Pour générer une commarideuvement a vitesse constanteys devez placer la valeur 22h dans le premier mot des
données %AQ affectées a un axe alors que le it de commande actiwest a 1. Les deuxieme et troisieme mots
représentent une vitesse sur 32 bits, signée, a laquelle 'APM essaiera de déplacer I'axe. Notez que le troisieme mot est
le mot de poids fort de la vitesse. Aprés avoir transmis la commande, vous pouvez effacer les données %AQ en
envoyant une commande NULL ou les modifier en fonction de vos besoins.

La liste des commandes immédiates %AQ présente les mots dans I'ordre inverse pour faciliter la compréhension. Par
exemple, pour commander une vitesse de 512 unités utilisateur par seconde dans un APM configuré avec des
données %AQ commencant a %AQ1, vous devez utiliser les valeurs suivantes : 0022h (34 en décimal) dans %AQ1,
0200h (512 en décimal) dans %AQ2 et 0 dans %AQ3. Lorsque 'APM recoit ces valdarbjthl Circuit de
commande activést a 1, si le bit %@terruption de tous les mouvemertt a O et si aucun autre mouvement n’est
commandé, I'axe doit se déplacer a 512 unités utilisateur par seconde dans le sens positif.

Si le bit %I Circuit de commande activéest pas a 1 lorsque I’APM recoit la commande immédiate, une erreur se
produit. De méme, si une commandeuvement a vitesse constaast déja présente dans les données %AQ, la valeur
de la vitesse doit étre modifiée lorsque le ®itcuit de commande activest a 1 pour que I'APM accepte la
modification. LUAPM détecte une commanddouvement a vitesse constgnomme toutes les commandes
immédiates %AQ, lorsque les valeurs %AQ changent.

Lorsque I'’APM exécute uNlouvement a vitesse constaritegnore led imites de fin de course logicielldses limites
de dépassement matérielles doivent étre a 1 si elles sont validées. La limitation du mouvement de '’APM pendant un
mouvement a vitesse constante dépend de I'opérateur, pas de I'APM.

Il existe deux facons d’interrompre douvement a vitesse constasens entrainer d’erreur : par une commande
Mouvement a vitesse constaatec une vitesse nulle ou par I'activation pendant au moins un cycle d’API du bit %Q
Interruption de tous les mouvements
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1.4. COMMANDE FORGCAGE N/A

Pour obtenir une tension de sortie spécifique de I'APM vers la servocommande, utilisez la commande immédiate
Forcage N/AElle fait correspondre des valeurs comprises entre —32000 et +32000 avec des tensions comprises entre
—10 V et +10 V. Une valeur de +3200 correspond ainsi a 1 V. Le WiiBalit de commande activdbit étre a 1 pour
gueForcage N/Afonctionne. Le deuxiéme axe d’'un APM mono—axe fait exception a cette regle. Du fait qu'un APM
mono—-axe ne comporte pas deAwtivation circuit de commandeour le deuxiéme axe, il suffit de placer les valeurs

dans les données %AQ et le deuxieme axe est automatiquement activé. La désactivation dictivedp circuit

de commandest une maniére d’interrompre une commakRagage N/A

La commandé&orcage N/Aest la seule commande qui doive étre maintenue dans les données %AQ pour fonctionner.
Autrement dit, les données %AQ doivent continuer a présenter la comfangdge N/Aet les données a 'APM. Si

une autre commande immédiate est transmise a I'APbicage N/As’arréte. Les commandes ponctuelles
fonctionnent uniquement pendant le cycle ou elles apparaissent.

1.5. COMMANDE INCREMENT DE POSITION

Pour générer de petites corrections entre la servocommande réelle et le suivi de 'APM, vous pouvez utiliser la
commandelncrément de positionle fagon a injecter un nombre spécifique d'unités utilisateur dengdr de

position Le résultat de la mise a 1 du bit @ircuit de commande actiyarticulierement visible sur un systeme
stationnaire, est le fait que ’APM commande a la servocommande de se déplacer de fagon a compenser I'incrément
commandé. Si le bit %&ircuit de commande actiesst a zéro, la valeur déritrément de positioest ajoutée a la fois a

la position commandéet a laposition réelle L'utilisation d’'Incrément de positione devrait pas étre nécessaire apres

la configuration d’'un systéme. Il ne s’agit pas d’'un mouvement continu, mais uniquement d’'un mouvement ponctuel.
Vous pouvez utiliser Incrément de positioa tout moment, excepté simultanément avec la comnfeorgage N/A.

En effet, cette commande doit apparaitre de fagon continue dans les données %AQ.

1.6. AUTRES REMARQUES

Autres remarques relatives a I'utilisation d’'un mouvement non programmeé :
® Si |e bitInterruption de tous les mouvemert a 1, aucun mouvement ne peut commencer.

® |a mise a 1 du binterruption de tous les mouvemeitgerrompt immédiatement tous les mouvements non
programmeés en cours a leiccélération de mouvemef@og Acceleratioh courante.

® [’'exécution de la command®églage positiopendant un mouvement non programmeé entraine une erreur d'état.

® [a mise a 0 du biActivation circuit de commandeendant I'exécution d'un cycle de position initiale ou d'un
Mouvement a vitesse constaetgraine une erreur d'arrét.

® e bit Pausen’a aucun effet sur les mouvements non programmes.
® | a commandd-orgage tauxn’a aucun effet sur les mouvements non programmes.

® | a modification de ld/itesse de mouvemddbg Velocity ou de IAccélération de mouvemegidbg Acceleration
n'a aucun effet sur les mouvement non programmeés en cours.
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2. MOUVEMENT PROGRAMME

L'APM exécute les commandes de mouvement du programme de fagon séquentielle, bloc aprés bloc, dés qu’'un
programme a été sélectionné. Les commandes du programme peuvent étre classées de la fagon suivante :

Commandes de type 1
® Appel de sous—programme (CALL)

® Saut (JUMP)

Commandes de type 2

® N° de bloc (BLOCK)
® Aucune action (NULL)
® Accélération (ACCEL)

® \itesse (VELOC)

Commandes de type 3

® Mouvement de positionnement (PMOVE)
® Mouvement continu (CMOVE)

® Arrét momentané (DWELL)

® Attente (WAIT)

® Fin de programme (END)

Les commandes de type 1 peuvent rediriger le chemin d’exécution du programme, sans affecter directement la
position. CALL exécute un sous—programme avant de rendre I'exécution a la commande suivante. JUMP continue
I'exécution a un autre emplacement ou teste des bits CTL et, en fonction de la condition du bit, modifie ou non le

chemin du programme.

Les commandes de type 2 n'affectent pas non plus la position. La commande BLOCK fournit une identification ou
étiquette pour la commande de type 3 suivante. Si le systeme ne trouve aucun numéro de bloc dans le bloc courant, il
utilise le numéro de bloc précédent. Les commandes de vitesse et d’accélération spécifient la vitesse et I'accélération
du mouvement.

Les commandes de type 3 lancent ou interrompent un mouvement, affectant ainsi le contréle de la position. Les
mouvements de positionnement et continus commandent le mouvement ; les commandes d’arrét momentané, d’attente
et de fin de programme interrompent le mouvement.

Un bloc est constitué d'une seule commande de type 3 précédée d’'un nombre et d’'une combinaison quelconque de
commandes de types 1 et 2. Les commandes de type 2 sont optionnelles ; un bloc peut ne contenir qu'une commande de
type 3. Les commandes de type 2, et les sauts conditionnels, ne prennent pas effet tant que la commande de type 3
suivante n’est pas exécutée.

Lorsque 'APM exécute un bloc, le bloc de programme suivant est traité dans une zone de commande tampon afin de
minimiser le délai entre deux blocs. Les parametres utilisés dans un mouvement doivent donc étre chargés avant la fin
de I'exécution du mouvement commandé deux blocs avant.
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Lorsqu’'un APM a deux axes exécute un programme a deux axes, chaque axe scrute indépendamment de I'autre les
commandes du programme et exécute uniquement les commandes qui lui sont destinées. Remarquez que certaines
commandes ne spécifient aucun axe (BLOCK, JUMP, CALL et END) et s'appliquent donc aux deux axes.

Un programme a deux axes peut contenir des commandes de numéros de bloc de synchronisation permettant de
synchroniser deux mouvements a des points spécifiés. Lorsque le premier axe atteint le bloc de synchronisation, il
attend pour I'exécuter que l'autre axe ait également atteint le bloc de synchronisation. Reportez—vous a I'exemple 18
pour une illustration de ce type d'opération.

Vous trouverez ci—dessous une description de nombreux aspects des mouvements programmes.

2.1. PREREQUIS D'UN PROGRAMME DE MOUVEMENT

Pour qu’'un programme de mouvement puisse étre exécuté, les conditions suivantes doivent étre satisfaites (pour un
programme multi-axe, les deux axes, 1 et 2, doivent respecter ces conditions) :

® | e bit Circuit de commande actidoit étre a 1

® | e bit Position validedoit étre a 1

® | e bit En mouvemerdoit étre & 0

® | e bit Programme Actifloit étre a 0

® | e bitInterruption de tous les mouvemedtst étre a 0

® ['axe doit se trouver entre les limites de fin de course configurées

® |es interrupteurs de dépassement de fin de course doivent étre activés s'ils sont validés
® | a commande Forcage N/A ne doit pas étre active

® | e programme a exécuter doit étre valide et enregistré dans 'APM

® | es parametres des deux premiers blocs doivent déja se trouver dans 'APM

2.2. CONDITIONS QUI INTERROMPENT UN PROGRAMME DE MOUVEMENT

Les conditions suivantes interrompent immédiatement les programmes de mouvement :

® | e bitInterruption de tous les mouvemeptsse a 1

® e bit Circuit de commande actiygiasse a 0

® Un Interrupteur de dépassement de fin de courspasse a 0 alors qu'il est validé

® | e mouvement programmé suivant, PMOVE ou CMOVE, dépasstimii de fin de course logicielle

® Une erreur d'arrét se produit
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2.3. PARAMETRES DES MOUVEMENTS PROGRAMMES

Les mouvements programmés ont trois parametres :
1. Ladistancede déplacement ou [osition a atteindre,
2. Letype de référence de positionnemanitiliser pour le mouvement

3. Letype de mouvemeatutiliser pendant I'exécution du mouvement.
2.3.1. Types de références de positionnement

Pour le type de référence a utiliser pour le mouvement, les choix possibles sont ABS (absolu) et INC (incrémentiel).
Cette référence détermine comment sera interprété le premier parameétre, c'est-a—dire la distance de déplacement ou la
position a atteindre.

2.3.1.1. Positionnement absolu

Dans un mouvement a positionnement absolu, le premier parametre est la position a atteindre. Exemple de mouvement
a positionnement absolu :

PMOVE 5000, ABS, LINEAR

Ce mouvement déplace I'axe a partir de sa position actuelle, quelle qu’elle soit, jusqu’a la position 5000. La distance
réellement parcourue dépend donc de la position de I'axe au début du mouvement. Si sa position initiale est 0, I'axe se
déplace de 5000 unités utilisateur dans le sens positif. Si la position initiale est 10000, I'axe se déplace de 5000 unités
utilisateur dans le sens négatif. Si la position initiale est 5000, I'APM ne génére aucun mouvement.

2.3.1.2. Positionnement incrémentiel

Dans un déplacement incrémentiel, le premier parametre est interprété en tant que distance a parcourir a partir de la
position de I'axe au début du mouvement. LAPM traduit les distances des mouvements incrémentiels en positions de
mouvement absolu pour empécher I'accumulation des erreurs. Exemple de mouvement a positionnement
incrémentiel :

PMOVE 5000, INC, LINEAR

Ce mouvement incrémentiel déplace I'axe de sa position actuelle jusqu’a une position supérieure de 5000 unités
utilisateur. Avec un mouvement incrémentiel, le premier parametre spécifie le nombre d’unités utilisateur que parcourt
l'axe.

2.3.2. Types de mouvement

Les choix possibles pour le dernier paramétre, qui spécifie le type de mouvement a utiliser pendant I'exécution du
mouvement, sont linéaire (LINEAR) et courbe en S (SCURVE).

2.3.2.1. Mouvement linéaire

Vous trouverez ci—apreés un exemple de profil de mouvement linéaire ou la vitesse est présentée en fonction du temps.
Les lignes droites du graphique indiquent qu’'un mouvement linéaire utilise des accélérations constantes. L'aire située
sous le graphique indique la distance parcourue.

ACCEL 1000
VELOC 2000
PMOVE 6000, INC, LINEAR
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V] a45256

Figure 6-1. Exemple de mouvement linéaire
2.3.2.2. Mouvement en courbe en S

Vous trouverez ci—-dessous un exemple de mouvement en courbe en S, ou la vitesse est également présentée en fonction
du temps. Les lignes courbes de ce graphique indiquent que I'accélération n'est pas constante. Au début du
déplacement, I'accélération est trés faible et augmente jusqu’a atteindre I'accélération programmeée. Il s’agit du point
central de l'accélération. Puis I'accélération décroit jusqu'a zéro ; I'axe a atteint la vitesse programmée. Un
mouvement en courbe en S nécessite, pour une méme accélération, deux fois plus de temps, et donc de distance, pour
accélérer et décélérer qu'un mouvement linéaire. L'aire située sous le graphique indique également la distance
parcourue.

ACCEL 2000
VELOC 2000
PMOVE 8000, INC, SCURVE
V] a45257
t

Figure 6-2. Exemple de mouvement en courbe en S

2.4. TYPES DE COMMANDES DE MOUVEMENT PROGRAMME
2.4.1. Mouvement de positionnement (PMOVE)

Un mouvement PMOVE utilise la vitesse et I'accélération les plus récemment programmeées. Si aucune commande
VELOC n’a été rencontrée dans le programme de mouvement, I'APM utike$&se de mouvemgidbg Velocity

comme valeur par défaut. Si aucune commande ACCEL n’a été rencontrée dans le programme de mouvement, I'APM
utilise I'Accélération de mouveme@og Acceleratiopcomme valeur par défaut.

Le mouvement PMOVE arréte toujours I'axe lorsqu’il est terminé pour permettre la mise a 1 diEbItAGINE
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2.4.2. Mouvement continu (CMOVE)

Un mouvement CMOVE utilise la vitesse et I'accélération les plus récemment programmées. Si aucune commande
VELOC n’a été rencontrée dans le programme de mouvement, I'APM utikde$&se de mouvemegidbg Velocity

comme valeur par défaut. Si aucune commande ACCEL n’a été rencontrée dans le programme de mouvement, I'APM
utilise I'Accélération de mouveme@og Acceleratiopcomme valeur par défaut.

Le mouvement CMOVE ne s’arréte pas apres la fin du mouvement, excepté s'il est suivi d'une commande DWELL ou
WAIT, sila vitesse programmeée suivante est nulle ou s'il constitue la derniere commande du programme. |l n’attend pas
gue la position soit EN ZONE avant de passer au mouvement suivant. En fait, le mouvement CMOVE tente de se
terminer avec la vitesse spécifiée pour la commande de mouvement suivante.

2.5. MOUVEMENTS PROGRAMMES

En combinant les mouvements CMOVE et PMOVE, les mouvements absolus et incrémentiels, et les mouvements linéaire et
courbes en S, vous pouvez générer pratiquement nimporte quel profil de mouvement. Les exemples suivants présentent des
profils de mouvement simples, ainsi que quelques cas de programmation incorrecte du mouvement.

Exemple 01 : Combinaison de mouvements PMOVE et CMOVE

Cet exemple présente une combinaison simple de mouvements PMOVE et CMOVE formant des profils de mouvement.

ACCEL 1000

VELOC 2000

PMOVE 5000, ABS, LINEAR
VELOC 1200

PMOVE 10000, ABS, SCURVE
ACCEL 1500

VELOC 2800

CMOVE 6000, INC, LINEAR
VELOC 1200

CMOVE 23000, ABS, SCURVE
ACCEL 1000

VELOC 2800

PMOVE 5000, INC, LINEAR

a45258

v N/
| |
P-L P-S CLi CS |P-L

Figure 6-3. Combinaison de mouvements PMOVE et CMOVE

Les types de mouvement sont indiqués sous les mouvements correspondants ; par exemple, P—L indique un mouvement
PMOVE linéaire.

Le premier PMOVE accéléere jusqu’a la vitesse programmeée, se déplace d’'une certaine distance et décélére jusqu’a
s’arréter. Tous les mouvements s'arrétent apres un PMOVE. Lorsque le premier mouvement s’arréte, il est a la distance
programmeée.

Le deuxieme mouvement est un mouvement PMOVE en courbe en S. Comme le premier, il accélére jusqu’a la vitesse
programmeée, se déplace pendant un certain temps, et décélére jusqu’a la vitesse nulle (il s’agit d'un PMOVE).
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Le mouvement suivant est un mouvement CMOVE linéaire. Il accélére jusqu’a la vitesse programmée, se déplace
pendant un certain temps, et décélére ensuite jusqu’'a une vitesse inférieure en utilisant une accélération linéaire.
Lorsqu’un mouvement CMOVE se termine, il est a la position programmée pour le mouvement qui vient de se terminer

et a la vitesse du mouvement suivant. Donc, lorsque le quatrieme mouvement commence, il est déja a la vitesse
programmeée.

Le quatrieme mouvement est un mouvement CMOVE. Donc, lorsqu'’il approche de sa position finale, il accélére pour
se terminer a la vitesse du cinquieme mouvement. Le graphigue indique que I'accélération du quatrieme mouvement
est en courbe en S.

Finalement, le cinquieme mouvement commence et utilise la vitesse programmeée un certain temps avant de décélérer
jusgu’a la vitesse nulle. Tout mouvement consécutif au cinquieme mouvement doit commencer a la vitesse nulle
puisqu’il s’agit d’'un mouvement PMOVE.

Exemple 02 : Modification du mode d’accélération pendant un profil

L'exemple suivant explique comment utiliser une accélération différente, et un mode d'accélération différent, dans un
profil utilisant des mouvements CMOVE. Le premier CMOVE accélére de fagon linéaire jusqu'a la vitesse
programmeée. La vitesse du deuxieme CMOVE étant identique a celle du premier, le premier mouvement CMOVE se
termine sans modification de vitesse. L'accélération du deuxieme mouvement est en courbe en S pour décélérer
jusgu’a la vitesse nulle.

ACCEL 2000
VELOC 6000
CMOVE 13000, ABS, LINEAR
ACCEL 4000
CMOVE 15000, INC, SCURVE

\Vj a45259

Figure 6-4. Modification du mode d’accélération pendant un profil
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Exemple 03 : Distance insuffisante pour atteindre la vitesse programmée

Vous pouvez programmer des mouvements CMOVE et PMOVE avec des distances insuffisantes pour atteindre les
vitesses programmeées. Le graphique suivant présente un mouvement CMOVE qui n'atteint pas la vitesse programmée.
Sachant cela, 'APM commence la décélération pour permettre a I'axe de se trouver a la vitesse du mouvement suivant.
Il s’agit généralement d’une situation involontaire due a une erreur de programmation.

ACCEL 2000

VELOC 8000

CMOVE 7000, INC, LINEAR
ACCEL 10000

VELOC 2000

CMOVE 4400, INC, LINEAR

V] a45260

|
c1 : cz\

Figure 6-5. Distance insuffisante pour atteindre la vitesse programmée

Exemple 04 : Arrét brutal de 'APM (distance insuffisante/vitesse)

L'arrét brutal de '’APM a partir d'une vitesse élevée lorsque la distance est insuffisante est une erreur de programmation
relativement grave. Dans I'exemple suivant, le premier CMOVE accélére jusqu’a une vitesse élevée. Le deuxieme
CMOVE a une vitesse identique. Cependant, la distance spécifiée pour ce CMOVE est trés courte. L'axe se déplace
donc a une vitesse élevée et doit s'arréter sur une distance treés courte. Si la décélération (ACCEL) programmée n’est
pas suffisante, le profil suivant risque de se produire : pour ne pas dépasser la position finale, TAPM commande
instantanément une vitesse nulle. La secousse provoquée est trés dangereuse et peut endommager le systeme. L'axe
risque également de dépasser la position programmée et de provoquer des dégats.

ACCEL 500

VELOC 3000

CMOVE 9000, ABS, LINEAR
ACCEL 600

CMOVE 4800, INC, LINEAR

vV a45261

C1 C2

Figure 6-6. Arrét brutal de 'APM (distance insuffisante/vitesse)
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2.6. COMMANDE DWELL

La commande DWELL permet de ne générer aucun mouvement sur un axe pendant une période spécifiée. Placée apres
un mouvement CMOVE, la commande DWELL fait fonctionner le CMOVE a la maniére d'un PMOVE, méme si la
durée spécifiée pour I'arrét momentané est nulle.

Exemple 05 : DWELL

Un profil de mouvement simple (déplacement jusqu’a un point spécifique, attente et retour au point de départ) pourrait
utiliser le programme et le profil de vitesse suivants.

ACCEL 30000
VELOC 15000
PMOVE 120000, ABS, LINEAR
DWELL 4000
PMOVE 0, ABS, LINEAR
V] a45262

P1

P2

Figure 6-7. DWELL

2.7. COMMANDE WAIT

La commande WAIT est identique a la commande DWELL mais, au lieu de ne générer aucun mouvement pendant une
période de temps spécifiée, elle interrompt le mouvement du programme et surveille un bit CTL jusqu’a ce qu'il
s’active. Le mouvement s’'interrompt donc chaque fois qu’'une commande WAIT est rencontrée, méme si le bit CTL est
activé avant la rencontre du WAIT. Chacun des douze bits CTL peut servir a reprendre le programme.

Si, dans I'exemple précédent, nous remplacons le DWELL par un WAIT, le profil de mouvement reste identique,
excepté le fait que le deuxieme mouvement PMOVE ne commence pas avant I'activation du bit CTL. Sile bit CTL est
déja activé lorsque le programme atteint le WAIT, le deuxieme PMOVE commence immédiatement aprées la fin du
premier PMOVE.

De plus, les mouvements CMOVE et PMOVE génerent le méme profil de vitesse. La commande WAIT interrompt le
mouvement, que la commande précédente soit un CMOVE ou un PMOVE.
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2.8. SOUS-PROGRAMMES

L'APM peut stocker jusqu’a dix programmes et quarante sous—programmes distincts. Les sous—programmes sont
indépendants des axes. Autrement dit, tout programme utilisant un axe peut appeler n'importe quel sous—programme.
Sur les APM a deux axes, les deux axes peuvent appeler le méme sous—programme simultanément. La commande
utilisée pour exécuter un sous—programme est la commande CALL, le numéro du sous—programme étant spécifié
comme argument. L'exécution du programme continue au début du sous—programme. Elle reprend aprés la fin du
sous—programme, avec la commande qui suit le CALL. Vous pouvez appeler un sous—programme a partir de n'importe
guel autre sous—programme mais, pour appeler de nouveau un certain sous—programme sur le méme axe, vous devez
attendre qu'il soit terminé. La récursivité n'est pas autorisée.

2.9. NUMEROS DE BLOCS ET SAUTS

Les numéros de blocs sont utilisés comme points de référence dans les programmes de mouvement. lls servent
également a contréler les tests de saut. Un mot de données %Al affiche le numéro de bloc courant. Vous pouvez le
surveiller pour garantir une exécution correcte du programme ou pour déterminer quand des événements doivent se
produire. Les numéros de blocs peuvent également servir de destination pour les commandes JUMP.

2.10. SAUTS INCONDITIONNELS

Il existe deux types de sauts : les sauts conditionnels et les sauts inconditionnels. Une commande de saut
inconditionnelle indique simplement a 'APM de continuer I'exécution du programme a partir du numéro de bloc
destination. Exemple de saut inconditionnel :

Exemple 06 : Saut inconditionnel

Le programme exécute un PMOVE, fait une pause pendant 2 secondes, puis saute de fagon inconditionnelle vers le
bloc 1 au début du programme. La commande PMOVE sera donc répétée jusqu’a ceimitert fin de courseu
un Interrupteur de dépassement de fin de courssoit atteint.

ACCEL 10000
VELOC 30000
BLOCK 1
PMOVE 200000
DWELL 2000
JUMP UNCOND, 1
V] a45263

Figure 6-8. Saut inconditionnel
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2.11. SAUTS CONDITIONNELS

Un saut conditionnel est une commande JUMP pour laquelle vous spécifiez un bit CTL. Les sauts conditionnels sont
des commandes de type 1 dans la mesure ou ils affectent le chemin d’exécution du programme. Ce sont également des
commandes de type 2 puisqu’elles ne prennent effet que lors de I'exécution d’'une commande de type 3 suivant la
commande JUMP. Lorsqu’une commande de saut conditionnel est exécutée, 'APM examine le bit CTL spécifié. S'il
est a 1, I'exécution du programme continue au numeéro de bloc destination. Si le bit est a 0, le programme se poursuit par
I'exécution de la commande suivant le JUMP. Notez que la commande de type 3 qui suit le saut conditionnel et la
destination de saut affectent le comportement du saut.

2.11.1. Tests de saut

Les sauts conditionnels réalisent un test de saut. Sile bit CTL est a 1, le saut est exécuté immédiatement. Si le bit CTL
est a 0, I'APM surveille le bit CTL et conserve la destination de saut en mémoire. Cette surveillance du bit CTL est
appelée test de saut. Si le bit CTL passe a 1 au cours du test avant qu’'une commande BLOCK, une autre commande
JUMP, ou une commande CALL ne soit rencontrée, le saut est exécuté. Ces commandes (BLOCK, JUMP et CALL)
mettent fin au test de saut.

Exemple 07 : Test de saut

Etudions les deux segments de programme suivants. Dans le programme de gauche, le mouvement vers la position
2000 se termine avant que le test de saut ne commence. La commande BLOCK qui suit immédiatement la commande
de saut met fin au test de saut. Le temps pendant lequel 'APM surveille le bit CTL est donc trés court. Dans le
programme de droite, la commande JUMP est rencontrée avant la commande de mouvement. Le test de saut commence
avant le mouvement et continue tant que le mouvement n'est pas terminé. Si le bit CTL passe a 1 pendant le
mouvement, le saut est exécuté. Aprés le saut, la commande BLOCK met fin au test de saut et I'exécution du
programme continue normalement. Le test de saut aurait continué pendant les mouvements suivants éventuellement
rencontrés avant la commande BLOCK.

ACCEL 5000 ACCEL 5000

VELOC 1000 VELOC 1000

BLOCK 1 BLOCK 1

CMOVE 2000, ABS, LINEAR JUMP CTLO1, 3

JUMP CTLO1, 3 CMOVE 2000, ABS, LINEAR
BLOCK 2 BLOCK 2

2.11.2. Interruption normale avant un JUMP

Les commandes de saut conditionnel sont identiques aux commandes de type 2 dans la mesure ou elles ne sont pas
exécutées avant I'exécution de la commande de type 3 située immédiatement aprés. Si cette commande de type 3 est
une commande qui normalement arréte le mouvement, I'exécution du JUMP interrompt le mouvement. Les
commandes de type 3 qui arrétent le mouvement sont les commandes de pause, d’attente, de fin de programme ainsi
gue les mouvements dans le sens opposé.

Bien que le bit CTL puisse étre a 1 avant I'exécution du bloc contenant le saut conditionnel et la commande de type 3, le
mouvement de I'axe s’interrompt avant que I'exécution ne continue a la destination de saut. Cette interruption n’est pas
un arrét aprés saut, décrit plus loin.
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Exemple 08 : Interruption normale avant un JUMP

L'exemple suivant contient un saut suivi d'une commande DWELL. L'APM, qui fait un traitement anticipé, sait qu'il
doit s'arréter apres la commande CMOVE. Il s’arréte donc avant que le DWELL ne soit exécuté. Le test de saut ne
commencgant pas avant I'exécution du DWELL, il commence uniquement apres I'arrét du mouvement. |l se termine
lorsque le CMOVE suivant commence, a cause de la commande BLOCK qui lui est associée. Les lignes en pointillés du
profil de vitesse indiquent le début et la fin du test de saut. Le bit CTLO3 ne passe pas a 1 pendant I'exécution du
programme.

BLOCK 1

ACCEL 5000

VELOC 10000

CMOVE 60000, INC, LINEAR

BLOCK 2

JUMP CTLO3, 4
DWELL 4000
BLOCK 3

ACCEL 10000

VELOC 5000

CMOVE 15000, INC, LINEAR
BLOCK 4

NULL

v a45310

M

} TEST

| DE SAUT

Figure 6-9. Interruption normale avant un JUMP

2.11.3. Saut sans interruption

Sila commande de type 3 qui suit un saut conditionnel est un CMOVE et sila commande de type 3 de la destination est
une commande de mouvement avec une distance suffisante pour ralentir jusqu’a la vitesse nulle a la fin du mouvement,
le saut est exécuté sans interruption. C’est le seul moyen de maintenir le mouvement lorsqu’un saut est exécuté.
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Exemple 09 : JUMP sans interruption

Vous trouverez ci—dessous un exemple simple de saut conditionnel d'une commande CMOVE a une autre. Pendant le
test de saut du bit CTLO3, le premier CMOVE accélére jusqu’a la vitesse programmée. Avant la ligne pointillée, le bit
CTLO3 est a 0. Il est a 1 ensuite. L'exécution du programme est immédiatement transférée au bloc 3 et le deuxieme
CMOVE commence. La vitesse définie dans le bloc de destination étant différente, '’APM modifie cette vitesse avec
I'accélération programmeée dans le bloc de destination. Finalement, a la fin du deuxieme mouvement, la vitesse est
réduite a zéro et le programme se termine.

BLOCK 1
ACCEL 2000
VELOC 10000

JUMP CTLO3, 3
CMOVE 120000, INC, LINEAR
BLOCK 3

ACCEL 20000
VELOC 5000
CMOVE 15000, INC, LINEAR

\V a45264

N

I
C1 | Cc2
|

Figure 6-10. JUMP sans interruption
2.11.4. Arrét apres saut

Un arrét aprés saut est un arrét causé par un saut. Lorsqu’un arrét apres saut se produit, ' APAtoéliEation de
mouvemeniJog Acceleratioh et le Mode d’accélération de mouvemegdbg) a la place de toute accélération
programmeée. Notez que les mouvements en courbe en S atteignent une vitesse constante avanfdtdiésatitn

de mouvemer(fog Acceleratiohet de commencer a décélérer (voir exemples de sauts en courbe en S pour plus de
détails). LAccélération de mouvemgdbg Acceleratiopest utilisée parce qu’un arrét apres saut pourrait indiquer un
probleme. LAccélération de mouvemggdig Acceleratiopcourante, que vous pouvez modifier avec une commande
immédiate, fournit plus de souplesse que I'accélération programmée. Il existe deux fagons de générer un arrét aprés
saut, décrites ci—dessous.

Une commande JUMP suivie d'un PMOVE génére un arrét apres saut si le saut est réalisé. Le PMOVE arrétant toujours
I'axe avant de permettre le début du mouvement suivant, tout saut exécuté pendant un PMOVE génére un arrét aprés
saut.

Lorsqu’un saut conditionnel se produit, un arrét ou un changement de direction du mouvement en cours génere un arrét
aprés saut. Cette condition est appelée arrét aprés saut et I'accélération programmée est ignorée.

Cependant, lorsqu’un saut se produit pendant un CMOVE, aucun arrét apres saut ne se produit si le mouvement
programmeé a la destination de saut est un PMOVE ou CMOVE dans le méme sens.

Page 6-16 Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-3GFK-0840A—F



Contréle de mouvement de 'APM

Pendant un mouvement en courbe en S, un arrét aprés saut a I'un des effets suivants : si le saut se produit apres le point
central de I'accélération ou de la décélération, I'accélération/décélération se termine avant le début de l'arrét aprés
saut. Si le saut se produit avant le point central de I'accélération/décélération, le profil commence immédiatement a se
stabiliser. Lorsque I'accélération/décélération est nulle, I'arrét aprés saut commence (voir exemples de sauts en courbe
en S).

Exemple 10 : Arrét apres saut

L'exemple suivant présente un saut conditionnel avec un arrét apres saut. Une amélioration de I'exemple 5, DWELL,
consisterait a surveiller un bit CTL externe qui pourrait indiquer un probléme avec le mouvement positif. Si le bit CTL
ne passe pas a 1, le profil du programme suivant sera identique au profil présenté dans I'exemple DWELL. Sile bit CTL
passe a 1 pendant le premier PMOVE ou DWELL, le mouvement inverse commence immédiatement.

Le profil suivant apparait si le bit CTL passe a 1 pendant le premier PMOVE, au niveau de la ligne pointillée, et si
I' Accélération de mouvemddbg Acceleratiohest de 75000. Le premier mouvement se terminant rapidement grace

au bit CTL et a une accélération plus élevédc@élération de mouvemefilog Acceleratiop par rapport a
I'accélération programmeée), le deuxieme mouvement doit parcourir une distance inférieure pour revenir a la position 0
par rapport a 'exemple DWELL. Notez que, comme le mouvement programmé a la destination est dans le sens opposé
a celui du mouvement initial, le profil serait identique si les mouvements étaient des CMOVE au lieu de PMOVE.

ACCEL 30000

VELOC 15000

BLOCK 1

JUMP CTLO9, 2

PMOVE 120000, ABS, LINEAR
DWELL 4000

BLOCK 2

PMOVE 0, ABS, LINEAR

V] a45268

P1

P2

Figure 6-11. Arrét aprés saut

GFK—-0840A-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-30 Page 6-17



Contréle de mouvement de 'APM

Exemple 11 : JUMP suivi de PMOVE

Dans cet exemple, la commande suivant le JUMP est un PMOVE dans le méme sens. Le profil de vitesse ci—-dessous
présente I'accélération et le mouvement du premier CMOVE ainsi que la décélération jusqu’a la vitesse du PMOVE. Le
bit CTLO1, a 0 lorsque le PMOVE commence, passe a 1 au niveau de la ligne pointillée. Le mouvement s’arréte aprés
un PMOVE, méme si un saut conditionnel fait passer le chemin d’exécution du programme a un autre bloc. Le bit
CTLO1 déclenche dont une décélération jusqu'a zéro avant le début du CMOVE final.

BLOCK 1

ACCEL 2000

VELOC 8000

CMOVE 76000, INC, LINEAR
BLOCK 2

ACCEL 1000

VELOC 4000

JUMP CTLO1, 3
PMOVE 50000, INC, LINEAR
BLOCK 3

ACCEL 6000
VELOC 6000
CMOVE 36000, INC, LINEAR

v a45311

O\

\ \
C1 ‘P‘ C2

Figure 6-12. JUMP suivi de PMOVE

2.12. SAUTS EN COURBE EN S

Les sauts qui se produisent pendant des mouvements linéaires et des mouvements en courbe en S a des vitesses
constantes déclenchent immédiatement I'accélération ou la décélération vers une nouvelle vitesse. Cependant, les
sauts qui se produisent pendant une accélération ou une décélération en courbe en S nécessitent des régles différentes
afin de conserver un profil de courbe en S. L'effet d’un saut se produisant pendant un mouvement en courbe en S et
modifiant la vitesse dépend de la position du saut par rapport au point central, point ou I'ampleur est la plus élevée, de
l'accélération ou de la décélération, et de la différence entre la vitesse de la destination de saut et la vitesse en cours.

Si le saut se produit aprés le point central de modification de vitesse, la modification continue normalement jusqu’a ce
gu’une vitesse constante soit atteinte ; la vitesse sera ensuite modifiée jusqu’a la nouvelle vitesse en utilisant le mode
d’accélération du mouvement de la destination de saut.
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Exemple 12 : SCURVE - Saut aprées le point central de I'accélération ou de la décélération

Dans I'exemple suivant, un saut se produit pendant la phase finale de décélération, au niveau de la ligne pointillée. La
décélération continue jusqu'a ce que la vitesse constante soit atteinte, puis I'accélération vers la vitesse supérieure
commence.

ACCEL 50000

VELOC 100000

BLOCK 1

JUMP CTLO1, 3

CMOVE 500000, ABS, SCURVE

BLOCK 2

VELOC 60000

CMOVE —500000, INC, SCURVE

BLOCK 3

VELOC 85000

ACCEL 100000

CMOVE 250000, INC, SCURVE
V] a45265

C1 C3

Figure 6-13. Saut aprés le point central de I'accélération ou de la décélération

Si un saut se produit avant le point central d’accélération ou de décélération, le résultat dépend de la différence entre la
vitesse de la destination de saut et la vitesse avant le saut. Dans le cas d'une accélération avec une nouvelle vitesse
inférieure a la précédente, ou dans le cas d’'une décélération avec une nouvelle vitesse supérieure a la précédente,
I’APM commence immédiatement a réduire I'accélération ou la décélération a zéro ; une fois le zéro atteint, 'APM
utilise I'accélération et la vitesse de la destination de saut et passe a la nouvelle vitesse.
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Exemple 13 : SCURVE - Saut avant le point central d’accélération ou de décélération

Dans I'exemple suivant, un saut se produit au niveau de la premiére ligne pointillée pendant I'accélération du premier
CMOVE. La vitesse de la destination de saut étant inférieure a la vitesse du premier CMOVE, I'APM réduit
I'accélération a zéro. La vitesse constante (accélération nulle) est atteinte au niveau de la deuxiéme ligne pointillée. A
ce moment, 'APM commence & décélérer vers la nouvelle vitesse en utilisant I'accélération de la destination de saut.
Finalement, le deuxieme CMOVE se termine.

ACCEL 1000
VELOC 50000
BLOCK 1
JUMP CTLO1, 3
CMOVE 50000, INC, SCURVE
BLOCK 3
VELOC 5000
ACCEL 10000
CMOVE 15000, INC, SCURVE
V] a45266

c2 \

Figure 6-14. Saut avant le point central d’accélération ou de décélération

Dans le deuxiéme cas, le saut se produit pendant une accélération avec une vitesse de destination supérieure a la vitesse
d’'origine, ou pendant une décélération avec une vitesse de destination inférieure a la vitesse d'origine. Dans ce cas,
I’APM continue avec I'accélération ou la décélération du premier mouvement. Cette accélération ou décélération est
maintenue, comme pour une accélération linéaire, jusqu’a ce que I'axe approche de la nouvelle vitesse. La courbe en S
normale est ensuite utilisée pour réduire I'accélération ou décélération a zéro.
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Exemple 14 : SCURVE - Saut vers une vitesse supérieure pendant une accélération ou une vitesse inférieure
pendant une décélération

Dans cet exemple, une commande JUMP est déclenchée pendant la phase initiale d’accélération (avant la premiére
ligne pointillée) et la vitesse de la destination de saut est supérieure a la vitesse du mouvement en cours. La premiére
ligne pointillée indique I'accélération maximale du premier CMOVE. Cette valeur est maintenue tandis que l'axe
continue a accélérer, puis décélére jusqu’a ce qu'il revienne a la vitesse constante. La vitesse constante, deuxieme ligne
pointillée, indique le début du deuxieme CMOVE. Ce mouvement continue jusqu’a atteindre une vitesse nulle a la fin
du programme.

ACCEL 50000
VELOC 30000
BLOCK 1
JUMP CTLO2, 2
CMOVE 150000, INC, SCURVE
BLOCK 2
VELOC 90000
ACCEL 25000
CMOVE 500000, INC, SCURVE
vV a45267
-
|
|
cl | c2
|

Figure 6-15. Saut vers une vitesse supérieure pendant une accélération ou une vitesse inférieure
pendant une décélération

2.13. AUTRES REMARQUES RELATIVES AU MOUVEMENT PROGRAMME

La durée maximale d’'une accélération ou d'une décélération programmée est de 65,535 secondes. Si le temps
d’accélération ou de décélération calculé est supérieur a cette durée, 'APM calcule I'accélération a utiliser pour une
durée de 65,535 secondes. Pour obtenir des durées d'accélération supérieures, vous devez utiliser plusieurs CMOVE
avec des vitesses croissantes ou décroissantes.
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Exemple 15 : Durée d’accélération maximale

Les deux programmes suivants présentent un probléme avec un temps d’accélération trés long et une solution. Dans le
premier cas, 120 secondes, deux minutes, sont nécessaires pour atteindre I'accélération programmée. Ce temps étant
supérieur aux 65,535 secondes autorisées, 'APM calcule qu’une accélération de 184 permettrait d'atteindre la vitesse
de 12000 en 65,535 secondes. Le profil de vitesse de gauche présente I'accélération de 184 légerement supérieure
utilisée. Il présente également une ligne pointillée indiquant I'accélération programmée jusqu’a la vitesse constante.

Une solution pour obtenir une accélération faible pendant de longues périodes consiste a diviser le mouvement en
mouvements distincts avec des temps d’accélération individuels de 65,535 secondes. Cette méthode nécessite certains
calculs. Chaque accélération ou décélération doit étre divisée en mouvements distincts avec des temps d’accélération
inférieurs a 65,535 secondes. Ainsi, pour autoriser une accélération de 100 pendant I'accélération et la décélération,
trois mouvements seront nécessaires.

Le second programme, présenté a droite, montre comment le premier programme peut étre divisé en trois parties. On
obtient aprés calcul que la distance au point central de chaque accélération, lorsque la vitesse est de 6000, est de
180000, un quart de la distance nécessaire pour accélérer jusqu’a 12000. Un CMOVE initial utilise cette distance. Le
CMOVE suivant accélere ensuite a sa vitesse avec le méme taux d’accélération. Le PMOVE final est a la distance de
point central, 180000 unités utilisateur, de la position finale. Le deuxieme CMOVE décélére automatiquement a la
vitesse du PMOVE lorsqu’il approche de sa position finale. Les lignes pointillées indiquent le début et la fin du
deuxieme CMOVE.

ACCEL 100 ACCEL 100
VELOC 12000 VELOC 6000
PMOVE 1500000, INC, LINEAR CMOVE 180000, INC, LINEAR

VELOC 12000

CMOVE 1,140000, INC, LINEAR
VELOC 12000

PMOVE 180000, INC, LINEAR

\Y a45312 \Y; a45314

Figure 6-16. Durée d'accélération maximale

2.14. PAUSE AVEC LAPM

La pause Keedhold permet d’interrompre I'exécution sans mettre fin au programme, souvent pour étudier certains
aspects du systeme. Tous les mouvements d'axes s'arrétent alors a l'accélération programmeée. Aprés la pause,
I'exécution du programme reprend a I'accélération et a la vitesse programmées.

Pour commander une pause, vous devez mettre a 1 le bR&6&e.La pause cesse lorsque ce bit repasse a 0.
L'activation du bit %Qnterruption de tous les mouvemermts une erreur dont I'effet normal est d’entrainer une erreur
d’arrét, met fin & la fois a la pause et au programme. Pendant la pause, I'exécution de mouvemengopditifsat

négatifs Jog Minug est autorisée, a I'exclusion de tout autre mouvement. Lorsque la pause est terminée et que
I'exécution du programme reprend, 'APM se déplace a nouveau vers sa position initiale.

Page 6-22 Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-3GFK-0840A—F



Contréle de mouvement de 'APM

Exemple 16 : Pause

L'exemple suivant présente un profil de mouvement au moment de I'application de la pause. Le mouvement accélére
jusgu’a la vitesse programmée, au taux d'accélération programmeé. La pause est appliquée au niveau de la ligne
pointillée, donc la vitesse décroit jusqu'a zéro a I'accélération programmée. L'opérateur commande ensuite un
mouvement (Jog) avec le bit %dQouvement négatifJog Minu3, ce qui est clairement indiqué parMdesse de
mouvemenglog Velocity négative. Notez que I'accélération utilisée pendant le mouvement (Jod)cestidration de
mouvemengJog Acceleratiopcourante, différente de I'accélération programmée. Notez également, que la pause doit
étre appliquée pendant toute la durée du mouvement (Jog). Apres la fin du mouvement (Jog), la pause cesse et le
programme reprend jusqu’a la fin.

ACCEL 1000
VELOC 2000
PMOVE 12000, INC, LINEAR
vV a45269

s t
Figure 6-17. Pause

2.15. FORCAGE DE VITESSE D’'AVANCE

Certaines applications nécessitent une petite modification de la vitesse programmée pour gérer des modifications
extérieures. La commandaux de forcage de vitesse d’avapeemet de modifier une vitesse programmée pendant
I'exécution d’'un programme. Lorsqu’un programme commence, le taux de forcage est réglé par défaut a 100 %. Les
modifications de la vitesse d’avance effectuées avant I'activation du bit d’exécution de programme seront donc
ignorées, mais une vitesse d’avance commandée pendant le méme cycle que I'exécution du programme sera prise en
compte.

Vous pouvez affecter a la vitesse d’avance un pourcentage compris entre 0 et 120 %. Lorsque vous utilisez une
commandeTaux de forcage de vitesse d’avant&PM multiplie de fagon interne le pourcentage de vitesse d’avance

par la vitesse programmée pour obtenir une nouvelle vitesse. Si I'axe est en mouvement, 'APM Witide le
d’accélération de mouvemefitog) du mouvement en cours pour donner a la vitesse sa nouvelle valeur. Toutes les
vitesses de mouvement futures seront affectés par le forcage de la vitesse d’avance. Notez que si vous appliquez une
vitesse d’avance de 0 %, I’APM ne générera aucun mouvement jusqu’a ce que vous commandiez une nouvelle vitesse
d’avance. Notez également que le bitEBol mouvemenieste a 1 lorsque la vitesse d’avance est de 0 %.

Le Taux de forgage de vitesse d’avan&epas d'effet sur les mouvements non programmés telglgueemenfJog),
Recherche position initialeu Mouvement a vitesse constante.
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Exemple 17 : Forcage de vitesse d’avance

Pendant I'exécution de ce programme, nous commandons des modifications de vitesse d’avance de +/-10 %. Les
lignes pointillées indiquent —10 %, les lignes de grands tirets indiquent +10 %.

ACCEL 1000
VELOC 6000
PMOVE 110000, INC, LINEAR
V] a45270

Figure 6-18. Forcage de vitesse d’avance

2.16. PROGRAMMATION MULTI-AXE

Dans un programme multi-axe, les blocs de synchronisation vous permettent de synchroniser les commandes de
mouvement d’axe a des positions ou la synchronisation est essentielle.

Exemple 18 : Programmation multi—axe

Cet exemple suppose que I'axe 1 contrdle le mouvement vertical et que I'axe 2 contréle le mouvement horizontal.
L'objectif est de déplacer un élément matériel d’un point A vers un point C aussi rapidement que possible tout en
évitant I'obstacle qui empéche un mouvement direct entre A et C.

La solution la plus simple consiste a exécuter un mouvement du point A vers un point B, puis un mouvement de ce
point B vers le point C. Cependant cette séquence fait perdre du temps. Une meilleure solution consisterait a
commencer le mouvement horizontal avant d'atteindre le point B. Il a été déterminé que, lorsque I'axe 1 a atteint une
position de 30000 unités utilisateur, 'axe 2 peut commencer son mouvement tout en évitant I'obstacle. Le segment de
programme utilisé pourrait étre le suivant :

BLOCK 10 CMOVE, 30000, INC, AXIS 1
BLOCK 20 [SYNC] PMOVE, 50000, INC, AXIS 1
PMOVE, 150000, INC, AXIS 2

Lorsque ce programme est exécuté, I'axe 1 commence immédiatement son mouvement de 30000 unités. L'axe 2
ignore la premiére commande, puisqu’elle s’applique uniquement a I'axe 1, et se place sur le bloc de synchronisation.
L'axe 2 attend que I'axe 1 atteigne le bloc de synchronisation avant de continuer I'exécution du programme. Lorsque
I'axe 1 atteint la marque des 30000 unités, il commence le PMOVE de 50000 unités a partir du bloc de synchronisation
sans interruption (le premier mouvement était un CMOVE). L'axe 1 ayant atteint le bloc de synchronisation, I'axe 2
commence son mouvement de 150000 unités. Le profil de position de la figure 6—19 montre que I'axe 1 termine son
mouvement avant de s'arréter a la fin du PMOVE. Lorsque I'axe 2 atteint le point C, il s'arréte également.
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a45271

< AXE 2 >

0 150000
80000 @ B ® C

A e T

AXE 1 | 30000
OBSTACLE

Figure 6-19. Programmation multi—axe

Si ce segment de programme n’est pas situé au début d’'un programme et si, pour une raison quelconque, I'axe 2 n'a pas
encore atteint le bloc 20 lorsque I'axe 1 s’est déplacé de 30000 comptages, une erreur se produit. L'axe 1 continue
jusgu’a 80000 comptages, et I'APM signale dans le code d’état une erreur de bloc de synchronisation pendant un
CMOVE.

S'il est impératif que les axes se synchronisent au bloc 20, modifiez le bloc 10 en PMOVE. L'axe 1 s'arrétera
cependant momentanément a 30000 comptages.

2.17. PARAMETRES DE L'APM

L'’APM conserve en mémoire 256 parametres (de 0 a 255) de type double mot. Vous pouvez utiliser ces valeurs en tant
gue parametres dans des commandes de mouvement ACCEL, VELOC, DWELL, PMOVE et CMOVE. Notez que les
limites de plage s’appliquent également et que des erreurs risquent de se produire si un parametre contient une valeur
hors plage. Les dix derniers parameétres sont particuliers. LAPM peut les utiliser pour charger des données, ce qui
risque d'écraser des données utilisateur. Le tableau suivant décrit les fonctions de ces parameétres.

Parametre Fonction particuliére
246 — 253 Réservé
254 Stocke la valeuPosition d’échantillonnagée I'axe 2
(302 uniquement)
255 Stocke la valeuPosition d’échantillonnagée I'axe 1

Tous les parametres sont remis a zéro aprés un redémarrage ou apres I'enregistrement d’'une configuration d’APM par
I'API. Trois moyens vous sont offerts pour définir les paramétres : la commande de programme de mouvement LOAD,
la commande immédiat€hargement immédiat de parametedt le bloc fonctionnel COMM_REQ, dans I'API.
L'annexe B contient une description du bloc fonctionnel COMM_REQ. L'affectation d’'une valeur & un parameétre
écrase sa valeur précédente. Vous pouvez modifier la valeur des parametres pendant I'exécution d’'un programme, mais
la modification doit intervenir avant que 'APM ne commence a exécuter le bloc précédant le bloc qui utilise le
parametre.
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Annexe | Codes d’erreur

A

1. GENERALITES

Le motCode d'étatdes mots d’état %Al contient un code décrivant I'erreur indiquée lorsque le bitEfétat est
a 1. Il existe trois catégories d’erreurs signalées p@otie d'état

® FErreurs de programmation non bloguantes
® FErreurs de programmation bloquantes arrétant le servomécanisme

® FErreurs matérielles (décodeur désynchronisé, commutateurs “Run” ouverts, perte de communication avec la
console de programmation, etc.)

Remarque

Le voyant d’'état du plastron du module clignote lentement (4 fois/s) pour les
erreurs d’'état uniquement et rapidement (8 fois/s) pour les erreurs qui entrainent
l'arrét du servomécanisme.

Les codes d’erreur sont placés dans le mot @dde d'étatdont le format est décrit ci-dessous :

Octet sup. | Octet inf. |
| Bits 07 Numéro de I'erreur (0—FFh)

Bits 8-11 Numéro de 'axe

(quartet inf.) 0 — Indépendant de I'axe
1-Axel
2—-Axe 2

Bits 12-15 Méthode de réponse

(quartet sup.) 0 — Etat uniguement

1 — Arrét normal
2 — Arrét d'urgence

Figure A-1. Organisation du Code d’état
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Codes d’erreur

2. METHODES DE REPONSE

1. Erreurs d'état uniguement : mise a 1 de l'indicateur d’erreur et mise a jour du code d’état, sans affecter le
mouvement.

2. Erreurs d'arrét normal : interruption interne de tout mouvement en cours. Les biSiffilit de commande activé
et Axe prétsont mis a 0 apres le délai de désactivation de circuit de comnizmaeRisable Delay)onfiguré.

3. Erreur d'arrét d’'urgence : interruption instantanée de tout mouvement par mise a zéro de la tension de sortie

analogique. Les bits %Tircuit de commande activet Axe prétsont mis a 0 aprés Temps de désactivation du
circuit de commande (Disdlgpnfiguré.

Tableau A-1. Codes d’erreur du mot d’état

Numeéro de I'erreur Réponse Description
(hexadécimal)

0 Aucune Aucune erreur
Erreurs de configuration

2 Etat uniquement| Donnée mise a I'eéchelle trop importante

3 Etat uniquement| Position initiale > fin de course positive, utilisation de fin de course positive

4 Etat uniquement| Position initiale < fin de course néegative, utilisation de fin de course négatiye
Erreurs de parametre de configuration

10 Etat uniquement| Constante de temps de boucle de position trop grande

11 Etat uniquement| Constante de temps de boucle de position trop petite

12 Etat uniquement| Dépassement de calcul pour la constante de temps de boucle de position

1E Etat uniquement| Commande immédiate Vitesse de mouvement (Jog) hors plage

1F Etat uniquement| Commande immediate Accélération de mouvement (Jog) hors plage
Erreurs de configuration

20 Etat uniquement| Acceélération du programme hors plage

21 Etat uniquement| Acceélération du programme trop faible, utilisation de 32 comptages/s/s

22 Etat uniquement] Vitesse mise a I'échelle supérieure a 1 million de comptages/s

23 Etat uniquement| Vitesse du programme nulle, utilisation de 1 comptage par seconde

24 Arrét normal Position du programme trop grande

25 Arrét normal Destination de saut inconditionnel non trouvée

26 Arrét normal Erreur de masque de saut

27 Arrét normal Erreur de masque d’attente

28 Arrét normal Parametre de position trop grand

29 Etat uniquement| Temps de pause supérieur a 60 secondes, utilisation de 5 secondes
Erreurs d'incrément de position

2C Etat uniquement| Incréement de position hors plage
Erreurs de retour a la position initiale

30 Etat uniquement| Retour a la position initiale avec circuit de commande désactive

31 Etat uniquement| Retour a la position initiale pendant programme sélectionné

32 Etat uniquement| Retour a la position Initiale pendant forcage N/A

33 Etat uniquement| Retour a la position initiale pendant mouvement (Jog)

34 Etat uniquement| Retour a la position initiale pendant mouvement a vitesse constante

36 Etat uniquement| Retour a la position initiale avec bit d’interruption de tous les mouvements a “1”
Erreurs de mouvement a vitesse constante

39 Etat uniquement| Mouvement a vitesse constante avec circuit de commande désactive

3A Etat uniquement| Mouvement a vitesse constante pendant programme sélectionné

3B Etat uniquement| Mouvement a vitesse constante pendant cycle de retour a la position initiale

3C Etat uniquement| Mouvement a vitesse constante pendant mouvement (Jog)

3D Etat uniquement| Mouvement a vitesse constante avec bit Interruption de tous les mouvements|a “1”

3E Etat uniquement| Donnée de mouvement a vitesse constante supérieure a 8 388 607 uu/s

3F Etat uniquement| Donnée de mouvement a vitesse constante supérieure 1 million comptagep/s
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Codes d’erreur

Tableau A. Codes d’erreur du mot d’état (suite)

Numéro de l'erreur
(hexadécimal)

Réponse

Description

Erreurs de mouvement (Jog)

40 Etat uniquement| Mouvement (Jog) pendant retour a la position initiale
41 Etat uniquement| Mouvement (Jog) pendant mouvement a vitesse constante
42 Etat uniquement| Mouvement (Jog) pendant forcage N/A
43 Etat uniquement| Mouvement (Jog) pendant programme sélectionné sans pause
Erreurs de forcage N/A
a7 Etat uniquement| Forgcage N/A pendant mouvement (Jog)
48 Etat uniquement| Forcage N/A pendant mouvement a vitesse constante
49 Etat uniquement| Forgcage N/A pendant programme selectionné
Erreur de réglage position
50 Etat uniquement| Réglage position pendant programme sélectionné
51 Etat uniquement| Donnée de réglage position hors plage
52 Etat uniquement| Réglage position sans erreur en limite
Erreurs de limites de fin de course et de comptage
56 Etat uniquement| Position commandée supérieure a fin de course positive ou limite de comptage
supérieure
57 Etat uniquement| Position commandée inféerieure a fin de course négative ou limite de conpptage
inférieure
Erreurs de circuit de commande désactivé
5B Arrét normal Circuit de commande désactive pendant mouvement
5C Arrét normal Circuit de commande pendant programme actif
Erreurs logicielles
5F Etat uniquement| Erreur logicielle (appeler service client GE Fanuc)
Erreurs de programme et de sous—programme
61 Arrét normal Sous—programme absent de la liste
62 Arrét normal Erreur d’appel (sous—programme déja actif)
63 Arrét normal Commande de fin de sous—programme rencontrée dans programme
64 Arrét normal Commande de fin de programme rencontrée dans sous—programme
Erreurs d’execution de programme
70 Etat uniquement| Demande de programme 0 avec d’autres programmes actifs
71 Etat uniquement| Trop de demandes de programmes au cours du méme cycle API
72 Etat uniquement| Demande de programme 1-10 avec programme multi-axe actif
73 Etat uniquement| Deux demandes de programmes au cours du méme cycle avec programmg actif
74 Etat uniquement| Deux demandes de programmes pour le méme axe, programme de pljis petit
numéro exécuté
75 Etat uniquement| Demande de programme vide ou non valide
Erreurs de condition d’exécution de programme
80 Etat uniquement| Exécution de programme pendant cycle de retour a la position initiale
81 Etat uniquement| Exécution de programme pendant mouvement (Jog)
82 Etat uniquement| Exécution de programme pendant mouvement a vitesse constante
83 Etat uniquement| Exécution de programme pendant forcage N/A
84 Etat uniquement| Exécution de programme pendant programme sélectionné
85 Etat uniquement| Exécution de programme avec bit Interruption de tous les programmes a “1’
86 Etat uniquement| Exécution de programme avec Position valide a “0”
87 Etat uniquement| Exécution de programme avec Circuit de commande activé a “0”
Erreurs de bloc de synchronisation de programme
8C Etat uniquement| Erreur de bloc de sync pendant CMOVE
8D Etat uniquement| Erreur de bloc de sync pendant Jump
Erreurs EEPROM
90 Etat uniguement| Erreur de programmation de la mémoire flash EEPROM
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Tableau A. Codes d’erreur du mot d’état (suite)

Numéro de l'erreur
(hexadécimal)

Réponse

Description

Erreurs d'interrupteur de fin de course mateérielle

AO Erreur d'urgence| Erreur d’interrupteur de fin de course (+)
Al Erreur d'urgence| Erreur d’interrupteur de fin de course (-)
Erreurs matérielles
A8 Erreur d'urgence| Perte de synchronisation
A9 Erreur d'urgence| Perte de quadrature du codeur
AA Arrét normal Defaut d’entrée analogique
Erreurs particulieres
EO Etat uniquement| Erreur de type de boucle personnalisée
EF Etat uniquement

Erreur de nombre d’axes dans le microprogramme (microprogramme mor
dans module a deux axes, microprogramme a deux axes dans module mo

O0—axe
no—axe
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Annexe | Téléchargement de parametres avec
B COMM_REQ

Cette annexe décrit une méthode permettant de charger la mémoire des parameétres de I'APM a partir de I'API en
utilisant un bloc fonctionnel COMM_REQ avec le code de commande E501h. Ce bloc fonctionnel peut transmettre
jusqu’a 16 valeurs de parameétres APM a la fois. Vous devez définir la longueur totale des données de COMM_REQ
a 68 octets (34 mots), organisés de la fagon suivante :

Décalage de Décalage Donnée
mot d’octet
0 0-1 Numeéro de parametre de départ (0 — 255)
1 2-3 Nombre de paramétres a charger
2-3 4-7 Donnée du premier parametre (4 octets)
4-5 8-11 Donnée du deuxiéme parametre (4 octets)
32-33 64 — 67 Donnée du seizieme paramétre (4 octets)

La mémoire des parametres sera chargée avec le nombre de parametres spécifié dans le décalage de mot 1. Cependant,
le bloc de données de 68 octets doit toujours étre initialisé dans I'API. Si le dernier paramétre a charger est supérieur

a 255, la commande COMM_REQ sera rejetée. Le segment de programme d'API suivant présente un exemple de
téléchargement de bloc de paramétres.

REFERENCE MNEMONIQUE DESCRIPTION DE LA REFERENCE

%R0195 CMREQST MOT D’ETAT COMM_REQ (mis a jour par COM_REQ)
%R0196 HDR_WDS LONGUEUR EN-TETE COMM_REQ EN MOTS (TOUJOURS 4)
%R0197 NO_WAIT PAS D'ATTENTE (TOUJOURS 0)

%R0198 STMEMTP TYPE DE MEMOIRE D’'ETAT (8=REG)

%R0199 STLOCM1 EMPLACEMENT MOT D’ETAT MOINS 1 (194 = %R0195)
%R0200 NO_USE1 INUTILISE (MIS A ZERO PAR BLKMV)

%R0201 NO_USE2 INUTILISE (MIS A ZERO PAR BLKMV)

%R0202 CMDTYP TYPE DE COMMANDE (E501 POUR APM)

%R0203 BYTECNT COMPTAGE DE DONNEES (OCTET)

%R0204 MEMTYP TYPE DE DONNEES DE LA MEMOIRE (8=REG)
%R0205 DATAST DEBUT BLOC DE DONNEES -1 (205 = %R0206)
%R0206 PAR_NO NUMERO DE PARAMETRE DE DEPART

%R0207 NO_VALS NOMBRE DE PARAMETRE A TRANSMETTRE

%R0208-%R0239 PAR_DAT
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Téléchargement de paramétres avec COMM_REQ

| ( )
| (* EFFACER BLOC DE REGISTRES, PUIS CHARGER DONNEES EN-TETE COMM_REQ )
| ( )
I

| SEND

| %T001 + + + +

+—] [ + BLK_+ +BLKMV+—
| | CLR_] | INT |

I | WORD)| [

| CMREQST | | CONST —+IN1 Q+-%R0195
| %R0195 +IN + +00000 | |

I |LEN| I

| |00045| CONST —+IN2 |

| | ] +00004 | |

I + + ||

| CONST —+IN3 |

| +00000 | |

I

| CONST —+IN4 |

| +00008 | |

I

| CONST —+IN5 |

| +00194 | |

I

| CONST —+IN6 |

| +00000 | |

I

| CONST —+IN7 |

| +00000 + +

I

I

I

( )

| (* PLACER LE TYPE DE COMMANDE (E501) DANS LE PREMIER MOT DE DONNEES (R202). *)

| (* PLACER LE COMPTAGE DES DONNEES DANS LE MOT SUIVANT (R203). PLACER LE *)

| (* TYPE DE MEMOIRE DES DONNEES (8=REG) DANS LE MOT SUIVANT (R204). PLACER *)

| (* LEMPLACEMENT DE DEPART DU BLOC DE DONNEES -1 DANS LE MOT SUIVANT (R205). *)
| (* PLACER LE NUMERO DU PARAMETRE DE DEPART (1) DANS L'OCTET INFERIEUR DE (R206) *)

| (*ET LE NOMBRE DE PARAMETRES A TRANSMETTRE (16) DANS L'OCTET *)
| (* INFERIEUR DE R207 *)

I( )

| SEND

| %T0001 + + + + + +

+—] [ +MOVE_+——————+MOVE_+ +MOVE_+-

| | WORD| | INT | | INT |

I [ I

| | | CMDTYP | | BYTECNT | | MEMTYP

| CONST —+IN Q+-%R0202 CONST —+IN Q+-%R0203 CONST —+IN Q+-%R0204
| E501 |LEN | +00068 | LEN | +00008 | LEN |

| |00001| |00001| |00001|

I [ [ [

| + + + + + +

I

| SEND

| %T0O001 + + + + + +

+—] [ +MOVE_+——————+MOVE_+ +MOVE_+-

| | INT | | INT | | INT |

I I [ I

| | | DATAST | | PAR_NO | | NO_VALS

| CONST —+IN Q+-%R0205 CONST —+IN Q+-%R0206 CONST —+IN Q+-%R0207
| +00205 | LEN | +00001 | LEN | +00016 | LEN |

| |00001| |00001| |00001|

I [ [ [

| + + + + + +

I
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Téléchargement de paramétres avec COMM_REQ

( )

(* AJOUTER ICI PROGRAMME POUR PLACER LES CONSTANTES APPROPRIEES DANS LES REGISTRES *)
(* (%R208 — %R239) POUR QU’ELLES SOIENT TRANSMISES DANS LES PARAMETRES APM *)

( )

I
I
I
I
I
I
| ( )

| (* ACTIVER MAINTENANT COMM_REQ POUR TRANSMETTRE LES DONNEES DE PARAMETRE DANS L'APM *)
I ( )

| SEND

| %TO001 + +

+—] [ +COMM_+-

| | REQ | REMARQUE : OCTET SUP SYSID = BAC DE DESTINATION DE COMM_REQ

| | OCTET INF SYSID = EMPLACEMENT DE DESTINATION DE COMM_REQ

| HDR_WDS | |

| %R0196 —+IN FT+— TASK TOUJOURS = 0 POUR COMM_REQ APM

|
CONST —+SYSID|
0007 | |

I
CONST —+TASK |

I
I
I
I
| 00000000 + +
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Page laissée blanche intentionnellement
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Annexe | Spécifications

C

Cette annexe fournit les spécifications du module APM et des connexions d'E/S.

1. SPECIFICATIONS DU MODULE

Température de fonctionnemen de 0 a 55C (en entrée)

Température de stockage : de —40 a +85C

Humidité : de 5 a 95 % (sans condensation)

Tension d’alimentation : 5 Vcc sur le fond de bac

Courant d’alimentation : 800 mA + (1,4 x courant absorbé par le codeur) + (95 mA pour le

miniconvertisseur SNP, si utilisé)

Nombre maximum de modules APl modéles 311, 313, 321, 323 :

par systeme : 3 APU301 dans la platine d’'UC uniqguement (nombre limité par
I'alimentation)
2 APU302 dans la platine d’'UC uniqguement (nombre limité par
les données %Al)

APIl modéle 331 :
8 APU301 ou 4 APU302 dans les platines d’'UC et d’extension
(nombre limité par les données %Al)
Maximum de 3 par platine (nombre limité par I'alimentation)

APIl modéle 341 :
14 APU301 ou APU302 (nombre limité par I'alimentation)
Maximum de 2 dans la platine d’'UC et 3 dans chaque platine
d’extension

GFK-0840A-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-30 Page C-1



Spécifications

2. SPECIFICATIONS DES E/S

Vous trouverez ci—dessous les spécifications et les circuits des connexions d'E/S :

2.1. COMMANDE DE VITESSE

Sortie du convertisseur N/A avec les caractéristiques suivantes :
® Résolution : 13 bits, signe compris

® Linéarité : 0,02 % de sortie pleine échelle

® Tension de décalaget:500uV au maximum

® Sortie maximale £10V ,+0,3V

® Résistance de charge minimale : 2@D0

® Tension entre le commun analogique et la tetrd

FUSIBLE 0,125 A a45107
VOUT 1 C%JLOi> VOUT 1

FUSIBLE 0,125 A
VOUT 2 C%JL07> VOUuT 2
FUSIBLE 0,125 A
ACOM W—ﬁ ACOM 1

0.1t T

ov
‘ FUSIBLE 0,125 A

47% Wﬁ ACOM 2

0,1 Mf/‘\

ov ov

Figure C-1. Circuit de commande de vitesse

2.2. SORTIE DU RELAIS D’ACTIVATION

Contact de relais a semi—conducteurs CC normalement ouvert ; contacts prévus pour 30 V, 100 mA CC. Charge
résistive uniguement. La fuite de courant a I'état bloqué est @&\ By maximum.

a45106
‘—> ACTIVATION +

COUPLEUR |
OPTIQUE > ACTIVATION —

Figure C-2. Circuit de sortie du relais d’activation
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ENTREES DU CODEUR
Type d’'entrée : 5 V référencée ou non référencée
Impédance d’entrée : 40@ (mode commun)
Seuil d’entrée : non référencéel V nominal ¢ 0,4 V), référencée : +0,5 V nomina 0,4 V)
Plage du mode commun d’entrée 15 V
Tension d’entrée non référencée : + 15 V maximum.
Fréquence d’entrée maximale : 250 kHz/voie (fréquence de comptage X4 = 1000 kHz)
Filtre d’entrée : rejette les impulsions de bruit inférieures a 1 microseconde.

Alimentation du codeur : une alimentation +5 V a limitation de courant non isolée est disponible sur les
connecteurs d’E/S de la facade de I'APM pour un ou plusieurs codeurs. La charge maximale doit étre limitée a
500 mA a 4C°C, 300 mA a 55C.

Tolérance de quadrature : 90 degeéts degrés.

Détection d’erreur de quadrature : les transitions simultanées des entrées des voies A et B sont interprétées comme
une perte de quadrature.

Voie Z (fonctionnement du marqueur : un front montant sur la voie du marqueur sera utilisé pour verrouiller la
position en cours du codeur. La largeur d'impulsion minimale estide)4

Direction de déplacement du codeur : sila voie A est en avance sur la voie B, le mouvement est dans le sens positif :

a45338

Mouvement dans le sens positif
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Spécifications

2.4. ENTREES D’ECHANTILLONNAGE

Type d’'entrée : 5 V référencée ou non référencée

Impédance d’entrée : 4000 Ohms (mode commun)

Seuil d’entrée : non référencée : +1 V nominad4 V), référencée : +0,5 V nomind 0,4 V)
Plage du mode commun d’entrée 15 V

Tension d’entrée non référencée : + 15 V maximum

Largeur d'impulsion minimale nécessaire ps

Une impulsion sur I'entrée d’échantillonnage entraine le report de la plus récente v&lesitida actuellelans
la partie “Position d’échantillonnage” des données %Al.

Retard d’acquisition de position :
de 0 a 1 ms (APU301)

de 0 & 2 ms (APU302).

2K a45272
ENTREE + —— O

ENTREE - ——

oV + 075V

Figure C-3. Circuit des entrées du codeur et d’échantillonnage

2.5. ALIMENTATION DU CODEUR

Alimentation du codeur : une alimentation +5 V a limitation de courant non isolée est disponible sur les
connecteurs d’E/S de la facade de I'APM pour un ou plusieurs codeurs. La charge maximale doit étre limitée a
500 mA a 4C°C, 300 mA a 55C.

a45112

— ENTRE  SORTIE +5V
REG ALIMENTATION
DU CODEUR

5V I

T

ov ov

Figure C-4. Circuit d’alimentation du codeur
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Spécifications

2.6. ENTREES NUMERIQUES A UTILISATION GENERALE
® Commutateur de position initiale axe 1, CTL03

® Commutateur de dépassement positif axe 1, CTL0O5

® Commutateur de dépassement négatif axe 1, CTL06

® Commutateur de position initiale axe 2 , CTL0O4

® Commutateur de dépassement positif axe 2, CTLO7

® Commutateur de dépassement négatif axe 2, CTL0O8

Isolation optique avec les spécifications suivantes :

® Source/puits CC a isolation optique (coupleur d’entrée bidirectionnel)
® Seuil d'activation d'entrée : de 18 4 30 V

® Seuil de désactivation d’entrée : de 0 a 4 V

® Résistance d’entrée : 54@D+ 10 %

® Filtre d’entrée : 5 ms nominal

® Tension d'isolation : perturbation de créte de 1500 V

5400 OHMS a45110

ENTREE 1 +> Wﬁ—ﬁ |
0,1pt¢ —_— § |

VANRVARS = K

‘ Y

! TCOUPLEUR ‘

OPTIQUE

ENTREE 2 +>——W i “—
0,1 /\I | |

I~ |

1 K§ | V > g |

p ! TCOUPLEUR ‘ ;

Ll o
| OPTIQUE ™

ENTREE 3 +>——W ‘T “—
0,1p¢ | |
‘ > }

TCOUPLEUR ‘ |

INCOM>—I >
L OPTQUE 4

ov

Figure C-5. Circuit des entrées a utilisation générale
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Spécifications

2.7. SORTIES A UTILISATION GENERALE
® CTLO9
® CTL10
® CTL11

® CTL12

5V de bas niveau, 5 V d'alimentation générés par I'APM

® | e circuit d'attaque est un tampon CMOS avec une impédance de sortie de 20 ohms

® Chaque sortie est protégée par un fusible 1/8 A soudé (non remplagable par I'utilisateur)
® Possibilité de commander des voyants d’entrée logique ou des indicateurs

® A ne pas utiliser pour commander des charges inductives, y compris les bobines de relais

a45109
e 10  FUSIBLE 0,125 A
IRCUIT
— — —O0—J 0P
oMOS NN —0— SORTIE CTLO9
e 10  FUSIBLE 0,125 A
IRCUIT
707
oMOS AVaVA /O8> SORTIE CTLO10
e 10  FUSIBLE 0,125 A
IRCUIT
— — —Oo—J —o—»
oMOS NN \—0— SORTIE CTLO11
e 10  FUSIBLE 0,125 A
IRCUIT
— — —O0— 0
oMOS NN —0— SORTIE CTLO012

Figure C-6. Circuit des sorties a utilisation générale
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2.8. ENTREES ANALOGIQUES

Convertisseur A/N 12 bits plus le signe avec les spécifications suivantes :
® Plage d'entrée+ 10V

® |mpédance d’entrée : 5@k

® Plage de mode commur 20 V

® Résolution : 12 bits plus le bit de signe

® Linéarité : < 1 bit de poids faible

® Précision : 2 % en lectuee4 bits de poids faible

® Facteur d’échelle : +10 V = 32000, —10 V = —-32000

® Fréquence de rafraichissement : 16 ms (temps de scrutation de I’API non compris)

51K 20K a45108

ENTREE ANALOGIQUE + WTW—
VERS

51K CONVERTISSEUR A/N

ENTREE ANALOGIQUE —>—W

20K

ov

Figure C-7. Circuit d’entrée analogique

2.9. SPECIFICATIONS DU CONNECTEUR DE CABLE D’E/S

Vous pouvez réduire la longueur du cable reliant le connecteur d’E/S a un bornier externe en fonction des exigences
de votre installation. Reportez—vous au tableau C—1 pour connaitre les correspondances entre les fils du céble et les
broches du connecteur. Reportez—vous également aux figures 2—4, 2-5, 2-6, 2—7 et aux tableaux 2-2, 2-3, 2-4, 2-5
pour les exigences de cablage particuliéres.

L <+ 3 METRES ——»
L
B1[00) AL T
1O |
B12 |o1) A12
o © {
| @
CONNECTEUR CONNECTEUR
DE/S DE BORNIER

a45119

Figure C-8. Spécifications du céble du connecteur d’E/S
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Tableau C-1. Codage des fils du cable d’E/S

Numeéros des broches| Codes de couleur des fils du cablg Numéros des brocheg
du connecteur d’E/S du connecteur
25 broches *

Pas de connexion Fil 1 paire 1 (noir) 25
Al Fil 2 paire 1 (rouge) 12

Bl Fil 1 paire 2 (noir) 24

A2 Fil 2 paire 2 (orange) 11

B2 Fil 1 paire 3 (noir) 23

A3 Fil 2 paire 3 (marron) 10

B3 Fil 1 paire 4 (noir) 22

A4 Fil 2 paire 4 (blanc) 9

B4 Fil 1 paire 5 (marron) 15

A5 Fil 2 paire 5 (blanc) 2

B5 Fil 1 paire 6 (bleu) 14

A6 Fil 2 paire 6 (blanc) 1

B6 Fil 1 paire 7 (rouge) 16

A7 Fil 2 paire 7 (blanc) 3

B7 Fil 1 paire 8 (vert) 17

A8 Fil 2 paire 8 (blanc) 4

B8 Fil 1 paire 9 (violet) 21

A9 Fil 2 paire 9 (blanc) 8

B9 Fil 1 paire 10 (orange) 20

Al10 Fil 2 paire 10 (blanc) 7

B10 Fil 1 paire 11 (jaune) 19

All Fil 2 paire 11 (blanc) 6

B11 Fil 1 paire 12 (gris) 18

Al12 Fil 2 paire 12 (blanc) 5

B12 Fil de drain (blindage) 13

* |dentique aux numéros des bornes du bornier.

GE Fanuc propose un cable d'E/S équipé composé d’'un connecteur d’'E/S 24 broches, d'un céble et d’'un connecteur
de bornier de type D 25 broches (référence IC693CBL311A). Le connecteur d'E/S 24 broches seul (adapté au
connecteur d’E/S du plastron du module APM) est disponible sous la référence produit GE Fanuc IC693ACC317A.
Vous trouverez ci—dessous les références produit Fujitsu des connecteurs de cable d’E/S 24 broches disponibles auprés

de votre distributeur Fujitsu.

FCN-361J024—-AU
FCN-360C024-B

FCN-363J024*
FCN-363J-AU*
FCN-360C024-B*

FCN-367J024—-AUF
FCN-367J024-AUH

Embase a oeillet soudée
Capot (pour embase ci—dessus)

Embase pour fil a sertir

Broche a sertir (pour embase ci—dessus, 24 sont nécessaires)

Capot (pour embase ci—dessus)

Embase IDC (plate) — couvercle fermé
Embase IDC (plate) — couvercle ouvert

* Disponible sous la référence produit GE Fanuc IC693ACC317A.
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Annexe | Informations de commande

D

Module de commande d’axe pour API Série 90-3

Logiciel Motion Programmer

Manuel de programmation de I'APM

Manuel utilisateur de 'APM — Axes indépendants
Manuel utilisateur de I'APM — Axes suiveurs
Cable d’E/S (3 métres)

Bornier

Connecteur d’E/S 24 broches (par 10)
Kit miniconvertisseur de communications série

IC693APU301 (1 axe)
IC693APU302 (2 axes)

IC641SWP025
GFK-0664A
GFK-0840B
GFK-0781A

IC693CBL311A

(Comprend un connecteur d'E/S 24
broches, un céble, et un connecteur de
bornier de type D 25 broches).
Weidmuller RD25 910648 ou équivalent
(doit étre compatible avec le cable d'E/S
IC693CBL311)

IC693ACC317A

IC690ACC901

GFK—-0840A-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-30
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Informations de commande
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Symboles

%Al erreur de position (%Al Err Pos), 3-3

A

ACCEL
commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

Accélération de mouvement (Acc Jog), 3-5

Activation circuit de commande, commande logique
%0Q, 47

Adresse de référence, 3—-3

Anticipation de vitesse, commande immédiate %AQ,
4-11

Arrét aprés saut, 6-16

Autres remarques, 6-4
relatives au mouvement programme, 6-21

Axe prét, bit d’état %l, 4-3

B

Bac d’E/S, configuration, 3-1

Bits d'état %l, 42
axe prét, 4-3
circuit de commande activé, 4-3
contrble par I'API actif, 4-3
du module APM a 2 axes (IC693APU302), 4-2
du module APM mono-axe (IC693APU301), 4-2
en mouvement, 4-3
en zone, 4-3
erreur, 4-3
erreur hors limite, 4-3
état des entrées du plastron CTL01-08, 4-3
indicateur d'échantillonnage de position, 4-3
position valide, 4-3
programme actif, 4-3

Bits de données (Bits donn.), 3-4
Bits de stop (Bits Stop), 3—4

BLOCK, commande de I'éditeur Programme Zéro,
3-10

Boucle de contrdle (Boucle Ctl), 3-3

C

Cable d’'E/S et bornier, 2-4

CALL, commande du logiciel Motion Programmer,
1-9

Caractéristiques du module APM, 1-1

Champ d’opérande
éditeur Programme Zéro, 3-9
logiciel Motion Programmer, 1-8

Champ de commentaire, logiciel Motion Programmer,
1-8

Champ de numéro de bloc, logiciel Motion
Programmer, 1-8

Champ de spécification de bloc de synchronisation,
logiciel Motion Programmer, 1-8

Champ du nom de la commande
éditeur Programme Zéro, 3-8
logiciel Motion Programmer, 1-8

Chargement immédiat parametre, commande
immédiate %AQ, 4-11

Circuit de commande activé, bit d’état %l, 4-3

CMOVE
commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

Code d'état, mot d'état %Al, 4-5
Codes d’erreur, A-1

Commandes de I'éditeur Programme Zéro, 3-10

ACCEL, 3-10
BLOCK, 3-10
CMOVE, 3-10
DWELL, 3-10
JUMP, 3-10

LOAD, 3-10

PMOVE, 3-10
VELOC, 3-10
WAIT, 3-10

Commandes de mouvement programmé, 6—8

Commandes du logiciel Motion Programmer, 1-9
ACCEL, 1-9
CALL, 1-9
CMOVE, 1-9
DWELL, 1-9
JUMP, 1-9
LOAD, 1-9
NULL, 1-9
PMOVE, 1-9
VELOC, 1-9
WAIT, 1-9

Commandes immédiates %AQ, 4-9
anticipation de vitesse, 4-11
chargement immédiat parameétre, 4-11
forcage sortie N/A, 4-10
forcage taux, 4-11
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incrément de position, 4-11
mouvement a vitesse constante, 4-11

Contréle par I'API actif, bit d’état %l, 4-3
Contrdles de sortie CTLO9-CTL12, commande logique

null, 4-10
réglage position, 4-11

Commandes immédiates avec le format de 6 octets,
4-10

Commandes logiques %Q, 4—6
activation circuit de commande, 4—7
contrdles de sortie CTLO9-CTL12, 4-7
du module APM a deux axes (IC693APU302), 4—6
du module APM mono-axe (IC693APU301), 4-6
effacement erreur, 4—7
exécution programme de mouvement 0-10, 4-7
interruption de tous les mouvements, 4—7
mouvement négatif (Jog Minus), 4-8
mouvement positif (Jog Plus), 4-8
pause (début), 4-7
pause (fin), 4—7
recherche position initiale, 4—7
remise a zéro de l'indicateur d'échantillonnage, 4-8

Compatibilité entre les révisions du microprogramme,
1-3

Compensation d’'inversion (Comp Retour), 3-5
Comptages, 3-5

Conditions d'interruption d’'un programme de
mouvement, 6-6

Configuration
parametres essentiels, 3—11
remarques importantes, 3—13

Configuration du bac d’E/S, 3-1
Configuration du module APM, 3-1, 3-2
Connecteur de communication série, 2-2
Connecteurs d’'E/S, 2-4

Connexion multipoint, 2—2

Connexions des cébles pour le connecteur d’E/S A
APM 2 axes, 2—7
APM mono-axe, 2-5

Connexions des cébles pour le connecteur d'E/S B
APM 2 axes, 2-8
APM mono-axe, 2—6

%Q, 4-7

Cycle de position initiale, 6-1

D

Débit (Vitesse, Bd), 3—4
Décalage de position initiale (Décal. Orig.), 3-5
Définition des broches du connecteur de

communication série, 2—2

Description du module APM, 2-1
Données de configuration des axes, 3—4

accélération de mouvement (Acc Jog), 3-5

compensation d’inversion (Comp Retour), 3-5

comptages, 3-5

constante de temps d'intégration (CT Intgr), 3-5

constante de temps de boucle de position (TC Bouc
Pos), 3-5

décalage de position initiale (Décal. Orig.), 3-5

en zone (Zone En Pos), 3-5

fin de course négative (Fdc Neg), 3-5

fin de course positive (Fdc Pos), 3-5

gain d'anticipation de vitesse (Anticip vit), 3-5

interrupteur de dépassement de fin de course (Fdc
Limite), 3-5

limite d’erreur de position (Lim Err Pos), 3-5

limite de comptage inférieure (Limite Bas), 3-5

limite de comptage supérieure (Limite Hte), 3-5

mode d’accélération de mouvement (Mod Acc Jog),
3-5

mode d’intégration (Mode Intgr), 3-5

mode de recherche de position initiale (Mode
origin), 3-5

position initiale (Positn Orig), 3-5

temps de désactivation du circuit de commande
(Disdly), 3-5

unités utilisateur (Unités Util), 3-5

vitesse a 10 V (Vita 10 V), 3-5

vitesse de mouvement (Vit Jog), 3-5

vitesse de recherche de position initiale (Vit Rech
Or), 3-5

vitesse finale de position initiale (Vit Fin Or), 3-5

Connexions du cable d’E/S du module APM mono-axédonnées de configuration du module, 3-3

(IC693APU301), 2-5

Connexions du céble d’E/S pour le module APM a
deux axes (IC693APU302), 2—7

Constante de temps d'intégration (CT Intgr), 3-5

Constante de temps de boucle de position (TC Bouc
Pos), 3-5, 3-11

Contrdle de mouvement, 6-1
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%Al erreur de position (%Al Err Pos), 3-3
adresse de référence, 3-3

boucle de contréle (Boucle Ctl), 3—-3

type de retour (Type fdback), 3—-3

Données de configuration du port de communication

série, 3-4
bits de données (Bits donn.), 3-4
bits de stop (Bits Stop), 3—4
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débit (Vitesse, Bd), 3—4 Exemple 12, SCURVE - Saut aprés le point central de
ID SNP, 3—4 I'accélération ou de la décélération, 6-19

parité, 3:4 oy _ Exemple 13, SCURVE — Saut avant le point central
temps d'inactivitée (Temps idle), 3-4 d’accélération ou de décélération, 6-20

temps de retournement du modem (Modem TT), 3—4 .
Exemple 14, SCURVE — Saut vers une vitesse

DWELL supérieure pendant une accélération ou une vitesse
commande, 6-12 inférieure pendant une décélération, 6-21

commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10

- . Exemple 15, durée d’accélération maximale, 6—22
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

Exemple 16, pause, 6—23
Exemple 17, forcage de vitesse d’avance, 6—24

E Exemple 18, programmation multi-axe, 6—24

Editeur programme zéro, 1-6

F

Effacement erreur, commande logique %Q, 4-7

En courbe en S, mouvement, 6—8 Fin de course négative (Fdc Neg), 3-5

En mouvement, bit d’état %l, 4-3 Fin de course positive (Fdc Pos), 3-5

En zone (Zone En Pos), 3-5 Fonctionnement du module APM, présentation, 1-4
En zone, bit d’état %I, 4-3 Forcage de vitesse d’avance, 6-23

Entrée analogique, mot d'état %Al, 4-5 Forgage N/A, commande, 6-4

. . a0 B
Erreur de position, mot d’état %Al, 4-5 Forcage sortie N/A, commande immédiate %AQ, 4-10

. o, Forcage taux, commande immédiate %AQ, 4-11

Erreur hors limite, bit d’état %l, 4-3 ) )
o Format des instructions, 3-8

Erreur, bit d'état %l, 4-3 champ d’opérande, 3-9

Etat des entrées du plastron CTL01-08, bit d’état %I, champ du nom de la commande, 3-8
4-3

Exécution programme de mouvement 0-10, G
commande logique %Q, 4-7

Exemple 01, combinaison de mouvements PMOVE et Gain d’anticipation de vitesse (Anticip vit), 3-5
CMOVE, 6-9

Exemple 02, modification du mode d’accélération
pendant un profil, 6-10 I

Exemple 03, distance insuffisante pour atteindre la  |p SNP, 3-4

vitesse programmeée, 6-11 i i
Incrément de position

Exemple 04, arrét brutal de I'APM (distance commande, 6—4
insuffisante/vitesse), 6-11 commande immédiate %AQ, 4-11
Exemple 05, DWELL, 6-12 Indicateur d’échantillonnage de position, bit d’état %l,

4-3
Informations de commande, D-1
Installation du module APM, 2-1, 2-13

Exemple 06, saut inconditionnel, 6-13
Exemple 07, test de saut, 6-14

Exemple 08, interruption normale avant un JUMP,

6—15 Interrupteur de dépassement de fin de course (Fdc
. . Limite), 3-5
Exemple 09, JUMP sans interruption, 6—16 .
Interruption de tous les mouvements, commande
Exemple 10, arrét aprés saut, 6-17 logique %Q, 4-7
Exemple 11, jump suivi de PMOVE, 6-18 Interruption normale avant un JUMP, 6-14

GFK—-0840A—-F Manuel utilisateur du module de commande d’axe APM pour APl 90-3Page Index-3



Index

J

JUMP
commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

L

Limite d’erreur de position (Lim Err Pos), 3-5
Limite de comptage inférieure (Limite Bas), 3-5
Limite de comptage supérieure (Limite Hte), 3-5
Linéaire, mouvement, 6—7

LOAD
commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

Logiciel Motion Programmer, 1-6
fonctions, 1-7
format des instructions, 1-8
champ d’opérande, 1-8
champ de commentaire, 1-8
champ de numéro de bloc, 1-8

position réelle, 4-5
vitesse commandée, 4-5
vitesse réelle, 4-5

Mouvement a vitesse constante
commande, 6-3
commande immédiate %AQ, 4-11

Mouvement continu (CMOVE), 6-9

Mouvement de positionnement (PMOVE), 6-8
Mouvement en courbe en S, 6-8

Mouvement Jog avec I'APM, 6-3

Mouvement Jog négatif, commande logique %Q, 4-8
Mouvement Jog positif, commande logique %Q, 4-8
Mouvement linéaire, 6—7

Mouvement non programmeé, 6-1

Mouvements programmés, 6-9

N

Non programmé, mouvement, 6-1
NULL, commande du logiciel Motion Programmer,

champ de spécification de bloc de synchronisation, 1-9

1-8
champ du nom de la commande, 1-8
présentation, 1-7

M

Mode d’accélération de mouvement (Mod Acc Jog),
3-5, 3-13
Mode d'intégration (Mode Intgr), 3-5
Mode de boucle ouverte, 3-12
Mode de recherche de position initiale (Mode origin),
3-5
Mode ORIGIN, 6-2
Mode Standard, 1-1
Mode Suiveur, 1-1
Modes Sens+ et Sens—, 6-2
Mots d'état %Al, 4-4
code d'état, 4-5
du module APM a deux axes (IC693APU302), 44
du module APM mono-axe (IC693APU301), 4-4
entrée analogique, 4-5
erreur de position, 4-5
numéro de bloc de commande, 4-5

position commandée, 4-5
position d’échantillonnage, 4-5
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Null, commande immédiate %AQ, 4-10
Numéro de bloc de commande, mot d’état %Al, 4-5
Numéros de blocs et sauts, 6-13

P

Parametres de configuration, 3-2

Parametres de configuration essentiels, 3-11
Paramétres de I'APM, 6-25

Parameétres des mouvements programmés, 6—7
Parité, 3-4

Pause (début), commande logique %Q, 4-7
Pause (fin), commande logique %Q, 4-7

Pause avec 'APM, 6-22

PMOVE
commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

Position commandée, mot d’état %Al, 4-5
Position d’échantillonnage, mot d’'état %Al, 4-5
Position initiale (Positn Orig), 3-5

Position réelle, mot d’état %Al, 4-5

Position valide, bit d'état %I, 4-3
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Positionnement absolu, 6—7 Temps d'inactivité (Temps idle), 3—-4
Positionnement incrémentiel, 6—7 Temps de désactivation du circuit de commande
(Disdly), 3-5

Prérequis d'un programme de mouvement, 6—6

Présentation du fonctionnement du module APM, 1—4 Teémps de retournement du modem (Modem TT), 3-4

Procédures de démarrage, 5-1 Tests de saut, 6-14

Programmation multi-axe, 6-24 Transferts automatiques de données, 4-1
Programmé, mouvement, 6-5 Type de retour (Type fdback), 3-3
Programme actif, bit d’état %l, 4-3 Types de mouvement, 6—7

Programme Zéro (éditeur), 1-6, 3-8 Types de référence de positionnement, 6—7

R U

Recherche position initiale, commande logique %Q,
4-7

Réglage des parameétres de configuration, 3—-2

Unités utilisateur (Unités Util), 3-5

Unités utilisateur et comptages, 3-12

Réglage position, commande immédiate %AQ, 4-11

Remarques importantes relatives a la configuration, V
3-13
Remise a zéro de l'indicateur d’échantillonnage, VELOC
commande logique %Q, 4-8 commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10
commande du logiciel Motion Programmer, 1-9
S Vitesse & 10 V (Vit & 10 V), 3-5, 3-11

Vitesse commandée, mot d’état %Al, 4-5

Saut sans interruption, 6-15 Vitesse de mouvement (Vit Jog), 3-5

Sauts conditionnels, 6-14 Vitesse de recherche de position initiale (Vit Rech Or),

Sauts en courbe en S, 6-18 3-5
Sauts et numéros de blocs, 6-13 Vitesse finale de position initiale (Vit Fin Or), 3-5
Sauts inconditionnels, 6-13 Vitesse réelle, mot d'état %Al, 4-5
Schémas fonctionnels de connexion, 2-9 Voyants, 2—1

pour le module APM a deux axes, 2-11 CFG, 2-1

pour le module APM mono-axe, 2-9 EN1, 2-1
Servomécanisme, procédures de démarrage, 5-1 EN2, 2-1

OK, 2-1

Sous—programmes, 6-13 Status. 2—1
Spécifications, C-1

des E/S, C-2

du module, C-1 W

T WAIT

commande de I'éditeur Programme Zéro, 3-10

Téléchargement de parametres avec COMM_REQ, commande du logiciel Motion Programmer, 1-9

B-1 Wait, commande, 6-12
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