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1.1 Broches FABRICOM - Encombrements

Broche UE 1500/B C... R
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Broches NG50kN365D/B C500, NG100kN365D/B C500, NG150kN220D/B

C500, NG200kN145D/B C500

1.1.3
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1.1.4 Broche UGO5kN330C300/B
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1.1.5 Broche UG15kN525C300/B a C500/B
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1.1.6 Broche UG30kN460C300/B a C500/B
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1.1.7

Broche UG60kN700C300/B a C500/B
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1.1.8

Broche UG100kN370C300/B a C500/B
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1.1.9 Fiches de définition des courses et des positions
+ ' P$ !
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1.2 Rack de puissance INFRANOR de type CD1

1.2.1 Apercu

1.2.2 Tableau d’affectation
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1.2.3 Encombrement
(B-
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Dimensions [mm] A B C D E F G
CD1-n 230/ =165 260 250 199 200 65 80 192
CD1-n 400/ =7.2 293 278 230 228 65 80 220
CD1-n 400/ 14 293 308 234 258 83 100 250
CD1-n 400 / =90 293 336 234 288 110 127 277
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1.3 Electronique d'asservissement MVAT FABRICOM
1.3.1 Faces Avant

MNT MNT | MNT Net

FSA FSA |FSA  Profinet

GDF S\ CZ GCOF S\wez GDF S\CZ IRT
T | T eT—— S —

Coml

T A%
o V2

Qv FieldBus

Interface

Port 2

FieldBus
. Interface

FSA

GDF_ Svez Net Status
= id .il

PWSM '
\ : i3. .i2

! "#1D$
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1.3.2 Signification des voyants face avant de la carte MVAT M2C
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1.3.3 Encombrement
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1.4 Références Matériel

[@o #
1.4.1 Broches ancienne génération OG (UE1500/B C...R a UE3000/B C...R).
( ) 0’ 0 #
’ GB:H G $H GB:H G$H <G H
> 19 $80= ( ( 19 19l 8+*119 =95@ =.9
> 19 $809 ( 19 19l 8+*119 =95@ =.9
> = $80= ( = = =1 B+*1 :9$@
> = $809 ( = = =1 B+*1 =9%(@
1.4.2 Broches NG (15kN a 200kN)
( ) 0’ 0 #
’ GB:H G $H GB:H G$H <G H
9 |;=:9C$8 09 9 =9 LI B+*I =0b@ 9
| 1;=: C$8 09 ! = l; 8++1 =93! 9
19 ;1 C$8 09 19 ! l; 8+l =93%! =
I;! C$809 19 l; 84*! =93!
1.4.3 Broches UG (2KN a 100KN)
(, ) 0 ;0 0
GBH| G $H GH GB:H G$H <G H
>A 9B;==00= $8 9 == = @.9 )* >A9 =.:$@. 9
>AI9B;9 909 $8 19 99 9 )* >Al9 $9 =9
>A=B;:09 $8 = : 9 )* >A= $9
. )* _
>A: B;@ 09 $8 @ 9 ! SAl =9% @.9
— _ )* _
>Al B;=@ 09 $8 ! =@ 9 ! SAl =9%
1.4.4 Broches MMT (200kN a 1000kN)
( ) 0’ 0 #
’ GB:H G $H GB:H G$H <G H
% BB, CC $%8 = "RI@ 9 $=!
%==BR@ACC: : $%8 = @ "RI@ 9 $=! 1@.9
% BROCC: : $%8 9: 9 '‘RI@ 9 $=! 1.9
%99 B;96C:: $%8 9 9 : RI@ 9 $=! L.
%: BB;==8€9C: $&%8 : ==9 @9 "RI@ 9 $=! @.9
%DDBB;CC:  : $%8 D ! "RI@ 9 $=! 9.
%! |BB;!@9@9C $%8 ! @9 ! "RI@ 9 $=!
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1.45 Références matériel MVAT
C # (, G , H
0J ! = "+ "3 @ => "+ "P;N*
0J % = "+" $ $
0J = = "+ " =] &=
0J % = "+" $ $
0J ;9 = "+ " $9
0J = " "% ¢
0J " # => => "+ =gl gl
0J " # = "+ "|=$ "+ " =3
0J ' # = = "+ =%H6="+ " =%=
0J " # = "+ "I=$ "+ " =%
0J ' # 9 = "+ '1=$9 "+ " =$9
0J N => + "=$ "+ " =%
0J "" # D! => D "+ " =$!
0J "" # D =>D"+ " =%
0 % "MD % "MD
0/ T! % 0"
0 F ! % 0" Q%
0' 2 %; ", R %; " ,2
0" 3 % ; B ; 8 $%0" $%0"
0" 33 % ; $96 ; $3"
0" 3(% % ; %; ", 3(% 3%
1.4.6 Références matériel INFRANOR (Variateurs, moteurs et accessoires)
Cc # (. < G _,
0J 8) o Ny
*%=$: *o BOHY B IRBH)*
*%9 $! *% BOE W B )
) ' % ) $9 ) $@
( # 3
0C! =.:3@. oCloCt@s@. )*
oC! $9 oc! |le®@ $9 )
0C! =9$@ ogioc! $@ 2 Q@=$D )
0C! =9% ocr|og! $ Q@=$D )*
0C! =93! oc! | gl $! "0C! )
0C!'=.3@. ' *% 0C! 3$@. *% )*
0C! $9 ' *% 0C! $9*% )* )
0C!=93@ ' *% 0C! $@ " Q=3D)*
0CI=9% ' *% oc! $ o Q=HD
0C! =9%! ' *% oc! ¢! 76 "ol )
) ( 0ocC! ) $@ ) $
8 8+*l9 8+*119|8+* )9 = )*
8 8+*! 8+ 8P =1 ) 8+* | =l )
G H
8  8+*! 8+*1  F8+M =1 )*
1.4.7 Reéférences matériel Pupitre de Pilotage (UExp-MVAT et accessoires)
cC # (, < G , H
M 2* % ><' T
0 >*8' M2 >*8liB %
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1.4.8 Cables
Uy 1 #
UWWW 1 # 91 9 9
[<]o #
0J2 ' (
J2 P 8+ 10! | 0 \DPBHABGQQ*)*
2 >A B; >A9B; % 0 8%"> ">SA +A (€11D)
8 >AI9B; >A=B; % 0 8%"> ">SAl +A (€.11D)
8 >A:B;.>ADB; >Al B; % 0 8%"> ">A +AQID
8 % % 08%"> " % +A (€11D)
0J2 G8 H (,
" * 8C! % 0 8%(* % 08%(* "+A"+A QD
2 >AB;. 9.19.=.:.D.! B; % 08$(* ">A+A (€11D)
0Jj2 G8 H (,
0O ' 8 %0830C "+A Www
0 8 % %083%0C " % +A (€11)
0J2 G % ® H (,
" * 06 C8! % 0 830 "+Al9
0C! %08%0 " +A=
0C! 2 >A % 08%0 "= =+A=
0J2 G % 8 H (,
%08% * "+A (€11)
2 X 3 < %08%(+ " %08P(+ "+A +AQUD
0J2 B G % "3H (,
" B %6 G 2C:RC , H %08%* "+A=
B % 6' = G 2C:RC , H % 0 8% *" "+A==
B % 6' =( G 2C:RC *2C :RCH RDBEE " "M A=
B % 6 =( <G 2C.RC | H % 08%*3 "+A=
[
[ oL %6 oL (,
= 33
ol*w* C *24 ) %085%08S=+A WWW
C 1319 19
* = ¢ 1319: 19D C (9 % % 0 838$ =C:3:$D HAWWW
(* D9 ;3 C *2Cl) % 0 §$ POG-8$ D9 +A  WWW
(* D9 0I*W* O *2C %08%$D9] %08%D9 +A +tAWWW
(* D9 or*wW* $D C *2C 9) %08%D0 %08%$D9 $D$AB+A WWW
(* D9 C 1319 19 C *2C % 0 % 0 8% 8®D9 @ +AWWW
(* D9 C 1319: 19D g (9 %08%0 %08%$D9 @S$MT:$D+AWWW
0 = (* D9 cC ) %08%D9 Co0O8$D9 C +A.:9 .19
*D9 ><" %! C *2C ) % 0 8% % 0 8% D9 DO IGA +A WWW
(*D9 <" % C *2C ) % % 0 8BHDY Q" +AWWW
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1.5 Préconisations - limites d'utilisation

+ " <
3 / S %"
3 , 4 < 2 /1
/ # (' 4,2
# 8 G9Y < H
1.6 Levage des U.E.
+ < # I> N > G
# < 91 G 4 . , %! I# H
# ' 6 # G
3 -
+ < 2 . o, <

(+ @@9 M 0C3(CH!G #G;H=;H
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2

Signal Force + Index

Resolver

Puissance

Position Emulation ®

W s g - Commande
Broche Il _

Amplificateur de
Puissance :

INFRANOR

Monitoring (RS232) ELECTRONIQUE

" d'asservisement FSA :

e
<

Paramétrage et réception
courbes (RS485)

Rack MVAT®

24V APl -PLC

! "# 9%
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3
3.1 Mécanique des Broches UE (1500/B a UE10000/B)

%I ’ )
) , < 1 - 1-
*C9: 93; F 1 -
88 -* F F N G<
H , ' , # #
C L} 4 F<I L] ] 1 ]
' F G* ' - H
3.2 Graissage des Broches UE (1500/B a UE10000/B)
" # # N 2,2, ) K
n A 3)+Q
1-8 $ ( %" * -89 1 R 9
A 3)+Q
< %" * -89 1 R 2
+ # # / 2 8
88 -*, F F n @<
H , ' , # #
C L} 4 F<I L] ] 1 ]
' F G* ' - H
K # # # <
%6' 88 0 GH K # #
> 19 $8 =
> 19 $8 9
> = $8 :
> = $8 = :
> = $8 9 :
> 9 $8 9 =9
> @9 $8 9 =9
> 1 $8 9 =9
> 1 $8 =9
+ # # 6 # #
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3.3 Mécanique des Broches NG (50kN a 200kN)

) < 1 !
C 2 $ E 1
88 -* .F F
H , ' :
c ' 4 F< '
' F G* '
3.4 Graissage des Broches NG (15kN a 200kN)
" ## 2,
I-c 2 A 3)+Q%"* 1
$" ;819
A 3 )+Q%"*
< 819 1
+ # # /2
" # <
2 >
88 -* .F F
H 1 ' )
c ' 4 F< '

' F G* '

3.5 Meécanique des Broches UG (5kN a 100kN)

) < 1 !
C 2 $
F 1
;88 -* .F F
H ’ ' )
C ' 4 F<| '
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3.6 Graissage des Broches UG (5kN a 100kN)

%% ;%3 ; - " # ' 6' >A. F<
# #G F < ' ' H
3.6.1 Broche UG05
# # s 2, #
{$',,C 2 A *)+AR"
o n A 3)+Q
(< %" *:819
8 $" 4
3.6.2 Broche UG15 a UG100
" H# 2, #
{$',,C 2 A *I)+AR"
< A 3*)*Q
% " *:819
=-8 $" 4 A *I)+AR"
+ # # | 2
88 -* . F F
H ,
(o} ' 4 F< '

D$
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3.6.3 Quantités de Graisse

+

K

##

# '
4 G

66 ## .

F2.F
#  #H-

#

%6’ 8

GH

3*

>A 9B;==0= $8

>A 19B;9 90= $8

>A 19B;9 909 $8

o

>A=B;:0= $8

>A=B;:09 $8

>A:B:@ 0= $8

9

>A:B;@ 09 $8

19

>Al B;=@ 0= $8

19

>Al B;=@ 09 $8

19

>Al B;=@ 0D $8

=
ololi et

19

3.6.4 Procédure de Graissage
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3.7 Electrique

% ' ) #
(3(
oL 2
1 F # 1] G 1 Rl 1] R - ==
H
0 L <
- - 0,
8 u R # . %
0 L o
## F 4
OR3;
0 L F R
0J2 o E , -9-
3.8 Positionnement du graisseur de la vis
2 6 8 + # # /2
8
3.8.1 Cas des Broches de Type UE ou NG :
( 2 F, # # Z + # "X 8
! <
* # o # F F2
4H HL 2 F, Z
3.8.2 Broche type UG
2 .F< 2 1 # # o+ #
< F,, ' F< 2
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4

4.1 Tests des cordons de raccordement
/ -

- GI9' JRCL % ' !', L / H.

- > : 6' * %8C! 0 G' L %.!' |
L / H

-0 G=@' J L %9, L 3;)(; (H

4.2 Contrbles des terres

421 Broche
, / / / /
G "' 2H
- / /
- Z /
- Z / 2J
- Z / /
, < 2 #
4.2.2 MVAT
H t / = \] % 2
/
4.2.3 Variateur
1 2 2 It J =
- J2 , :
- 2 #
, 2 J2
G #H' 2 ,

4.3 Controle cablage moteur

AN

o \

, 6 # 2 -)$ . J2 #
G2 =.9 2 =.9 #H

! "# =13
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5
5.1 Tensions d'alimentation
# /

’ / -
- 0/0
- % =
- < B3)(;( =
"6 2 0 O-

’ / -
- ' B3;)(;(
5.2 Variateur Infranor SMTBD1 ou CD1-A

*048C!. '4 .
3)(; (
#
3G (G=" * %8C!
+ +C /
+C

"6 2

(%  +C #

%% ;%3 ; -3

= /

5.3 Chassis MVAT

o' / # )
/ % "MD. =
#

+ =+C / % "MD #

5.4 Carte MVAT

( / ,

+ "4 . +C
G # F

<' .

/ #GJ %. %. 8

N@ GO %'1 OH

3)(;

~ - O

% 0
+C # N

+C

M
. g).;J'Qllni
g E b 3> e
o BT -
N ﬂ

190

A
B
C
D
E
F
G
H

v
-

v
)

2 ® B R Wy
000
000000

g
8
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5.5 Validation matériel

0 F F GJ %. %. 8
GH T F %
: (
. "4 # / /
/ - '
% F' ., . % 2
! : "0G " %%W. R6' . H
' (* = 00 !0 %. # "4
- - =D=D 2
- 8 C - D2 4
- 8 /[ 1- 12 /1
" * %

Changement matériel
Chéssisou F P : Nouveau ! (ou "Identique" ou "Différent conforme™)
Broche Emmanchement : Nouveau ! (ou "ldentique" ou "Différent conforme")

Carte analogique : Identique !

Tiroir de puissance : Nouveau ! (ou "ldentique" ou "Différent conforme")
Carte communication : Identique !

Status Tetas 101 (ou 00)

Confirmer changement ? (O/N) :

"00' >3 ¢
* # O Absent ou non conforme ! o" .F J2 .
F 6 F

- - - - attention - - - -"

Vous modifiez votre configuration matérielle”
Vous pouvez encore abandonner la procédure !'! "
Confirmer changement ? (O/N) :

Code d'acces accepté !
Fusiblage OK

ABRICOM
Systemes d'Assemblage --

i960 XX/xx/2000:xx/xx/2000

Ctrl(A) pour accéder au moniteur
Exécution emmanchement
Présence Index (ou Index NOK)
Position Origine NOK (ou OK)
Attente Départ Cycle

+C # N/ +CN=G #H N@G H +
% '1
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5.6 Lecture de l'identification du chassis MVAT

,  #J (R™C3 6 4 %. , #
(R"™C3. O"#00> |/ 0. "03 0J O O
! X / ’ J . LBl ‘4 f
+ # - # .2 N -
IP=000.000.004.236.065.170 . 001
3 ., ( ' ' 6 ' 4

-G'#> F '3 , N% H

E Projet  Consignes  Fenétres  Dutils  Edition Afflchage Ajde

L.Hﬁal ceolLb# R

P4 del | b M |d X H 4

N® N*
UE Nom UE Identification Chassis Tir Références UE 1 Port Com Test C

OP2070_Accu_fssy 000.000.004.236.065.170) ETHO32Z 1kN C300 | COM71
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6

) ' #
6.1 Synoptique du remplacement matériel
0J 8 0
* 68C! * %8C! ocC!
0,#R
G % HG H
# "G HG' H
2 G % HG 9H ,, 0 #G C ' HG H
#G 3RH
(## # <G%' HG C HG' DH
# , G HG' IH
% (B % 0 % 0
%
G % H 0.,.# G .
G' H
% !
0 # 8 /
B3C 0 G'
G' H 9HG ' H
0,# (" H
( % H
" #
G’ H
-
GC H'H
#G 3RH

9%
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6.2 Remplacement Chéassis INFRANOR (cas des variateu rs SMTBD1)

"4 " # . J ' / J2. J2
/ J 3)(; (G 2, "2
, H (' / J /
# ' / <
3G (=
+ +C / # / 2
+C -
"6 2 S /
3G % +C # | # * +C #
; / <

%% ;%3; -3 ', = =

/ <
/ . , /
= / J 3G (
6.3 Remplacement Variateur INFRANOR
%% :%3 ; - : . F2 #
"4 #J # C*'G U # "4

VH
6.3.1 Cas du Variateur type SMT-BD1 : configuration hard avant remplacement
306 ( B ,

J WY~ T e LT

=

we s e
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0.# ,

> 8+*1 > 8+*1

)
A

6.3.2 Remplacement Variateur

"4 Y # .
J 3 (G ' 2, "2 » H
# ' / <
3G (=
+ +C / # / 2
+C -
"6 2 V! /
NG % +C | # * +C #
' / <
%% ;%3 ; -3 Y ' = =
/ <

/ o /
= / 30 (
3, ' ' G H.'

' ' # G ' H. , F # F

F

6.4 Remplacement Chassis MVAT

o" / # . = . J2 J %. J2
(" / J / % "MD /
% 0" J "4 , <.
# ' + =+C / 1
+ +C / % 0" # ' +C # N
G # | /6" H
3, ' (R™C3 [/
J G 3 , H

o'/ # . = ) , <
' J / % "MD

, < # '

+ =+C / % "MD 1

+ +C O / % o" #

+C # N= @ G # (@) '10 H
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6.6 Remplacement Carte d'asservissement MVAT M2C EP

o' / # . = .4
J2 0! 0 . , < ! J
/ % 0 " , <
J2 o!r o # '
+ =+C / % "MD 1
+ +C / % 0" # ' +C #
N G # F "' 0H
3, ' -
G [

! "#=D$
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- # : NI G (' H
- G2 2 %H
0"10-

- 2 %G F# HG [! 2

%'9 H
-6 4 GO # O (' H
- F, G =0 F, G

# H'H
Y 1 # G [ | #G 4

'9H

6.7 Remplacement de la Broche d'emmanchement

0"/ # . =
+ g8 "1 4 G\! NO H X 27 4
F ' ' G# H

+ 2 ' 1 G F B# 6'H

/ 8 # < #

C 8 ’ 1<

8 #

+ =+C / % "MD 1

+ +C / % 0 # +C # N
G # | I6 0'H

3, -

- G D H

- #H G " # 'H
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6.8 Validation matériel

0 F F GJ %. %. 8
3GH F %

: (

# / / / ,
% F' . % 2 G # N H
" . "0G " %%W. R6' . H.
' * = 00 !0 %. # !
- - =D=D 2
- 8 C - D2 4
- 8 /1- 12 /1

n * % !

Changement matériel
Chéssisou F P : Nouveau ! (ou "ldentique" ou "Différent conforme")
Broche Emmanchement : Nouveau ! (ou "Identique" ou "Différent conforme™)

Carte analogique : Identique !

Tiroir de puissance : Nouveau ! (ou "Identique" ou "Différent conforme™)
Carte communication : ldentique !

Status Tetas 101 (ou 00)

Confirmer changement ? (O/N) :

"00' >3 ¢
* # O Absent ou non conforme ! o" .F J2 .
F 6 F

- - - - attention - - - -"

Vous modifiez votre configuration matérielle”
Vous pouvez encore abandonner la procédure !'! "
Confirmer changement ? (O/N) :

00' >3 e

Entrer code d'acces :

Code d'acces accepté !
Fusiblage OK

i960 XXIXX[20XX: XXIXX/20XX

Ctrl(A) pour accéder au moniteur
Exécution emmanchement
Présence Index (ou Index NOK)
Position Origine NOK (ou OK)
Attente Départ Cycle

+C # N/ +C N=G #H N@G H +
% '1
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6.9 Paramétrage du variateur
+ # 3 (C !

0 "0 G' Q95* + BH. # -
)
6.9.1 Cas d'une Broche avec moteur externe (moteur INFRANOR)
* Xl # ’ ' # F IT] #
G [' H
* L
- ,1 UC * 'V 2 , 1 U* \%
2 U~ V-
1> Setup Window - Visual Drive Setup - O *
B
General Info. T Servo Maotor T Current Lirnit T Speed Limit T Encoder Dutput T Servo Loop
—SpeedLimit———— —Servo Loop N — Current Lirnit
Offzet Compensation | PIZ Contraller
Maxinnum Speed : 2500 rpm Standard Filter e eumert (): -2
Rated Spesd: 2500 pm ISP Rated current (4] 3.6
AccelDecel Tims:  0.001 s ) FtMode: Fusing
Feverse Movement : | Stability ;ILI Aralog Current Limit Reversal : [
Modify | Auto-tuning | Modify |
— Encoder Output — Servo Motor
L Mavilor BLS 73 A/230V
PRy I Single turn absolute resolver e .
cle aairs :
. Resolver Offset : a0*
Encoder Resolution : 1024 ppr Phast: order:  240°
Modify | Select Motor |
Cancel 0k
{2 Setup Window - Visual Drive Setup - m} X
General Info. T Servo Motor T Current Limit T Speed Limit T Encoder Output T Servo Loop
Motor List [ * see Inf
toe Lt [ seelnfo menc) New Motor l IAdvanced Functions j
Mavilor BLS 73 A7230V L]
Mavilor BLS 143.9/230V " Motor Parameters
Mavilor BLS 144 47400V Feedback Sensor
Mavilor BLS 144 A7230V irs (1- I—
M::;.g: BLS 191 A7400V R slike) 4 Single turn absolute resolver
Mavilor BLS 192 A/400V k‘ r
Mavilor BLS 30 A7230V P (e >«
Mavilor BLS 40 A/110V Fhaes.cider 12075 2905 € Resahveroffset [~ 90
Mavilor BLS 40 B/230V L (0-360°%)
X Current Loop Adjustment
15.65
Peak curent (4) ID loop proportional gain | 505
Stall current (&) 3.9 - o B
ID loop integral gain T Seraor
Torque constant (Nm/4) 0.69 N & P
1Q loop proportional gain | 505 C C
. Motor T* warning 33
Inettia (g.n?) | 0.074 threshold (KOhms) =
10 loop integral gain | 958 Motor T* error
33
Inductance (mH) 6.4 threshold (KOhms)
Start Wizard Cancel | Ok I
! "#O1$
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6.9.2 Chargement du fichier de paramétrage (- - - - - .par)
" , ' # # F
# C* '- , _
U ) 5 + " V. 1:} Visual Drive Setup - Version 5_
, U "V ' Setup  Utilities_Extras_Info
- Load Parameters

Save Parameters

back

Parameters report

Store parameters to EEPROM

. # F_xit L
< " 3R
, # 24
( - F 2 6 > A. , " F 2.
300 (. .2 2 #
2 F # ,
6.9.3 Compensation d’Offset (pour la consigne analogique de vitesse)
o ' ' F # #

%

F2 U,V F UC VAR |@9

File Setup Utilities Extras Info

Blleb|2m| g

Resolver feedback

— Status - ~ Input/Output -

CD1-a-230/7.5 Il et
2 : Following errar
~ Drive Limitatior: l = — _|2t g o =
% - aunting -
Msx 4000 rpm ~ Position sensor

Speed e L = — Contral—
ol Juage ()

Max 75 A r = +24 Range Log+ @

Curert | | == i Ugﬁd;rvtolt g FC+ O
otar

FC- O

Rated 3.75 A ' Eeprom O
Current I . Busy oo

vl @
Enable @

— Motion Info.

Speed
[rprm]

PDSitiDn _

CINFRANOR

SERVO DRIVES & MOTICN CONTROL

Drive On Line [
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— Drive Control

€ Digital

" Analog

— Controller

" PSpeed
* Pl Speed
" PESpeed

= Pasition

Speed
[rpm]

Fieference Speed
[rpm]

Jog

o o] -]

Close |

, 1 U*

B

I aximurn Speed ;. 2500 rpm
Rated Speed: 2500 rpm
Accel/Decel Time: 0,007 s

Feverze Movement: [

Modify |

General Info. T Servo Mator T Curmrent Limit T Speed Limit T Encader Output T Servo Loop
— Speed Limit ~Servo Loop— r Current Limit
Offzet Compensation | FiZ Cantroller

Standard Filker
Lows Bandwidth

Stability - | +|
Auto-tuning |

taximum curment (&) : 7.2
Fated current (&) : 3.6
I*t bMode . Fusing
Analog Current Limit Rewversal: [

Modify |

— Encoder Output

s S |
e s e

Encoder Rezolution : 1024 ppr

Modify |

— Servo Mator

Single turn abzolute resolver
Resolver Offzet : J0*

Mavilor BLS 73 A/230V
Fale pairs : 4

Phage order: 2407

Select Motor |

Cancel Ok

"#

$
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, F2 " F $ 2 # G. ! H-
12 Setup Window - Visual Drive Setup - m] X
General Infio. T Seryo kotor T Curent Limit T Speed Limit T Encoder Output T Servo Loop
~ Speed Limit
{Heverse movement r
tiocel/Decel ime [0-325) 1
Rated speed [1pm] 2500
Reterence Valtage
[ gy 9y o0y
Speed following eror threshold [0-25000 1pm)] 25000
Start Wizard Cancel [1]3
TR '
T F I ’ -
- # O 2 O G '9" " H
- C # c* . - ' _—
- <=1
1 Setup Window - Vis E |
General Info. T Servo Maotar T Current Limmit T Speed Limit T Encoder Output | Servo Loop
— Speed Limit r Servoloop———————— — Current Limit————————————
Offset Compensation | P2 Controller
bl awimurn Speed . 26500 rpm Standard Filker st izt ()2 72
Rated Speed: 2500 rpm s Tt Fated curent (4] : 3.6
2| 5 -3
fccel/Decel Tme: 0001 5 bk using
Stabilit - | | imi 2
Fore e el ability + Analog Current Limit Bewversal : []

Modify |

— Encoder Output

Auto-tuning |

— Servo Matar

Modify |

L Mavilor BLS 73 A/230V
| S [ Single tum abzolute resolver
Fale pairs : 4
Resolver Offzet : 9J0*
Encoder Resolution : 1024 ppr meniver s Phase oider - 240°

Modify | Select Motor |

Cancel

Visual Drive Setup - Offset Compensation Procedure

@ Set analog reference at 0 Volt then click "OK" when ready.

Annuler

! "# %
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-
Visual Drive Setup - Procedure Execution ﬁ

6.9.4 Autoréglage (Auto-Tunning)
+F

*

/

## G
0o
F

/n

%% ;%3 ;

2 G

3" (% ;%
F2

% #H' F ' "4 F
# 2
G #H
# # , /< 2 [ 4
/ 9 #J <
. 6 %> >* F
F #H # G2 ' <'H
##., , -
O 20 G [ ‘9" ! H
- U C# V#I , 1 U*,] O V-G
.. C# 2 H

— Drive Control

" Analog Reference Speed

[rpri]

Speed
O [rprm] I

Controller - 1
Jog << 1] .
i~ P Speed

i Pl Speed | I

i~ PP Speed

" Position

"# 9%
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- Cc # cC .1 UC v 2 5
#-
SSRRRR————————————————
- 3 Window - Vi
1 o Setup Window - Vi
General Info. T Servo Matar T Current Lirnit T Speed Limit T Ercoder Dutput T Serva Loop
— Speed Limit———— —Servoloop—— —| — Current Lirnit
Offzet Compensation | BI2 Cantraller
Masimum Speed ;. 2500 rpm Standard Filter e euiERiH): 7.2
Rated Speed: 2500 rpm e s Fated curent [4): 3.6
#ccel/Decel Tine : 0.001 s ) FfRlos AT
HEver s overnente s Stability JLI &nalog Current Limit Feversal : [
Modify | Auto-tuning II Modify |
— Encoder Output————————— — Servo Motar
L Mavilor BLS 73 A/230V
P [ S Single tumn abzolute resolver
Pole pairs : 4
Resalver Offset : 90*
Encoder Rezolution : 1024 ppr FEOMEr s Phase oider:  240°
Modify | Select Motor |
: Cancel 0k
+F F# U* +'V-

[ % Setup Window - Visual Drive Setup

General Info. T Servo kotor T Current Limit T Speed Limit T E ncoder Output T Servo Loop ]

IAdvanced Functions j

— Auto-tuning Procedure

— Contraller =
(@ F'Speeg i+ Pl Speed " PR Speed ﬁ""ﬁ:&hﬂn\

 Pasition loop requirsment
preq

= Minimum following eror " Minimum position overshoot
~Filker———— Bandwidth
* Standard o« Low
" Antiresonance © Medium
 Mar. stiffness  High

— Time |nterval for Speed Measurement [speed measuremert filker] —
= D5ms  1ms 0 2ms

v auto-select

Start Wizard | Cancel Ok

Uu"'sv. S Uo VG> > "B F F H
u*» VvV S U) V

U+]V S U8 ] V

U V S U% v

! "# .3



JR AUTOMATION’

A Hitachi Group Company

| - Visual Drive Setup - Autc-Tuning procedurL u
2X # '
1 2 - Please check that the motor is at standstill and its movement
LIA over one turn not dangerous for operator and machine.
0K Annuler
* "
- F I 2 Visual Drive Setup ‘
" #, '6 # Uu 2 VF
I ' '
U # i E Please, activate ENABLE signal.
Annuler |

" F I u Vv 2
+F #F 2

- : U ) V #J J1
u*,] 0 VvV
- u 2v u Vv
- ' U # V#J ,1 U*] 0 V
6.9.5 Reésolution codeur
Uu 6V S U ' \Y , -
- U ( VG H # :
- U C2 VG # %H # D
- uz ' # ,VG # %'H F ,
: A F #. # < F ',
: F #

6.9.6 Fin de l'auto réglage

<' 4 . " m Visual Drive Setup - Versi
u* SRVARE B +
(V.
4 " p ilities ras  Info
, ' , i Load Parameters
F 1 4
F

Save Parameters

'
back
Parameters report

Store parameters to EEPROM

I Exit
] T

! "# @%
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6.9.7
F F #. ,

Etalonnage Force

Résolution dépl.
Ouverture Presse
Centrage Index
Offset Initial
Offset Final
Force Etalonnage

KAKRKKKKKKKKKKRKKKRKRKRKRKRK KRR R KR KRk hkhhhkhkk

00

Centrage Index par décalage des TOP

# 3 <O 2 /

2811,1 daN

1212,050

I/mm

275,033 mm

5,267
9,14
-0,04

mm

%

2811,1 daN

o 4 I 1# | 2 " < G 2
F< "4 " < 2
"4 H
; #H' << -
<'1-8 < F < 8
+ ! D
- F ' #. 0]0] 3 <O 9
- + ! 8
- 36 9 '
- * D 1 - @ : D ] 9 1 | 1
- # I
U Y 2 u 6V F "X -
= = e — = I I T |
1+ Setup Window - Visual Drive Setu 1; Setup Window - Visual Drive Setup =AEC X
General Info. T Servo Mator C General Info. T Serso Motor T Current Limit \h Speed Limit T Encoder Dutput T Servo Loop
Speed Limit Se _
Encoder Rezolution
Offget Compengation
Masimum Speed: 2500 rpm
Rated Speed: 2500 rpm Output encoder resolution [512-8132] 4096
Accel/Decel Time:  0.001 s
Reverse Movement: [ Dutput encoder deadband [0-4095) 8
Modify
Zero pulse origin shift [0-32767] 0
Encoder Output Se
Resolution Division Fatio
B [ L [ 8 &1 2 ~ 4 8
— LT
Encoder Rezolution » 1024 ppr
I !
Modify
Start Wizard Cancel 0k

"# D$
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* F 9P . 9 _D. G 2 ' %"
' |- ' |
<' -8 <
+ ' !
a F #. (@]0] # %' % O == +
' 2 9 36 I, == '
* ] ' 1 = N.! == 91.:N
! /< 8 [ # 9N
3; (* # / G' , L b
8 / ' /< 8
[ ' H
, # ' , o0 # %' O 4"
9

6.9.8 Fin du paramétrage du variateur

! < ' 4 83; +* Setup
0% (( . . Setup Utilities Extras Info
O* B "4 / "( (@] Load Parameters
O) O- Save Parameters
back
m— }.; . @ E Parameters report
Store parameters to EEPROM
— Dirive Control — Speed I Exit
€ Digital
Speed
o Off [rpm]
. , 1 C
Reference Speed _ 0 . ,F >8+3 "*
[rprm] . #
r Controller ————— | > , 1 /
Jog << 1] 3
" P Speed _| _| "X Ol10
|
i+ Pl Speed
+ '1
| = PR Speed
| , 8
" Position Eloze

C : 0] O "6
% ' U Cc' 06 V
+ v
6.9.9 Sauvegarde du nouveau fichier de paramétrage (- - - - - .par)
c c* # : ———
' #. ' u) #5* ! V- §etup Utilities  Extras  Info

Load Parameters

Save Parameters

Parameters report

Store parameters to EEPROM i
Exit L
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6.10 Activation Enable du Variateur
6.10.1 Configuration n°L : PC avec Rhapsodie connec té sur MVAT

+ < "1 . * 6' 13
" % , ! , [
U V G HG0% ;%3 ; - '4 (" uc'

Attente Depart Cycle
Quitter clavier!
MODE CLAVIER
ENABLE

C o "6
U C' 06 V
6.10.2 Configuration n2 : Pupitre UExp-MVAT présent sur le poste

* ] 4 _
- 0! # - Login
- - Mettre a jour
- C '# %% - MVAT-Term " 2 U 2 V-
Esc W
Esc c
Attente Depart Cycle
Variateur Non-pret!
Activation Enable Attente Depart Cycle
Libérer ports Commande
Précédent
- . 2 U C ' 06 V.?

! "#9%
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?
Activation Enable : processus en cours...
. F"6 2 UK \% U
CcC' 06 V
%% ;%3; - # "

! "# 9%
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6.11 Procédures d'étalonnage (de la regle de déplac  ement)
6.11.1 Procédure d'étalonnage de la machine en compression

o 1 3"(%3 ;% < .
# / G2J H. # F F
F G2 . . %H
+/ # 6 ' 3 " F
' 3R G , 2 ! #H + ' 6 %
G # ' 2 4 "'<'H 1 F
6 G 8 H + / #
/ # G' ( H
+/ # -G (" H
-+ 7 F G , F
"RH
-+ 8 G' $ H
2/ 2 4
1 ,
-+ 2 , F.
2 , F 2 2
#* ( G( - 2 F F
2 H
! 2 *F F6' 2 2 ,
G 2 H
6 6 1 /o, 6 G 2
H * 1 J 6 . 6 1
2 ' 6 C' 06
= > | / # 2 , / #
, < F G H
2
9 < 1 /
> 6 # . / # .
/IR6" % ' 0;2 ' ObO" R O. 00 #
3 <0G [) / /< ' @'H
/ # , -
- K 2 |/ #
u* | vV (
* 2 , , #
, 1 I< ! #
S 2 / #(, |/ #
- K # U | \Y
("
- 2 , , #
, 1< I #
S 2 / #(, |/ #
0 - -
< I -
8 D G HG 2
F<H

! "#9%$
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o ( _$D_9 ' %
< -
8 ol G9 " HG 2 " H
o ( 9% 9 " 3

6.11.2 Procédure d'Etalonnage de la machine en traction

o , F , ,
# 4 2 6 ' F 6
* 6 F. c
" F F ' ##
> # F< #
I+ 6 # NI O 6 F S 8
G 2 H., " F #
6 6 1 + 8 < 6
# NIG 1 H
= + 8 1 .
6 ' F * 8 6
+ 8 < 6 y F #
o', O C4 F, 8 2
=
9 1 8 2 6
F * 8 6
+ 8 < 6 " !
( -
* 6 "G 1 # H. 2 # 3,
6 # -
$ 6 6 8
2% J 6
$ 6 6 6 #
2 , F 6 F

! "#9=%
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6.12 Mise a blanc de la carte MVAT

# %. '# B %
' 1
0 F #1 ' , ' 3* F '
' "# % ' ( ' " %.
" # 6 b E" ' '
" , , ' (" F# U V ' #
u* VG ## =H -
~
€3 Rhapsodie.Net | [Mon_Projet] - [Mon_Paste] - [Spécifications de UE-Emmanch-Joint] . - rr“ (PS5
o' Projet Consignes Fenétres Outils Edition  Affichage  Aide - 8 X
> 13 i b & il
DEHdJCON 5B S
A 3
| ||| Consignes IAnnexes M
Mode de fonctionnement Commentaires
Offset : 0.0 daN [ Mode AutoTest
Madmum Offset 2250 daN [] Mode Pas--Pas
Déformation Elastique compression : 0,000 mm [ Semi-Manuel
Déformation élastique traction : 0,000 mm [7] Dépassement alimentation capteur
Seuil linéarisation table &alonnage : 0 - Etalonnage Aveccales -
Dist. décélér. (retour orig.): 5,000 mm Ajustement Alimentation  w
Service Maintenance
Cste Gamma (articip. Accost ) 30 [T] Supression arti-chute magnétique -
Cste Gamma2 {anticip. retour orig.) 30 Synchro étape Seuil d'Alerte Graissage: 100000 Séguences
Chien de garde COM2 : 500 s ey Mt e Seuil d'Amét Graissage: 120000 Séquences
Chien de garde Com2 Upload 50,00 s e 0.000 [ At i Seil d'Aét Graissage atteint Graissage FAIT
Coefficient de charge limite - 1.200 e 0,000 Service Qualité Ajustement Nominal
32867 0.000 Comection maxi mesure force : 0,00 %
i i iy Mesure Force MVAT : 00 daN
Type de Variateur : Infranor-CD1a - Mesure Force Cortréle © 0.0 daN
Réservé aux futures Applications
0.00 5 Suppression des requétes résuliats [7] i)
0.00 = Suppr. Cote et Force dyn. en Manu [ ]
0.00 Cadrage courbe Trac/Comp [ iy
5 0.00 = Cadencement Com R5232
Création : 26/04/2012 13:28:58 Modfication : ~ 26/04/2012 13:43.09 Signé : EXPERT
PC connecté a Ethernet FSA - GDF Suez Utilisateur en cours : EXPERT
"4 2 < U( , " VG U( * Vv
(' H < u*) V- 4 F,
G %% ;%3 ;. 2 F' , < "
Type de Variatewr : Infranor-CD1a v
SAV Functien |
o 5 Suppression de
0,00 s Suppr. Cote et f
nn Cadrage

"#9$
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-G

2 %! ' H

Suppression des requétes résutiats [
Suppr. Cote et Force dyn. en Manu [7]
Cadrage courbe Trac/Comp []

Cadencement Com RS2g2aimas

2 n
ﬁmrvé aux futures Applications
0,00 5
0.00 s
0,00
0,00 8
Réservé aux futures Applications
Tps dinertie Rappel : 0.00 5
Tps de rampe Vitesse 0.00 5
Offset Vitesse 0.00
Tps intercaractére RS485 0.00 5

Réserve Flag Spéciaux Bit BS

; " - =
F o o# H
# % (. ('

C .,E # 8 8
! 8
/# )2
+ 88 L
6[
+F ' 4
12 I I
I >’
. F .
+ 8 8
2 ) #J
"2 #
' ' /
2J ' # '
F F'1

Suppression des requétes résultats
Suppr. Cote et Force dyn.en Manu []
Cadrage courbe Trac/Comp []
Cadencement Com R5232
Réserve Flag Spéciaux Bit BS

#4 , #
F #
8 '4
1z < #$
L , L ,

Réserve Flag Spéciawx Bit BT
Suppr. Aff. temp® MVAT []
Activation du Ctd capteur pdt DCY [7]

Réserve Flag Spéciaux Bit BT

# G ',
%
D /
#. #E A
l4 I
I I4
£
1)2
8 1
] 2 2 1

Defrag. MVAT

"#99%
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7.1 Broche 1,5T : UE1500/B

7.1.1 Remplacement du Moteur de la Broche
4 o, ## I #
2 @@ =ll=4==
) 8 = F 0 ;%( )+0Q9%6} P OPMBR"(>CFR
C = OROD OROD = ,< F
' ' @= @=! ==
C ' OROD OROD @ ,< 8+*119 |+*19 331 ) 3 (5 (
(" ! !
c
C R9R 9 I < @@ ===
c : :
+ #F, F
: F 4  # <
= OROD OROD = ,< F ' 0;%()+QopDw()+ Q0)DQ "(>CERCFR
., .2 +0%3%
A9LI0Z133 .
5 s Ene e%0
ASLT30Z337)-
1I:FURT§:gRBLS g =1 PRUD'HOMME
AS9473102336| « -
PRUDHOMHE
N
13

"#O9%
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7.1.2 Remplacement de I'accouplement Moteur de la Broche
"4 / : ' ##
| #
2 @@ =!=4==
) 8 = F 0 ;%( )+0Q9ef P OPDER"(>CFR
c ' = OROD OROD = ,< F '
' o @= @@= ==
C ' ORO D OROD @ ,< 8+*119 B/+*19 33 3 (5 (
(' ! !
c
C RO9R 9 Im < ' ' ' @@ ===
c . :
+ # F, F
. F 4 # <
= OROD OROD = ,< F 0;%( )+ Q 0PGRR( )+ Q 0) DQ "(>CEFCFR
., .2 +0%3%

AS473102133, ,
1 GRAISSEUR M&-100
TECALEMITE
9 VIS CHr M6-50
CLASSE 12.9

A9473102337

1 BAGUE RB 1000/18x40
PRUD'HOMME

x1

1 MOTEUR BLS 115 = 1
INFRANGR
4 VIS CHe M8-25

A9473102336

1 VIS 8P Hr M3-10
1 CENTAFLEX 4X
PRUDHOMME

6 VIS CHe MB-30

® 1

==t

AAE

"#9@ $
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7.2 Broche 3T : UE3000/B
7.2.1 Remplacement Moteur et Accouplement moteur de la Broche

|4 1 . , ' # # / #
) "1 1=D! 1=D 1 = e
! = e= " ! | 1l @ @
) 8 = F " 0;9%()+0Qeef @ OpBR"(>CFR
C : = ORO ! ORO! = < F
' "t 1=d ==
C ' ORO ! ORO! = ,< 8+*1 8+ ) B! ) 3;)(;( G (
- ! o
C ' = ORO ! ORO! =B < F
, I 1d=] ==
c' F
+ # F,, F
. F 4 # <
ORO! ORO! =B < F ' 0;%()+ Q@ P& )+ Q0)DQ "(>CERCFR

, 2 +0%3%

A94’|0201331| |x

1 BAGUE RB 1120.2247

1 MOTELR BLS 144
4 WiE CHo M10-30
4 RONDELLES M1

%

AS9410201330

1 WIS BP He MB-10
1 CENTAFLEX 3X

& WIS {HC MD-35
livrées aver centoftex

1x

] N I FEEER
i 5 {: |
] a‘
Rl i
g
RN

AS4102013281 «

p
e

AS410201227

3 VIS CHc M&-35

! "#9D$
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7.3 Broche 5T :UE5000/B, 7,5T UE7500/B et 10T : UE1 0000/B

7.3.1 Remplacement du moteur

4 oy # # [ #

C RO 9! < o ' I

c2 ORO D <! == l==1 = .2 '
R :19 "4 ' =11=1 =11=| :

J Wil % !$D 83;C(

C "L ORO D! /!

== l==ar |==@H

C "L ORO D 9 ,< 8+ =l

c g1 =l )

Cc' / o= = |l ==

+  #F, F : :

A9430101352

4 VIS THD ¥6-35

P A9430101253

1 ORCLIPS BEXT 40
4 VS (HC M8-35
1 ROULEMENT SKF 6008-ZR51

® = 9430101351

A9430101336

3 Griffes IFM E50041
3 VIS THE Ma-12

x

Arcouplement IFM £ 6UDES
1 GOUPILLE_TARAUDEE ¢-20

Cadeur iFM

”U 5090-10”‘“001k
1 ficte temetie 154 EoG122

AS440301328 1 _——]

Cowrole BNDER e
AT B9 dents Lo:B20mm

LatgA0emm

Ral SYN 100 AT10/350

A9430301337 » . e— ]

1 Wig THC MBx14D

A9430301338 x|

1 (LAVETTE #/ B-7-63
. /

1 CHASS'S VARIATEUR INFRANDR BF40D 3572 2EW01F400/35
AS430101249 | «

1 VARIATEUR NUMERIQLE INFRANOR SHT BO11ALD0/60R
2 AONCELLES ECOVIS VSM @912 BMIZFE-05 1 FILTRE RESEaU) INFRANDR BF4GD.35
2 WIS FHC M3-10

A9430101245

1 RDULERENT SKF 60D8-2R51

1 ¥OTEUR Brushless + frein « connecteurs
INFRAMGR BLS 197 00 2 1 0E 00

AS430101344
4 VI3 FHC M3-20

o

» | A9430301243

4 VIS CHD ME.20
4 ROMDELLES ZU 8

A9430301335

pris dans poulie BINDER MAGNETL
AL 12D ATIOI20-2-246K10

™

x| A9430101341
TR

AS4303013391 «
« | A9430101340

. F 4 # <
OROD OROD!I < /. v . 2
+ 0%3%

"#9%
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C #. ' =11= 6
1 !..

7.3.2 Remplacement de la courroie

4 oy # # / #
- C JRO 9! < =11 =

G 9H
- Cc'
- C2 ORO D , < == l==1 =
- C2 R :19 '4 o= El=l= ]
- C =l1=" J *W;!l %!3$D 83;C (
- C L ORO D! /o

G == l==@ = = |==@H
- C L OROD9 ,< # # =119

G < e9 =!l= #H
- c # # ' =119 =119
- c' == |l== == l== /< # # ' == = = l==D==D
- C /! 0 :93) < 8
- c ORO :99 ,< " L =11==6

=11=9=11=9H
- c' " o=l == =1 l== :
- C OROD=9 ,< ' # # ' =110=G
1 C #H ' =11=¢11=0
=1=D #H
SCct ot #o# o =110= =110=
- 0 #
r#F, F
OROD OROD!I < /o v a2
+ 0%3%

C #. ' =11= 6
1 !..
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A9430101352 | = AS430101253 | =
4 VIS THD ¥6-33 lt‘}';:lc':? :;f;s 0
A9430101336 | «

3 Grifies IFM E80041
3 WIS CHC Ma-12

Areouplement IFH € 60USS
1 GOLPILLE TARAUDEE ¢-20

Codeur FM

AU scnumimomk
1 fiche temelie IFH EnD12Z

A94403013281 o __—

= 9430101351

o

Lowmie BINDER -

AT 8% gents Lg$90mm

Larg.100mm

Fief SYN 100 AT10/850

o

A9430301337 «

1 Mis fHc MBx140

A94303013381 « |

1 (LAVETTE ¢/ §-7-83
. /

AS430101249

2 ROMCELLES ECOVIS ¥3M 13912 BN1Z78-05
2 VIS FHC M3-10

AS430101245

1 ROULERENT SKF 60082751

1

A9430191344,

ox

A9430301335

pris dans poulie BINDER MAGNETYT|
AL 12D ATI0I20-2-@46K10

"

AS430301339i «

1 MBTEUR Brushless + frein + connactaurs
INFRAMOR BLS 92 00 3 1 0E 00
1 [HASSS VARIATEUR INFRANOR BF4CD 352 2EVOIFL00/35
1 vARIATEUR NUMERIGUE INFRANOR ST BDVIAL00/60R
1 FILTRE RESEAL INFRANDR BS400.35

A9430301243

4 VIS CHO M8-20
4 ROMBELLES ZU 8

1%

A9430101341

2 VIS CHC M3-35

™"

1 VIS HC MS-15
1 ECRGU HH HMe

« | A9430101340

"HS$
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7.3.3 Tension de la courroie

- C
G
- C

)JRO 9! < Lo =11 =11

o A9430101253

1 CRCLIPS BEXT 40
4 VIS CHC MB-35
1 ROULEMENT SKF §008- ZR51

A9430101352 ® = 9430101351

4 VIS THD M5-35

A9430101336

3 Grifies FH E60041
3 WIS CHE #Mé-12

©

ACCRUpIEMEN! IFM € EDDSS
1 GOUPLLE TARALDEE €-20

Cadeur M

RU scnnwskﬂunﬁ = A
1 fiche femelle I7M E50122 —

AS440301328 e ]

Courole BNDER

AT &7 dents Lo#%omm
Larg10émm

Ref SYN 100 AT10/350

o

A9430301337 w e |

1 ¥is CHC MBx1dD

A9430301338l w _— |

1 CLAVETTE &/ B-7-63
. /

AB430101249

2 RONGELLES ECOVS ¥SH 13912 BN1276-05

A9430101245

1 ROULE#ENT $KF 6008-2RS1

1 MOTEUR Brushless - frein + Connecteurs
INFRANOR BLS 992 00 2 1 0E Q0
1 CHASSTS VARIATEUR INFRANGR BE40D 35/2 2EV0IF400/35
™ 1 YARIATEUR NUMERIGUE INFRANDR SMT BDIMALOD/GDR
1 FILTRE RESEALU INFRANOR BS40035

2 WIS FHC M53-10

A9430101344

4 VIS FHC MA-Z0
4 VIS CHC MB-25

ax

A9430301243

4 VIS CHT M3-20
4 RONDELLES 2U &

%

A9430301335
iy tons poyle BINDER MAGNETL
AL 120 AT10/ZD-2-B46X10

"

A9430101341

2 ¥r3 CHC Me-25

E3

A94303013391 «
« | A9430101340

"#:$
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7.3.4 Remplacement du codeur
4 oL # # I #

C JRO 9! < v o= 1 =11
G 9H

C
C 0RO /I ::93) /I

/< (>9 191I$!'! (C3+3)

= ORO ! |< =# . - 13) G #, ' H

+  #F, F ' '

o A9430101253

1 CRCLIPS BEXT 40
4 VIS CHC MB-35
1 ROULEMENT SKF §008- ZR51

A9430101352 ® = 9430101351

4 VIS THD M5-35

A9430101336

3 Grifies FH E60041
3 WIS CHE #Mé-12

©

ACCRUpIEMEN! IFM € EDDSS
1 GOUPLLE TARALDEE €-20

Cadeur M

RU scnnwskﬂunﬁ = A
1 fiche femelle I7M E50122 —

AS440301328 e ]

T

Courole BNDER o
AT &7 dents Lo#%omm
Larg10émm

Ref SYN 100 AT10/350

A9430301337 w e |

1 ¥is CHC MBx1dD

A9430301338l w _— |

1 CLAVETTE &/ B-7-63
. /

AB430101249

2 RONGELLES ECOVS ¥SH 13912 BN1276-05

A9430101245

1 ROULE#ENT $KF 6008-2RS1

1 MOTEUR Brushless - frein + Connecteurs
INFRANOR BLS 992 00 2 1 0E Q0
1 CHASSTS VARIATEUR INFRANGR BE40D 35/2 2EV0IF400/35
™ 1 YARIATEUR NUMERIGUE INFRANDR SMT BDIMALOD/GDR
1 FILTRE RESEALU INFRANOR BS40035

2 WIS FHC M53-10

A9430101344

4 VIS FHC MA-Z0
4 VIS CHC MB-25

ax

A9430301243

4 VIS CHT M3-20
4 RONDELLES 2U &

%

A9430301335
iy tons poyle BINDER MAGNETL
AL 120 AT10/ZD-2-B46X10

"

A9430101341

2 ¥r3 CHC Me-25
1 VIS HL Pé-15
1 ECROU HM Mo

E3

A94303013391 «
« | A9430101340

"4 =%
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7.4 Broches NG (15kN a NG200kN)

+88 AA 22 22 #oa
> F ’ ’

.)830 " -
> #%8 # < 8 8 ' #
*F + ' 8 g8 =, =9BM °
+ 8 8 ’ ’ ’
2 8 W ' . F ' 4
1 <’ #8  #. r 2

7.5 Broches UG (02kN a 100kN)

+8 > >4 "z 2 o
> F o
.)8(30 -
> #8 # < 88 #
’ F + ’ 8 I =,. :gBM ’
+ 8 ’ ’ ’
2 & #J ! . F "4
1 <’ #$ #. "2

7.6 Echange d'autres organes

% 2 < F 2
' C #
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8
8.1 Matériel Electrique
> # . # . ' $* % +
< , ror ., 21 '
3 3"(%3) |/ 9 % ( %-
- ‘R R BQOG% 0%
G - A A (+$1%( A $%(=9
09 : )8 (30 64 | 2#*
+ ' 9 176

8.2 Cablage électrique

3 J2 # ' 3)(; (GOQ ' ocC!
( DULft ' L= ' =.'=H
+ 3G, 0 c( / ('
"2 '4 (' ' -
O-g(' ;9C 93;)(; (
+ ! 1 . .
6 OC, 3 < % 'O NI’ Y, /> -
. 2 / .
, 2 / . 2]
= 8 J2 , / B %.
% > %( ** # !
0 1 ,< . # '
"2
9 % /> 2J /> %o ( ** # !
% /> 2 X >, .
@ ;"*)3(030>+( 8+ J2 J2
J2 . J2) $3 <. 9
D + # J2 < 19,
+ J2 ) $3 < 8*+> %' "4 />.
o+ J2 1 ' "2 G, <
3)(; ( 0(018) $ 00' =H.
n = J2 J2 # 1 ,
/ "# /. 3*1
/> ' '
! J2 , 1 G
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+ J2 "1 ' c F'
6 F< F F G
J2 "1 "H "
2 # , J2 >0>;0*1 G ,#
08+AC> @;%0%>(C A(;%3C;;(C (A O
“
%Y
11
i
]
n
+ 2 E E «— 3, #
' #
:: *0%3 ;; (
I
1/
e
08+A C*%(*™*C % (( ;%(+ % >( A 0MC+ > %+ (3

o
’
4

-
-
-

P

L

[

*
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8.3 Bati mécanique et compliance

C / 2) 6 6# . # 2] i,
/ # 4" , '
+/ /<. / L -
- < F # , ' C
"R c "4
- / / # 2 .
1 :
+ F # F 2J 1 , <
F'# F #
/| 6
4 8 , # #
0 < < 8 2]

8.4 Limites d'utilisation

+ " <
3 / S %"
3 / /< / " / /<
1 1 / 8
+/ / , / # o, 1
/ ., # JE ' o#
# / / /,, | #
/| # #
3 , 4 < 2 /1
o/ O'# (R™C3. 1,2
GoY H
8.5 Automatisme
+ 4 / L - -
- ! <
/< .
- /< # ! # $*
G # 'DH +
J# 9D 9 G # 'D =H.
- 4 4 ' <
L, # $* G # DH *
/ c /,, ;
- G o = 6 F< F
F H 2 /1 /# v 6
/< 1 0 1 2
/ L / , 19
8.6 Sécurité d'utilisation
+ / # | 6 0) * 0
2 , O 0 o* O (R™C3
+ ., / / # Y

! "# @9
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8 ' ' 4 # < )
##. K " F " F,
° Rhapsadie.Net | [Mon_Projet] - [Mon_Paste] - [Spécifications de UE-Emmanch-Joint] ™ -
L — — e
o-l Projet  Consignes Fenétres Qutils  Edition  Affichage  Aide
-2 1] - e . = I
DEE oL pBR” S
A B
||| Consignes IMnexes
Mode de fonctionnement Commentaires -
Offset : 0.0 daN [ Mode AutoTest
Madmum Offset 2250 daN [] Mode Pas--Pas
Déformation Elastique compression : 0,000 mm [ Semi-Manuel
Déformation élastique traction : BDDD mm [7] Dépassement alimentation capteur
Seuil linéarisation table &alonnage : 0 - Etalonnage Aveccales -
Dist. décélér. (retour orig.): 5,000 mm Ajustement Alimentation  w
Service Maintenance
Cste Gamma (anticip. Accost ) 30 [ Supression anti-chute magnétique - -
Cste Gamma2 {anticip. retour orig.) 30 Synchro étape Seuil d'Alerte Graissage: 100000 Séguences
Chien de garde COM2 : 500 s Index Multiples DEN RS Lt e 120000 Séquences
Chien de garde Com2 Upload 5000 = 0.000 [ Amet si Seul d'Aet Graissage atteint Graissage FAIT
Coefficient de charge limite - 1.200 0,000 Service Qualité Ajustement Nominal
A 0.000 Comection maxi mesure force : 0,00 %
= iy Mesure Force MVAT : 00 daN
Type de Variateur : Infranor-C01a - Mesure Force Contrdle : 0.0 daN
Réservé aux futures Applications
0,00 5 Suppression des requétes résuliats [7]
0.00 = Suppr. Cote et Force dyn. en Manu [
0.00 Cadrage courbe Trac/Comp [
T 0.00 = Cadencement Com R5232
Création : 26/04/2012 13:28:58 Modfication : ~ 26/04/2012 13:43.09 Signé : EXPERT
PC connecté a Ethernet FSA - GDF Suez Utilisateur en cours : EXPERT
7, CC);0%3; ;%- ('
7; *(30 K>+3% -
Service Gualité Ajustement Nominal
Comection maxi mesure force | 0,00 %
Mesure Force MVAT : 00 daN
Mesure Force Contrile : 00 daN
n ' '
) 2 1
% ' # L
0 # % #
/ # 2
' " '
1 , #4
/" # L C <

"#$



/<

0 < ) -0/ Y
, % -" # ., " "
) ' 0/0
, 0 L-C 1
L
( - ' ”
' , % , L
D= %
@: 0oL
* F A #-K #U

KAKKKKKRKKKKKAKKKKKAKRKAKKRKRAK KRR R KRR KR Kk *hh)%

Poste/Voie/Adr.
JIM/A |, HIM/S
Alerte Graissage
Temps total séq.
Temper. Broche
Temper. Béti
Temper. Module
Numéro séquence
Séquence BONNE

Résultat Numéro
Nb seq av Graiss
Numero de courbe
Nombre de cycle

: 000.000.001.237.160.136.001
: 29/03/2013 20/01/49,79

7,26 s
23,03 Deg.
22,99 Deg.
37,05 Deg.
1

318

#V

7;

3,% ;0

@ $



*'F1A #-K . #U 1A #YV

kkkkkkkkkkkkkkkkkhkkkhkkkhkkkkkkkkkkkkhkkkkk

Poste/Voie/Adr. : 000.000.001.237.160.136.001
JIMIA | HIM/S : 29/03/2013 20/01/49,79
Arrét Graissage

Temps total séq. : 7,26s

Temper. Broche : 23,03 Deg.
Temper. Bati : 22,99 Deg.
Temper. Module : 37,05 Deg.

Numéro séquence : 1
Séquence BONNE

Résultat Numéro : 318
Nb Seq av Graiss : 0
Numero de courbe : 17
Nombre de cycle : 1

+ 2 # #
1 * F1A # - . F 1 ,
4 * F 1A # 3 2
UA #)3%V, F ' <
# # ., . " 2
(" . 8 UA # ., V ><' %
10 " # #9
* (- :

! "# @'



C#

11 %
% < % G' %%W 6 H
%% ;%3 -
o G #H !
X /< 8 8 o 2 & W
+F 1 1 # /2 /2 /2 /
3 2
11.1 Commandes précédées de l'appui sur "Esc"
Ces commandes sont réservées au personnel SAV et ME S FABRICOM.
% 1 /' OO0
> " 0 O 00 ¢
% (L ( /
< L - , "4 #
- % /, , (R"™C3
/ 8 '#
- % # |/ 6
/ %
- % # 6
/ %
- % : 2
- ’ /H ’ 0 1
b} 6
w #o , 2
" 1 2
) < % 3 y # %
N! 2 N!
oc' o6 $¢ O 1 0O;0
() /< > " 4
aro /<
Qo /<
an /<
00 / 020 ## 08 O
Q0 OO0 OO ' 1
®0 $
0
< L 2 4 6 L
( 6 ,
/<
< ) )’
< L
2 %
1 # /n 1 /,,
/6'

@ $



C#

0 2 '4 # -
+ +C !
++C=/ ' /<
++C9/ /<
% % + % !
(@] (@] "
/< (@)
BO
nw #O2 ' l,, #'
2 (*D9 ;2 4 F
1 ( 1}
iR ) 1 ‘#
]] . 2 ' #
< % (* D9 ( (@) TEST 485 O
C I 1 I4 O O'
Controle OK
Sortie mode
Contréle NOK  ALIM G OFF DESI INT VIT NOM)
Sortie mode
C ' T # 3 -
ALIM - ' GJ2 $2X 8 $ $0J H
OFF -, [/, GJ2 $2X 8 $ % 0J $ H
DESE - , 2 ' G , 3 J2 $2X $ $0J H
INT -, G H
VIT -, G H
NOMI - G # H
C I 1 I4 O O'
PRESENCE INDEXEUR OUl G«< /| <H
ENTREE EO OUI G "1H
ENTREE E1 NON GC' 6 H

ENTREE E2 NON
ENTREE E3 NON
ENTREE E4 NON
ENTREE E5 NON
ENTREE E6 NON
ENTREE E7 NON

n#@

$



C#

C I 1 I4 O O =
18/10/2000 15/04/42,55
24,83 deg. G H
40,42 deg. G ' 8 %% ;%3 ; O= @.990. N /
21,25 deg G 2J H
c . 40 O-
Test offset :
5,6 daN
c " 4 0 ] 1O -
030,000 G 8 !, H
1,00000 G 2 8 !/, H
3000,0 G H
1,000 G (' H
1,000 G 2 H
3000,0 G _ < H
1,400 G , # (" H
4200,0 G # _ < # H
C I 1 I4 O O =

DEPLACEMENT 0,000 mm TOUR 000 FORCE -05daN FORCE

DEPLACEMENT 0,000 mm FORCE -0,5daN

C I 1 ' 4 O O =
* 6 / -
1 371,409 371,416 2084,1 2065,4 0,007 4,012
* 0 0 ) 1 ) C,, 0 #
! G H G H G H 3 <GH
G H G H
1874 48 7,455 -8,12 () () ()
) , ) 0 CcC C/1 " " "
G H " G H " GH
"R %"!
000000 ARDEP FFEEE7 6,492 7853 2106,2
%6' / 1 0 # " "
/ <
G H
* 6 / # -
1 512,17 455,622 2084,1 2021,3 0,007 4,012
* ( " ) 1 ) C,, 0 #
G'$H R G H G ;H G H 3 < GH
G ;H
1874 48 7,455 2063 () () ()
) ) 0 ' 0, #
G H " G H GH

dH
AUX -2,9 daN
B/M 1
K 06 N 6
2805,6 5,17
) ”
# G ;H
G H
B/M 1
K 06 N 6
2805,4 0,17
) G H
#
G H

@S



C#

11.2 Commandes directes

+/ < ' /! (@)
., # 9 # 2 * = #
/ # G '@QH # G(
0 #%' H
(( . H 2 4
<
)) w #oO2 , +, # , 6'
2 L
O -
Résolution dépl. 512,050 I/mm
Point Mort Haut 275,033 mm
Centrage Index 5,267 mm
Offset Initial 0,00 %
Offset Final 0,00 %
kkhkkkkkkkhhkhhkhhhhhhhhhhhhhhhhhrhhhrhhhrhrirx
0 ( (( -
+ 2 T < . F <
0 ) )) -
<'"Il- L 6 U%>V (U Vv
khkkkkkkkhhkhhkhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhhrhhhrhhhrhrix *khkkkkk
Contréle Courbe Compression Mode Tous
F1; Fmax : 8,1 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
F2; Fmax : 7,5 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
F3; Fmax : 5,7 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
F4; Fmax : 18,4 daN ; OK ;Fminl: 3,1daN; TP
F5; Fmax : 8,3 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
F6; Fmax : 288,1 daN; OK;Fminl: 123,3 daN ; OK
F7; Fmax : 32,9 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
F8; Fmax : 8,6 daN ;TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP
* * * * * * * * * * * * *kkkkkk
<' - L 6 U(+%3)V U’ vV Uu='" V , 1
Contrdle Courbe Compression Mode Relatif
F1; Fmax : 8,1 daN ;TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP;Fm in2: 0,0daN ;TP
F2; Fmax : 7,5 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP;Fm in2: 0,0daN ;TP
F3; Fmax : 5,7 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP;Fm in2: 0,0daN ;TP
F4; Fmax : 18,4 daN ; OK ;Fminl: 3,1 daN ; TP;F min2: 3,1daN ;TP
F5; Fmax : 8,3 daN; TP ;Fminl: 0,0 daN ; TP;Fm in2: 0,0daN ;TP
F6; Fmax : 288,1 daN ; OK;Fminl: 123,3 daN ; OK ;Fmin2 : 111,3 daN ; OK
<'=- L 6 U0(%V

* * * *

* *

* *

Controle Courbe Compression Mode Tous

"# @99%



C#

F1; Fmax : 8,1 daN ;TP
F2; Fmax : 7,5 daN ;TP
F3; Fmax : 5,7 daN ;TP
<' - L 6'UW;V

* * * * * * * * *

Contréle Courbe Compression Mode Tous

F1; Fmoyenne : 8,1 daN; TP
F2; Fmoyenne 7,5 daN ; TP
F3; Fmoyenne : 5,7daN; TP
F4; Fmoyenne : 18,4 daN ; OK
F5; Fmoyenne : 8,3 daN; TP

<'9- L 6U"3%V

* * * * * * * * *

Contréle Courbe Compression Mode Tous

F1; Fpoint : 8,1 daN; TP

F2;  Fpoint : 7,5 daN ; TP 2 1
F3; Fpoint : 5,7 daN ; TP

F4; Fpoint : 18,4 daN ; OK

F5;,  Fpoint : 8,3 daN ; TP ) 1
kkkkhkkkhhkkhhhkkhhhhkhhhkhhhhkhhhkrhirx

<':- L 6 U"()3+V oL.1

Controle Courbe:Profil

Debut Seuil Croissant - Fin Largeur Fixe - Mode Inc lusion

F 01; Fmax: 44,3 daN; Crb <= Max : OK; Fmin1: 0,0 daN; Crb >= Min : OK
Debut Absolu - Fin Largeur Fixe - Mode Inclusion

F 02; Fmax: 42,6 daN; Crb <= Max : OK; Fmin1: 0,0 daN; Crb >= Min : OK
Debut Largeur Fixe - Fin Fin Cycle - Mode Inclusion

F 03; Fmax: 20,1 daN; Crb <= Max : OK; Fmin1: 0,0 daN; Crb >= Min : OK

Kkkkkkkkkkhkkkhkk) \khkkkhkhkkhhkhhhkhhkkhhkrkx
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Principe

Gamme A

Position d'origine

Sélection 1

| s |
MVAT Presse

Séquence 1

Séquence N

{Synchro Hary

{Sélection N+

_ Hard e 75%
CycleT‘ cle X+1 cle X+n ‘
AN AN ]
v/ — v/ < Syrichrox
Trace H ‘
AN .
/] \ \
| W |
Cycle cle Y+n
H < Syrctyo> ‘
Trace [/ ‘
$ )L
|\l |
H
W\ Rappe
Cycleﬂ cle Z+1 cle Z+2 cle Z+  Alto
N\ :
ik
Séquence N+ Trace H
> —
| Rappel

<{Synchro Har»

(Sélection 513

Séquence de
Rappel en position

dlorigine 513

!
|
|
|
|

Chainé

Préliminaire d'étude :

Exemple

Gamme 3

Position d'origine

Séquence 43

Cycle 23

Trace 3

<{Synchro Har®

jon 513

Séquence de
Rappel en position
d'origine 513

d'E/S et définis L

diévoluer sans igréasans appel.
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1 2 3 4 5 6 7 8
9 D
4 1
Séguence d'emmanchement |
Etape 1 Etape n+1 Fin cycle
S4  — ‘ |
Pret/NonPret \17\ ‘ } ‘ ‘ ‘
i T T T
A i | | i
El L | |
Start Cycle/Arurg 1 1 | Arrurg | ¢
. .
‘ ‘
s5 @ ----------- E 1 roif -- J + fffffffffff
DebCyc/FinCyc (Top-1) N X l Top-1
|
S6 = :
GenOKJ/GenNOK ‘ | Res Gen OK/NOK
|
- : / \ [ *
E2->E5 - ‘ : -
Select_exEntrées BO B3 B5..B8 } / Entrées f >< ! _ Entrées
| E A |
E6 | :
Exra Entrée X B4 >\ | | \\< ! Entrée e
P ! ‘
E7 it S ——— /- ‘
Sync EtaM T ’__T‘ }
 S— T — 1 }E
s7 : f«ﬂ/ ﬁ: fratt
FinEtape Position Origine OkX  Crc (B.1) Crc (B.1) StepReq je S A | Position Origine Ok
| | |
S3 ; N ® | | - —
Cntl Variateur Prét X Crc (B.0) X Crc (8.6) ‘ ' Variateur Prét
S0 | | o :
StrtB | ‘ | ‘ | |
Temps de reponse MVAT Temps de boucle MVAT Temps de reponse API Temps de boucle API e diétude : dEJS et déifmis d'évoluer sans fréasans appel.
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: | 2 | : | : | s | o | ’ | g
Diagramme E/S MVAT Presse sans Automate (Info Gdesi@31(A.7 = 0)
Séquence manuelle forcee (montee/descente)

Séquence d'etalonnage forcée (compression: chlg b./
Séquences manuelles de 1 a 32 (chainage soft

S4

Pret/NonPret

E1l
Start Cycle/Arurg

3

Cycle en cours

|
‘ Fin cycle
|

umeept)e

Arrurg

S5
DebCyc/FinCyc

S6 —
GenOK/GenNOK

Frc OK

Res OK/NOK

E2->E6 -
Entrées Entrées

X1

On

E7

Sync Etape >< \

s7_ —
Position Origine Ok

Position Origine Ok

FinEtape

S3
Cntl

Variateur Prét

X

Variateur Prét

S0
StrtB

T Y
|
I
|
\
|
|

/£

Séquences manuelles forcées

E7 E6 E5 E4 E3 E2

@E10
@E10
@E10
@E10
@E10
@E10
@E10
@E10

O X X X X X

—@»—\OOOHH

CORFrRPRFROFROR

O X X X X X X

Code Roues Codeuses

Etalonnage Traction

Etalonnage Traction

Montée Manuelle avec CdF
Descente Manuelle avec CdF
Montée Manuelle directe, avec CdF *

Descente Manuelle directe, avec CdF *
* Si E5=1, Mont/Desc sans CdF (pour sortie de défaumesure de force

Légende

Etalonnage Compression Cale Haute E2 = Etalonnage/Manuelle
Etalonnage Compression Cale Basse E3 = Descente

E4 = Montée

E5 = Compression(Desc)/Traction(Mor®E11 1 1

E6 = Caleh./Caleb.
CdF = Contrble de Force

Préliminaire d'étude : Affectations d'E/S et déifimis

Séquences manuelles de 1 a 32

@E11 0 O
@E11 0 O

@E11 1 1

Code Roues Codeuses
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Diagramme E/S MVAT Presse
avec Automate

Séquence d'emmanchement

Etape 1 Etape n+1 Fin cycle
sS4 ‘ ‘
Pret/NonPret \17\ | ‘ ‘ ‘ ‘ w
T T T T T
A 1 | | |
El ‘ i i \
Start Cycle/Arurg 1 | Arrurg
1 : ‘ ‘
R \ i A, N i
DebCyc/FinCyc (Top-1) N j/ ‘ 1\ / 1\ \ V. Top-1
} .)/ } \ rrmn) iy
S6 _ ‘ | o |
GenOK/GenNOK R : Etape OK/NOK / Etape OK/NOK ¢  Res Gen OK/NOK
I ' ;
| N | | J | Esy)| o ‘
E2->E5 o o o | o] | | | |
Select extEntrées B0..B3 >< BS..BS\ | / Entrées | 'BO.. B5.. [ /Entrées | | >< | Entrees
— L T L L
| . ks | 7 Ty
E6 . ! ‘ o } ‘ :
Extra  Entrée B4 N B9 | ‘ | B4 B9 1 ‘ ‘ N\ | Entrée
g | T @ | |
jom} 7 | | | | | - |
E7 . ‘ Y " Aquittem ‘
Sync Etape | Aquﬁement \l/
I
Tomin Tap O} TRaDkTack I e S ‘
S7 ° o ° :
FinEtape Position Origine OkX Crc (B.1) X Crc (B.1) StepReq Crc (B.1) >< Crc (B.‘i) \T\ Anjomalie Position Origine Ok
]
| ; |
S3 ® ® ®
Cntl Variateur Prét ‘ X Crc (B.0) X Crc(B.0) ‘ Crc (B.0) >< Crc (B.0) ‘ J/ Anomalie ' Variateur Prét
\ |
SO
StrtB } ‘ } ‘ } }
Temps de reponse MVAT Temps de boucle MVAT Temps de reponse API Temps de boucle API P;‘_é!"'“i"a".ed‘é'““ez dE/S et définis dévol rénsans appel
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3 ‘ 4 ‘ 5 ‘ 6

| ’ | °

Diagramme E/S MVAT Presse avec Automate

Séquence manuelle figée (montée/descente) 2 modes
Séguence d'étalonnage figée (compression: cal¢ b./h
Séguence d'étalonnage figée (traction cale unique)

Séquence de rappel figee

‘ Cycle en cours ‘ Fin cycle
S4 | :
Pret/NonPret ‘ | } |
| o
El | : !
Start Cycle/Arurg Arrurg 1\ j
N
S5 ! ‘
DebCyc/FinCyc ! |
S6 —
GenOKIGenNOK Frc OK X Res\DK/NOK |
|
E2->E5 . - —R ——
Select_ex{Entrées Entrées Off, X Entrées
b
E6 | |
Entrée Entrée LlX Entrée
Extra ! / X \
:

E7
Sync Etape |

S7

D= |
e

Aqujttement

&

|
/' Anomalie ><

Position Origine Ok

|
FinEtape Position Origine OkX Crc (B.1) X Crc (B.1)
|

‘ )

S3 - A~ } . R . ~
Cntl Variateur Prét Crc (B.0) Crc (B.p) / Variateur Prét X Anomalie X Variateur Prét
|
|
|
SO ‘
StrtB j
I
Temps de reponse MVAT Temps de boucle MVAT  {Tapl>  Temps de reponse API Temps de boucle API Pﬁ:'r':i"a"e detude : dEIS et déibris ibles d'évoluer sans fréasans appel. oA
. Diagramme E/S MVAT Presse bk
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1 ‘ 2 ‘ 3 ‘ 4 5 6 7 8
Diagramme E/S MVAT Presse
avec Automate
Z 1 o | D
Séguence d'emmanchement avec contrGlemwar [z ROBOT o —
H El
de force pour detection cannelure o -
S5
Mode Cntl FRQ Mode Canr}. ||
s4 Etape 1 ‘ Etape n+1 Fin cycle
PretNonPret AN | | _— 1
A 1 | | 1
El — | | \ \ c
Start Cycle/Arurg ‘ f Arrurg
s L = | L |
DebCyc/FinCyc (Top-1) S / 1 1\ ' 1\
1 \ ) } \
S6 _— - |
GenOK/GenNOK - | Ets —J \ Eta
R et oo
E2->E5 ° ° ® . 1 |
Select_exEntrées X BO0.B3 B5..B8)| ‘ | |
| | 72 ; |
S Eme X ‘ .
Extra Entrée B4 v B9 | ‘ ‘
+ 1 | \ ‘
E7 ‘ <
Sync Etape | T | '
I S TR 1 ‘
§i7nEtape Position Origine \Ok>< Crc (B.1) Crc (B.1) StepReq Crc (B.1) Crc (B.1) \ \T\ Anomallie \ Position Origine Ok
| 3 |
(S;::,m Variateur Prét ‘ X Crc (B.0) X Crc (B.a) N ‘ Crc (B.0) X Crc (B.B) ‘ J/ Arn)malie ‘ Variateur Prét
\ \ \\
S0 X
StrtB } m ‘ } }
Temps de reponse MVAT Temps de boucle MVAT ~ <Tap> Temps de reponse API Temps de boucle API Pﬁ"::i"a".ed‘é'““e; dE/S et défnis dévoluer sans iréasans appel. s
{Turg> Temps de maintien Non-Prét  <Tcmi> Temps de cycle min Cedocn?rtg?rl;g\mme E/Sne'\;le\‘{lAé;l; Presse st deR@MSmémesd'Mseé@%ejoszL f
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MVAT Presse
Code sélection étendu

/E1 E7\ Valeur
E6 E5 E4 E3 E2E6 E5 E4 E3 E2 Hex/Dec

b9 b8 b7 b6 b%4 b3 b2 bl b0 Selection Libre fiches de cycle Entrées actives
00 O O 00 O O O O O000H/000 Code= 001 Cycle 1a384 El
00 O O 00 O O O 1001H/001 Code= 002 Cycle 1 a 384 El

" A E1l
01 0 1 11 1 1 1 O 17EH/382 Code = 383 Cycle 1 & 384 El
01 0 1 11 1 1 1 1 17FH/383 Code = 384 Cycle 1 a384 El

Selection Scraich
01 0 0O O O 180H Code = 485
01 1 0 00 O Code = 486
01 1 1 11 1 EH Code = 511
01 1 1 1 11FFH Code = 512
Selection Figée Entrées actives

10 0O O 00 O O O O0200H/512 Code = 513 Rappel pos. origine @E1  E1
10 0 0 00 O O O 1201H/513 Code = 514 Calibr.Comp. Cale haute @EE1
10 0 0 00 O O 1 O 202H/514 Code = 515 Calibr.Comp. Cale basse @EA1
1 0 0 0 00 O O 1 1203H/515 Code = 516 Calibr.Tract. @E1 El
1 0 0 0 00 O 1 O O 204H/516 Code = 517 Calibr.Tract. @E1 El
10 0 0 00 0 : O 1205H/517 Code = 518 Montée Manuelle @E1 El
10 0 0 00 O 1 0 206H/518 Code = 519 Descente Manuelle @E1  E1
10 0 0 00 O 1 1 207H/519 Code = 520 Mont/Desc E1|E6|E2|(E4+E3)

Prépositions et spéciales
0 208H Code = 521 Pré-position N°1
1 209H Code = 522 Pré-position N°2

0 21E ~position N°23
= Pré-position N°24
Code = 544 Rsr

Code = 1023 Rsrv 481
1 1 1 1 3FFH Code = 1024 Rsrv 482

Préliminaire d'étude :

d'E/S et définis

d'évoluer sans igréasans appel.
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Controle Courbe:Profil Courbe NO:

Numero de defaut courbe :

Debut Largeur Fixe - Fin Fin Cycle - Mode Inclusion Compression

F 01; Fmax: 216,0 daN; Crb <= Max : OK; Fmin1: 203,9 daN; Crb >= Min : OK

Debut Seuil Croissant - Fin Seuil Croissant - Mode Inclusion Traction
F 02; Fmax: -117,8 daN; Crb <= Max : OK; Fmin1: -184,6 daN; Crb >= Min : OK

Debut Seuil Croissant - Fin Largeur Fixe - Mode Moy enne Traction
F 03; FMoyenne: -64,2 daN;OK
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