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1. Uso del tastierino

Campo per:

Parametri (word & bit)
Tabelle di Camma
Comandi

Numero istruzioni Pico-plc

Campo per:
Allarmi (Er.xxx)
Stato (Idle, Run, Def)

Campo per:
Istruzioni PLC
Comandi

Campo per:
Valore

Tasti Funzione

E‘j Sposta il cursore da un campo
all’altro

Incrementa e decrementa il

L ::I {E::I valore puntato dal cursore
-
Conferma i cambiamenti al
E
‘_:_.
b

_.--—--:I drive

" Shift — abilita funzioni speciali
Cursore mosso dal tasto T

II

s

le
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Per utilizzare il tastierino ¢ possibile far riferimento al manuale utente oppure osservare la figura
seguente che costituisce solo un rapido riferimento.

T lin: Bottom hne
Pl g Wiadue

lumbes of operands depencs
on instruction

et porwer-ap detault Froor Pl

@+® = fepar=e tabulads

ey fialde

A questo punto ¢ possibile mettere il drive in DEF.
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1. Procedura per ripristinare la condizione di DEF sul drive

1) Si presuppone che I’azionamento no sia gia in DEF.

2) Settare, come descritto nel manuale utente, i seguenti bit rispettando la sequenza:
- Pb40.9 =0 o disabilitare via HW il drive

- Pb39.13=0
- Pb42.12=1
- Pb42.14=1
- Pb42.15=1.

Spegnere e riaccendere 1’azionamento. .. il drive ¢ in DEF (Pr23=15).
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2. Motion Wiz

In questo capitolo impareremo ad utilizzare Motion Wiz e a familiarizzare con I’azionamento.

2. Configurazione (Stepl.dat)

Passo passo genereremo il file Step1.dat che conterra tutte le informazioni di configurazione

dell’insieme azionamento-motore.
1) Apriamo MotioWiz:

Hker g Divee  nfa
D by Com  nfa

2) Guardando le prossime immagini spieghiamo quali sono le informazioni che ¢ possibile

reperire in questa fase iniziale.:

MOTIONWIZ - Help Online

Chapters in this document kd atioriaiz
Farameters
Fages
tatorz DB

Crrives DB

.................................

a0
rda
ffa
1.0
1.0

T — )

Language

SSaie S B.C.

avantiindietro

twinasse?

twinaszel

provashecan
rtert
wariodrivefiera

894949

Rev.0
Data: 14 Ottobre 2004

testl
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3) Selezioniamo il drive (HiDrive 2A) ed il motore (SMB”*60"30"1.4/220).

(E’possibile accedere a diversi motori e/0 azionamenti).

[] ®
» C— Maminal warenk T3 A)
Mominal current Wominal spead [Foi0 ding rasiFtincs Paak cuman e | {A)
Pask cuman . Paver of the brake | rvding [mH] K | T
=/ lvar 7 treoder h ok
o h bot E— ancal
] l Fas OO
=¥ ok cancel SMB_60_3000_1.4... 230V
Ritroviamo le scelte effettuate nella barra inferiore:
Divisione
Shas S.E.C
Recent configurations
avantiindietro
twinaszal
twinassel
provashecan
rtert
wariodrivefiera
j=Leiul=}
testd
Mol type:  SHB_BO0_3000_1.4..230v  Drive:  nfa
Dirive type: Lirive2-230_480 Com:  n/a
Premiamo ENTER ed andiamo al prossimo punto ( 4 ):
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4) Osserviamo la barra superiore... il nome del file ¢ “No name*”, significa che ¢ necessario

& MotionWiz - [ No name*]

Speed contral I_

Bus setting [
]

Alarms [ I

Ercoder sirm. +digital bus I_

Motor type:  SME_B0_3000_1.4..230  Drive:  nfa
Drive type:  HiDrive2-230_480 Com:  nfa

(ma non obbligatorio) procedere al salvataggio del file. L’asterisco indica che I’utente ha
effettuate alcuni cambiamenti, capiremo meglio e piu avanti il significato di questa
affermazione.

5) Salviamo il file (chiamandolo Step1) agendo sull’icona “Save”:

Rev.0

Salvajn | (3 DimoHiDrive12-07-04

I filedimo |#] Twinassel.dat
[hUpload m Twindsses,dat

B Avankilndietro, dat m YarioDriveFiera, dat
m AzionMotore, dak

| %] ProvaseCcan.dat

|-i] rtert.dak

=« &k E-

Morme file: |Step1|

Salva come: | [rata file [*.dat)

j Annulla

Salva con nome EJ E|

Data: 14 Ottobre 2004
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Soffermiamoci un memento osservando che ’asterisco ¢ scomparso...:

@ MotionWiz - [ C:\Documents and SettingsibergonzilDesktopiDimoHiDrive2-07-04\5tep1.dat ] Elil@

Operating mede; B

Speed contral }_‘ |
[ oesmm [ —— ] 7
Encoder sirm.+digital bus )_,

Motor bype: SMB_E0_3000_1.4. 230 Diive:  nfa
Drive type:  HiDrive2-230_480 Com: néa

~mm =

6) Aquesto punto possiamo inviare il file all’azionamento ma per prima cosa ¢ opportuno
accertersi che 1 parametri di comunicazione seriale tra drive e PC siano conccordi. Per
questo agiamo sull’icona Config e seguiamo quanto indicatoci dal Configuratore.
Attenzione, a questo punti, di non premere il tasto OnLine altrimenti verranno sovrascritte
tutte le informazioni fino a qui impostate.

SBC protocol configuration 3]

Carmunication

Part COmM1 -
Baudrate 13200 hd
Frame zettings E.&1 -

Protocol

Address 1]
Timeout 1000
Autodetect

Baudrate (19200
Addresz |0

0K | Cancel |

Ossertviamo ancora la barra superiore...¢ nuovamente comparso 1’asterisco... infatti i
parametri di configurazione seriale potrebbero essere cambiati ed € quindi corretto che
MotionWiz ci avvisi
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7) A questo punto possiamo provedere ad inviare all’azionamento la configurazione impostata,
per questo abilitiamo I’icona “Invia” e sguiamo le indicazioni che ci vengono presentate.

;
VBScript

¥ Parameters
[~ Cam Download

[~ Parameters

[” PicoPLC

Salvare, spegnere ed accendere il drive!

[~ Parameters Olkse

[” PicoPLC

[~ Cam

¥ Parameters

¥ PicoPLC

Osserviamo il tastierino... ’azioamento non ¢ piu in DEF.
8) Possiamo ora metterci OnLine con 1’azionamento senza pericolo che qualcosa venga
cambiato infatti azionamento ¢ PC hanno stesse impostazioni:

? | Switching to the Online mode causes the loss of &l the local data!
\-f‘/ Conkinue?
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9) Stabilito il collegamento € opportuno osservare alcune informazioni:

& MotionWiz

Operating rnode: K

\Documents and Settings\bergonzi\Desktop\DimoHiDrive12-07-04\Step1. dat*] E“E

Speed control I_
Bus setting [ I L
Alarms [ I -
i
Encader sim, +digital bus l— -+

v/ Commurication established

Mator type:  SMB_E0_3000 1 4. 2300
Dirive type:  HiDriv

Drrive:

HiCrrives - 230_400
COb1:192Q0 ADDR:0O

-230_480 Cam:

Stato comunicazione

“Parametri PC

“Parametri sul drive”

10) Vediamo se sono presenti allarmi ed in caso affermativo risolviamoli....

Rev.0

A questo punto ¢ opportuno sottolineare il fatto che le finestre del MotionWiz rispecchiano
lo stato dell’azionamento e viceversa. Proviamo ad interagire e per questo proseguiamo al

passo 10.

comando di reset mostrando il risultato sul tastierino...:

Alarms manage

Cuer voltage —
Under voltage ==l
currer

Protection br ke

transistor >

Error spead FBK init, e

Error speed FRK init,  — gl
oo

A\Iavm MOLOH PTC i

Result of encoder
fazing(Pr76)

Hardware

ansbiing (b41.5) | o e~ Driue enablin

far notare il

Simula un errore Resolver togliendo, mettendo il connettore e quindi resetta I’allarme.

Data: 14 Ottobre 2004
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11) Siamo in IDLE... possiamo far vedere che, con il Pico-plc di default, ¢ possibile far
muovere 1’asse, fermarlo ecc...Probabilmente hai, nel pico-plec, il comando di stop
sull’ingresso digitale 90.3 mentre fisicamente ¢ opportuno che si trovi sul 90.0. Controlla
tramite finestra di monitor oppure tastierino quanto detto (agisco sull’ingresso 0 e il 90.0
cambia stato). Metti MotionWiz in OffLine, modifica il Pico-plc e mostra le finestre con lo
stop ecc... “giochiamoci”...

12) Verifichiamo quanto fatto portando nuovamente il drive in DEF (con il tastierino) e
recuperiamo il file (Step1.dat) che andra scaricato nel drive (ci si attende di ritrovare il drive

in IDLE consentendoci d’interagire muovendo I’asse. Occhio al Pico-PLC!!)

- Tutto OK!

Rev.0 Paginal2di 22

Data: 14 Ottobre 2004
S.B.C.




3. Messa in servizio e taratura

Quello che ci si prefigge in questo capitolo, ¢ di recuperare il file denominato Avantilndietro.dat,
inviarlo al drive, far vedere come ¢ strutturato il Pico-plc, stamparne una copia per vedere 1’utilizzo
dei commenti, starare/tarare 1’asse in modo da prendere confidenza con la finestra Oscilloscopio.
Andando in on line il Pico-plc perde i commenti .... Ovviamente:

&| 7| : | E| B evuo IR Istuzioni: [ 27 7128

ooo1 ~
Catal el el T T
A e e e
D | g TR
nop2
1 aOD 941
P12 >j EN ENDO iR
e i . Bl >—D - pazl . . I
P122 Ce .
noo3
91‘3 SUB
T
o004 P TRV
QD.D. .91..3.
£ ¥
e m|w 4 +r|++ O @ e e|e| s
LD LOM | OR | ORM | AND |AMDM| OUT | QUTH] ADD | SUE | MUL | DIV | SET | RES | FIN
Mentre se viene richiamato il file i commenti risultano visibili.
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Vediamo 1’oscilloscopio:

Dscilloscopio

¥ for i[5 5[1 25 z

Trigger

Sorgente
f* CH1
{ D

todo trigger
" Automatico
* Mormale

" Singola

Frante

" Positivo
" Megativo
P

Entrambi

Livello

500 :‘ pmydiv

Paosizione
[00 j ms
Yerticale Orizzontale W1 bar W2 bar H bar
CHT [Welociti CH2 [Cormrente
s g] : [ ;l]o _ 50 - msidiv Ll
500 = rprnddiv a00 = Zidiv CH2

I parametri di taratura sono i seguenti:

Impostazione parametri

Farammetro W alore

|1 E |EE Lettura [rvin

17 800 Lettura Irvia

|‘I 8 |3 Lettura [rvio

| | Leftura i
OF.

Proviamo ad aumentare il Pr17; ci si attende (vedere manuale) un maggior tempo per raggiungere la
situazione di regime infatti:
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Impostazione parametri

Parametrs  Valore

IG 62 %
7 (2000 %
18 3 %
| | B

Ok

Invio

Invio
Inwio

Avremo la seguente risposta:

0scilloscopio

¥ [oi | [o o7 2| [=

CH1 [Velocita) CHZ [Corrente)

SO0 < v 0wy

Verlicale Orizzantale

50

=

= ms/div

Trigger
Sorgente
&= CH1
- CH2

Woda tigger
" Autamatico
& Nomale

" Singola

Fronte

" Positiva
" Negativa
" Entrambi

Livello

500 ﬂ pmddive

Posizione
P Hms
W1 bar V2 bar H bar

CH1
CH2

Proviamo a “generare delle oscillazioni:

Impostazione parametri

Parametro Walore

|1s |2un

|1 7 |4DD Lettura

|1a |3

Ok

Lettura Invio

Lettura Inwio
Lettura Inwio

Rev.0
Data: 14 Ottobre 2004

scilloscopio

¥ [ael[o BT 2|[=

Vetlicale
CH (Velocits) CH2 (Conente)
500 ﬁvpmﬂdlv 500 ﬁzmw

i
Trigger

Soigente

« CH1

" CH2

Modo tigger
" Automatico
* Nomdle

 Singola

Fionte
 Positivo
 Negativo
& Entrambi

Livello
500 = v
Posizione.

200 Hms

W2 bar H bar
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Torniamo ai valori consigliati Pr16=62 e Pr17=800.
Volendo rendere la risposta piu pronta aumenteremo il Pr16=200 e si ottiene:

o ][5 21 2115 o
Trigger
Sorgente
(# CH1
(" CH2
Modo trigger
™ Autamatico
* Mormale
™ Singola
Fronte
" Positiva
" Megativo
" Entrambi
Livella
500 ilpm.”div
Paosizione
200 Hms
Werticale Orizzontale %1 bar W2 bar H bar
CH1 [Velocita) CHZ [Corrente)
= E ] = s Adivy CH1
500 - v 500~ %/div = i
A questo punto possiamo ritenere conclusa anche questo capitolo.
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4. OPM 120 Posizionatore & Albero elettrico

In questo capitolo vedremo un semplice posizionamento utilizzando il modo operatico 120.
a. Mettere I’azionamero in DEF.
Inviare Stepl.dat al drive

c. Salvare il file nel drive
d. Spegnere ed accendere il drive
e. Andare OnLine

i MotionWiz - [ C:\Documents and Settingsibergonzi\Desktop\DimoHiDrive12-07-041St... E]|E|@

Gperating moaode:

Speed control —

Bus zetting [
— ]

Alarms [ I

— ]

Encoder sim. +digital bus l_

Tipo Motore: SME_B0_3000_1.4..230  Drive:  HiDrive2 - 230_400

\/ Commurication established
Tipo Drive:  HiDrive2-230_480 Com:  COM1:19200 ADDR:O

Scegliere il modo operativo 120:

i MotionWiz

Gperating moaode:

Speed control [I— T

Bus zetting [ I L
— ]
Alarms [ I 2
i
Encoder sim. +digital bus l— -

Tipo Motore: SME_B0_3000_1.4..230  Drive:  HiDrive2 - 230_400

\/ Commurication established
Tipo Drive:  HiDrive2-230_480 Com:  COM1:19200 ADDR:O

Dare conferma alle MSGBOX mostrate ed osservare il tastierino... done... vengono
automaticamente eseguite alcune operazioni che caricano i defalt del modo operativo...:
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i« 7~ B

Operating mode:

Digital lock & positioner |

Position control

Speed contral [
— ]

Encoder sim, +digital bus

Tipo Motore: SME_B0_3000_1 4., 230
HiDrive2-230_480

Crrive:
v/ Communication established

Tipo Drive: Com:

HiDrive2 - 230_400
COM1:13200 ADDR:0

Notiamo il Pb40.2 ¢ cambiato automaticamente.

Speed setpoint configuration

Analog input
[®5 - 13/14)

Ana setpoint 2nd scale(Pr3)
Freq setpaint scale (Pr4)

2>

Frequency
input
Internal setpoint (Pr5)
Freq.speed reference,
Reserved

Position control

setpoint (Pra)

Hold
setpoint
(b40.3]

Rev.0
Data: 14 Ottobre 2004
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Torniamo nella pagina principale ed andiamo nella finestra del profilo trapezio:

Digital lock & positioner {(OPM 120)

Positioner in

rogress
fh280.0)
Reset
Steady time speed
?PrlSZ)
Paosition contral
|
Acceleration Decelaration
o o) | [ ] |
(Prig4)
[ Y

Enabled FFWD
spee

Actual position
[Prz0Ll:200]

Final pasition
(Prz13:212)

| O

.
™

Abilitando il drive e variando la posizione finale Pr213:212 otteniamo il posizionamento dell’asse.
Prova a fare la stessa cosa utilizzando I’Oscilloscopio e scrivendo la quota in

(Pr213:212=100000)...

DOscilloscope

¥ ot &l [5] [12

Yertical Harizantal A bar
CH1 [Speed) CH2 [Current)
500 = ms/di CH1
= = i
200 =1 pmdiv a00 = idiv CH2

|

Trigger
Source
+ CH1
" CH2

Trigger made
" Automatic
o ;

" Single

Edge

™ Rizing
" Falling
" Both

Level
50 i 1pmddiv

Pasition

500 dims

W2 har H bar

Rev.0
Data: 14 Ottobre 2004
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5. Cambio di retroazione del loop di velocita

In questo capitolo verra cambiato il motore che utilizza un Encoder Less Wiring e spiegheremo
come configurare il tutto.

E’ necessario connetter fidicamente il motore al drive utilizzando il connettore X7 (occhio alla
PTC...) ed utilizzando il tastierino ripristinare la situazione di DEF sull’azionamento:

- Pb39.13=0
- Pb42.12=1
- Pb42.14=1
- Pb42.15=1.

- Spegnere ed accendere il drive

Aprire il configuratore scegliendo azionamento e motore:

& MotionWiz - [ Senza nome ]

- S B¢ = -
SIBICI Engli-.:h-
Recent configurations

lesswire m

avantiindistra | |
=
stepl
o
twinassel
twinassel '
proussbecan cli
fouazbcesn ! Click here select
rtert . l a rnotor
variodrivefiers -

Motor type:  MB_F0_3700_2.0.. 400 Drive:  nfa
Drive type:  HiDrive2-230_480 Com:  nfa

Entriamo e salviamo la configurazione nel file LessWirinig.dat (icona Salva).
Configurare la linea seriale (Config)

Invia 1l file al drive.

Salva, spegni ed accendi il drive
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Vai OnLine:

@ MotionWiz - [ C:\Documents and SettingsibergonzilDesktopiDimoHiDrivel 2-07-04\ essWiring. dat*]

Divisione % | &, ko
s vF RO/ RS

Operating mode

speed control }_‘
&'—'
M
Encoder sim, +digital bus )_,

Motor type:  MB_70_3700_2,0...400
HiDrive2-230_460

Drive:

HiDrrive2 - 230_400
V/ Communication established
COM1:19200 ADDR:O

Dirive type: Com:

Apri la finestra degli Allarmi:

Alarms manage

Ouer voltage ———
Under uoltage ==
Guer current =i

Drive ok
(ba1.4)

FBK error
L _
: drive =9 0 tive ansbling
Auiliary Da?:g’?:tlgrs_.
BE Mg —»
Shegksur, i Ty ok
Unde;:\?ltage_.

ﬁ}

Qyer temperature _.
environmment
Result of encader

Protection brake _.
transistor = no (R e)

Error speed FEK init e

Errar spe=d FBK init. _.

Errore FBK loop >

di posizions

Allarm maotor PTC —_—

Nota la presenza dell’errore 25.
resolver connesso al drive..

analag aue?

Banduidth limitar
(erin)

T

Tordus manmer
Pras)

Spasd vindovs |

B ]
StaedEnd of sirake

Rev.0
Data: 14 Ottobre 2004
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non ho piu il
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Speed feedback

Fezolver
iC Mone Terminal X6
(PBE5,15 = 0; PbeS.14 = 0)

SinCos + EnDat

[
(FBE5.15 = 0; PBES.14 = 1; Pre2 = 0)
Terminal 57
SinCos
[
(Ph65.15 = 0; Pha5.14 = 1; Pré2 = 1) supply
. iy prsa (e 5V (Pb 65.7 = 0;: Pb&S.6 = 0)
(PE&5.15 = 0; Pb65.14 = 1; Pré2 = 2) ™ | @ (Pb 65.7 = 0; PbeS.6 = 1)
: (™ |12v (Pb £5.7 = 1; PbES.6 = 0)
~ Incrernental encoder in square mode

(Pb&S.15 = 0; PbES. 14 = 1; Préz = 3)

Incrernental encoder in square mode

s Fr39 Terminal X9

(PEES.15 = 1; PbES.14 = 0; Pr&3 = 3)

! SSAVE, SWITCH OFF AMD THEM SWITCH OM AGAIM THE DRIVE TO APPLY THE
CONFIGURATION OF THE PORT

Seleziona, tra quelli previsti, la retroazione utilizzata: LessWiring, -2048 (- perche...) e 5V:

Speed feedback

Murmber of impulzes

Feszolver
. Mone Terminal ®&
(PBES.15 = 0; PhES.14 = 0)

SinCos + EnDat

B

(Pbe5.15 = 0; PbeS.14 = 1; Pre2 = 0]

Terminal ®B7

SinCos
[

(PhES.15 = 0: PhES.14 = 13 Pra2 = 1) T

= (* | SV (Pb&5.7 =0; PbeS.6 = 0]

& Less wiring
-

(PBE5.15 = 0; PhE5S.14 = 1; Pre2 = 2) ™ | ev (Pb &5.7 = 0; PbeS.6 = 1)
~ Incrernental encoder in square mode 2W(Phie SR il PhaS =)

(Pb&S.15 = 0; PbES. 14 = 1; Préz = 3)

Incrermental encoder in square mode

s Prs2 Terminal ¥2

(Pb&5.15 = 1; PbEe5.14 = 0; Pr&é3 = 3)

s SEAVE, SWITCH OFF AMD THEN SWITCH OM AGAIN THE DRIVE TO APPLY THE
CONFIGURATION OF THE PORT

Salve, spegni ed accend il drive.... Sei in IDLE... Il motore ¢ configurato correttamente. Puoi
salvare questi cambiamenti e provare a pilotare il motore. Usa il controllo di velocita oppure il
posizionatore ecc...

E’possibile fare una verifica rimettendo il drive in DEF ed inviando direttamenteil file appena
creato!
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