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Le mouvement bien pensé

Ce document indique une procédure de mise en service rapide des variateurs de la série ASDA_A2
avec le logiciel de programmation ASDA Soft pour I'utilisation du PR mode (Positionnement).

I ne remplace pas la documentation du fournisseur qui doit étre consultée pour toutes les
informations qui concernent ce matériel, notamment les consignes de sécurité pour l'installation et
la mise en ceuvre.

La procédure commence une fois que le matériel est correctement raccordé, le cable de liaison
variateur / PC mis en place et le logiciel installé.

ATTENTION

Le logiciel donne acces a la commande directe des
mouvements a partir du PC.
L’opérateur doit s’assurer du respect des regles et normes
de sécurité.
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Téléchargement du Logiciel et du Manuel Utilisateur : www.delta.com.tw
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Version)
Confi ti ftware f for ASDA-AJAB/A+B s
ASDA-Softvapz ~ -Onnguralion SCIWATEIOr -y, owe® XP SP3 (22bitVersion) i e 2010/01/14 =)
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DEMARRAGE DU LOGICIEL DE PROGRAMMATION, variateur raccordé au PC.

— -
BREFANAQEP LI QDY @omum|

2504 Soh - Setting
o ar | o]
_On-Line = Off-Line
Select Device : [ASDA-AZ -] A2
At Detect

mj

ASDA_Soft - Setting [ = ] ( ASDA_Soft - Setting )
COMPort | Language COMPort | Language
I © On-Line  Off-Line | I © On-Line  Off-Line |
Select Device : |ASDA-A2 -/ |A2 - Select Device : [ASDA-A2  ~| (A2 -
Auto Detect Auto Detect
[[com12] : Port_#0002.Hub_s0001 - [Icom13] : Part_s0002Hub_20001 -
Flhcoﬂ Labs CP210x USE to UART Bridge (COM12) ilicon Labs CP210x USB to UART Bridge (COM12)
Delta ASDA-Soft(V5) [ =
[ Start Auto Detect ]
Auto Detection Success!
ITI [ Manual Setting
)
A
/
[ Xcancel |[ «OK | [ @nen | [ Xcancel |[ ok £ |
AN
N
[ta A -
File Setting Tools Parameter Function Window Help
[BERsiEAI@D2 0| 00w ) =1=T
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SELECTION DU MODE DE FONCTIONNEMENT

B Delta ASDA-Soft (V5)

—

File Setting Tools

Parameter Function

Window Help

LIRS EA QRPN QD Y @orru

i

B Delta ASDA-Soft (V5) - - -
File Setting Tools Parameter Function Window Help
| B @gi BAIQ@ER LI QD ¥ @orum | mEm

m Parameter Initial Wizard

ontrol Mode Selection(P1-01)

[0x00] PT:Position control mode

[owosewe ]

| Common Setup

P

m Parameter Initial Wizard

Choix du PR Mode :

v] If control mode is changed, please reboot the servo drive to take effect!
|

Récupérer le paramétrage résidant dans le variateur :

B Delta ASDA-Soft (V5) - -~ N
File Setting Tools Parameter Function Window Help
| B R DA QRP LI Q@O F @orus | mEm

q Parameter Initial Wizard

= ﬂﬂﬂl@@:__

| control Mode Selection{P 1-01)

[Dx00] PT:Position control mode

| Common Setup

v] If control mode is changed, please reboot the servo drive to take effect!
|

B Parameter Initial Wizard

Common Setup

Position Mode Setup

Internal Speed,Torque

= = n@mla@-

Control Mode Selection(P1-01)
([0x00] PT:Position control made

0x00] PT:Pasition contral mode

IIfmntrol mode is changed, please reboot the
0x01] PR:Position control mode
[0x07] 5:5peed control mode

- :
[0x03] T:Torque control mode

[0x04] Sz:Zero speed [ internal speed command

[0x05] Tz:Zero torque f internal torque command

[0x0&] PT/5:Position control mode / Speed control mode

[0x07] FT/T:Position control mode [ Torque control mode
[0x0&] PR/S:Position control mode [ Speed control mode

[0x09] PR/T:Position control mode [ Torgque control mode
[0x04] S/T:Speed control mode | Torque control mode %
[0x0B] CANopen Mode(Half)

[0%0C] CAMopen Mode(Full)

[0x%0D] PT/PR.:Position control mode
[0x0E] PT/PR/S

[0x0F] PT/PRT

m

m

[
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Les Entrées/Sorties peuvent étre paramétrées ici (voir page 8) :

o

m Parameter Initial Wizard [ASDA-A2 Servo]

e 0| @ @] ASDAAZServoVer:1050 5ubi0

Control Mode Selection(P1-01)
| [[0x01] PR:Position control mads -] Fead from parameter fie OK!
 Digital Input(DI) Setup(P2-10~P2-17)

| Position Mode Setup —
" R Mode Setp | it [[ox04Servo on ~l® ) contactb
| Internal Speed/Torque o2 [[x00iDisabled ~| @contacta ) contacts

I D13 [[0x00]Disabled ~| @ cntacta () contactb

| D14 | [xooiDisabled ~| @ ontacta O contactb

+/ Digital Input{DI) Setup(P2-10~P2-17)

@ contacta 7 contactb

g [0 Servo Jn
[Dx0Z]Alarm Reset

[0%03]Gain switching B
- [0x04]Pulse dear

[0x05]Zero-speed CLAMP Lk
[Ox08]Command input reverse contral
[0x0&]Cammand triggered
[0x09]Torque limit Lab
[Ox0A]Gantry control function

[0x0C]Latch function of analog position command
[0x0D]Clear function of analog position command actb
[0x0E]Clear the errors of linear scale and motor encoder for fulldosed + ™

DI3

DI4

DIS

+ Digital Output({D0) Setup(P2-18~P2-22)

@ contact a (™ contact b

[0x03]Motor is at zero speed

= — [0x04]Target speed reached

[0x05]Target position completed

[Ox0e]Torgue limiting

[0x07]Serva warning

DO4 [Ox0&]Brake control b
[0x09]Homing completed P

— [0x0D]The absolute type system error
oos [Ox0E]Complete 1_11& definition of indexing coordinates cth
[Ox10]Early warning for overload i F
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Apres sélection du Mode, chargement dans le variateur.

B Parameter Initial Wizard

ﬁ-ﬂﬂ“@ ? R0

Il faut ensuite redémarrer le variateur (Mise hors tension, puis sous tension aprés quelques
secondes) pour valider le Mode choisi.

Le Mode de fonctionnement figure dans le paramétre P1-01, plusieurs modes sont disponibles :

0x00 PT: Position control mode Commande par train d’impulsions

0x01 PR: Position control mode Commande par Registres de Position

0x02 S:Speed control mode Commande en vitesse par entrée analogique
0x03 T:Torque control mode Commande en couple par entrée analogique
0x04 Sz :Zéro speed/int. Speed Cd Commande vitesse par présélection

0x05 Tz: Zéro torque/int. Torq. Cd Commande couple par présélection

0x06 PT/S : Pos.Cl/Speed CI. Cde par train d’impulsions ET Cde vitesse analog.*
0x07 PT/T:Pos.Cl/Torque Cl. Cde par train d’impulsions ET Cde couple analog.*
0x08 PR/S : Pos.Cl/Speed Cl. Cde par Registre de Pos. ET Cde vitesse analog.*
0x09 PR/T:Pos.Cl/Torque Cl. Cde par Registre de Pos. ET Cde couple analog.*
Ox0A S/T:Speed Cl./Torque Cl. Cde Vitesse Analog. ET Cde Couple Analog.*

0x0B CANopen mode (Half)
0x0C CANopen mode (Full)

0xOD PT/PR Cde par Impulsion ET Cde par registre*
OXxOE PT/PR/S Cde Imp. ET Cde Registre ET Vitesse analog.*
OxOF PT/PR/T Cde Imp. ET Cde Registre ET Couple analog.*

*Le passage d’un mode a I'autre s’effectue par commutation d’une entrée affectée a cette fonction.
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ECRAN “DIGITAL 10 / JOG CONTROL" : Entrées/Sorties et commande du moteur

Delta ASDA- - ASDA-
File Settingl—?n'n'r':l Parameter Function Window Help

BE2JAEA @EMP LI QD F O ovum | |

Lors du choix de cet écran cette information apparait : “Le moteur est automatiquement stoppé
apres une seconde si la communication entre PC et variateur est interrompue.”

Delta ASDA-Soft(V5) &

While applying software jogging control, the motor will STOP
automatically after one second if communication disconnected.

CONTROLE DES ENTREES/SORTIES :
Forcage d’une Entrée : Cocher la case puis changer I’état ON/OFF

IGHI
1 =

LT

DI1:[0x01]Servo On

[t S TR TR, R o 1 PO S B,

Visualisation de I’état d’une Sortie :

Digital Output{DO) DO Control
DO1: [0x01]5ervo ready

DO 2: [0x03]Matar is at zero speed
DO3: [0x0%9]Homing completed

DO4: [0x05] Target position completed
DO5: [0x07]Servo warning (B)

Forcage d’une Sortie : Activer le contrdle puis modifier par ON/OFF

Digital Output(DO) Enable)D0 Control
DO1: [0x01]5ervo ready

DO 2: [0x03]Matar is at zero speed
DO3: [0x0%9]Homing completed

DO4: [0x05] Target position completed
DO5: [0x07]Servo warning (B)

Enable




AFFECTATION DES ENTREES/SORTIES :
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Il est possible sur cet écran de choisir la fonction affectée a chaque entrée ou sortie et de la forcer.

Jog Control : ASDA-A2 Servo
Edit DI/O Jtem

Digital Input(DI) : ASDA-A2 Servo:Pr Mode
DI1:[0x01]Servo On

DI2:[0x04]Pulse dear

DI3:[0x16]Internal torque command selection {1~4) BitD
DI4:[0x17]Internal torque command selection {1~4) Bitl

- [0x03]Gain switching

DL [0x04]Pulse dear
pis [0x05]Zero-speed CLAMP

[0x08]Command input reverse contral
DIf [0x0&] Command triggered
pr- [0x03]Torque limit

[0x0A]Gantry control function
DL [ow0C]Latch function of analog position command
. [0x0D]Clear function of analog position command
‘ [0x0E]Clear the errors of linear scale and motor encoder for fulldosed control
: [0x 10]Speed limit enabled
- [0x11]Internal position command selection 1~64 Bitd
: [0x 12]Internal position command selection 1~G4 Bitl
- [0x 13]Internal position command selection 1~64 Bit2
"[0x14]Internal speed command selection (1~4) Bitd

e llie )

D14 [0x0Z]Alarm Reset @A
oyi: [0x02] Alarm Reset -

: [0x15]Internal speed command selection {1~4) Bit1

. [0x16]Internal torque command selection (1~} BitD
* [0x17]Internal torque command selection (1~4) Bitl
: [0x18]Speed / Position mode switching

- [0x19]Speed [ Torgue mode switching

: [0x 1A]Internal position command selection 1~64 Bit3
- [0x 1B]Internal position command selection 1~G4 Bit4
i Internal position command selection 1~64 Bit5

0x 10]Enable the setting and access of absolute system coordinates
0x 1F]Setup or dear the absolute system coordinates
0 20] Torgue / Position mode switching
0x21]Emergency stop

0x22]Reverse inhibit limit

0x23]Forward inhibit limit

0% 24]Homing origin

0x27]Return to homing origin

0x 2B]PT/PR. mode switching

0x36]Electronic cam engaging control

0x37]Forward JOG input

0x38]Reverse JOG input

0x39]Event trigger command 1

[0x3A]Event trigger command 2

[0x3B]Event trigger command 3

[0x3C]Event trigger command 4

[Dx43]Electronic gear ratio (Numerator) selection 0
[Ox44]Electronic gear ratio (Numerator) selection 1
[Ox45]External pulse inhibit

[Ox48]Motor stop

Choix de la polarité du
contact :

La fonction est active si
I'entrée est :

A=0N

B = OFF

OK sert également a
valider la fonction
choisie.

Digital Input(DI) : ASDA-A2 Servo:Pr Mode
DI1:[0x01]Servo On

DI2:[0x04]Pulse dear

D13: [0x16]Internal torque command selection (1~4) Bitd
DI4: [0x17]Internal torque command selection (1~4) Bitl
DI5:[0x02]Alarm Reset

DI&: [0y 7 7B everes inhibit limit

I— DI7: [0x23]Forward inhibit limit
| DIsOx 21 Emergency stop
DI9:[0x11]Internal position command selection 1~64 Bitd
DI10:[0x37]Forward JOG input

DI11:[0x38]Reverse JOG input

DI12:[0x00]Disabled

DI13:[0x00]Disabled

DI14:[0x1D]Enable the setting and access of absolute system ...

Entrée RAPIDE 5 ps

ENTREES EN OPTION

Choix de I'état de la
sortie lorsque la
fonction est active:
A=0ON

B = OFF

|| Enable DO Control

[0x02]5ervo On
[Ox03]Motor is at zero speed L
oo [0x04] Target speed reached
[0x05]Target position completed
DO [ox08] Torque limiting

[0x07]5ervo warning
[0x08]Brake control
[0x09]Homing completed -
[0x0D]The absolute type system error

[0x0E]Complete the definition of indexing coordinates

[0x 10]Early warning for overload 4
[0x11]Warning output
[0x12]Position command overflows
[0x13]Reverse software limit
[0x14]Forward software limit
[0x15]PR. command completed "
[0x16]CAP procedure completed

[0x17]Serve procedure completed

[0x18]Master of E-CAM locates in setting area 1

[0x19]Speed reached output U
[0x 1A]Master of E-CAM locates in setting area 2

[0x2C]Zon1 will be activated when the value of P0-02 is within P0-54 ~ P0-55
[0x30]Cutput the status of bit 00 of P4-06

[0x31]Cutput the status of bit 01 of P4-06 -
[0x32]Cutput the status of bit 02 of P4-06

[0x33]Cutput the status of bit 03 of P4-06

[0 34] COutput the status of bit 04 of P4-06

[0x35]Cutput the status of bit 05 of P4-06

[0x38] Cutput the status of bit 06 of P4-06 4
[0x37]Cutput the status of bit 07 of P4-06
[0x38]Cutput the status of bit 03 of P4-06
[0x353]Output the status of bit 09 of P4-06
[0x3Aa]0utput the status of bit 10 of P4-06
[0x3B]Output the status of bit 11 of P4-06
[0x3C]Output the status of bit 12 of P4-06
[0x30]0utput the status of bit 13 of P4-06 3
[0x3E] Qutput the status of bit 14 of P4-06 —
[0x3F]Output the status of bit 15 of P4-06
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CABLAGE DES ENTREES / SORTIES sur ASD-BM-50A ou ASD-IF-5020 :

Utilisation du 24V INTERMNE

Entrées
NPN VDD
v I
Dl x -
COM -
Entrées
PNP VDD
COM +
Bl B -
COM -
Sorties
VDD

Vaoir détail

DO x-
COmn- :l

détzil | si charge inductive )

Entrées
NPN

Entrées
PNP

Sorties

Sorties

Alimentation Externe 24V CC

VDD

COM +

+]

Alim. 24V CC

D x
COM -

VDD

-

-]

ASD-BM & ASD-IF

COM +

= |

Alim. 24V CC

O x
COM -

-

B

ASD-BM & ASD-IF

ASD-BM uniguement

Voir détail

COM-

[]-l:l - ——l_

+]

Alim. 24V CC

]

ASD-IF uniguement

Woir détail

DO x-
COM-

[+]

Alim. 24V CC

Dans le cas de l'utilisation de l'alimentation interne,

&

si le contact du relais est utilisé pour alimenter un élément en 24V CC {Frein par exemple)

il faudra utiliser une alimentation 24V OC EXTERNE pour alimenter cet élémeint.
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ESSAI DE MOUVEMENT DE L’AXE

AVANT de commencer les essais de déplacements, il est prudent de
paramétrer une limite de couple en cas de collision.
(Défaut : AL0O30)

Delta ASDA-Soft(\/5) - ASDA-A2
File Setting Tools Paran'EtEFFupcticn Window Help

| BERSAIDAGEMP LN Q@@ F O ovum|

sl 949 LRE 586 BE0

[Po-xx | P1-x% [p2-xx [ P3-xx [ Pa-xx [ ps-xx [ pe-xx [ P7-xx |

¥ 1.045 *‘Al.l!l |Code Valug = |Un|t ||M|n |Max |Defau|t |Desmphon

P1-56 ovw 120 % a 120 120 Output Overload Warning Level

P1-57 CRSHA ] % 1] 300 1] Motor Crash Protection (torque percentage)
P1-358 CRSHT 1 ms 1 1000 1 Motor Crash Protection Time

P1-59 MFIT n.n ms n.n 4an n.n

Analnn Sneed Command

Parametre P1-57 : de 0 a 300% du couple nominal. (Valeur de la limite)

Parametre P1-58 : de 0 a 1000 ms. (Durée de fonctionnement a la valeur limite avant défaut)
(Double clic sur la valeur pour accéder a la modification)

Dans cette phase la marche et I'arrét du moteur SONT CONTROLES PAR L'OPERATEUR.
Il faut régler une vitesse LENTE pour effectuer les déplacements EN TOUTE SECURITE.

Ceci permet de vérifier le fonctionnement du moteur et de choisir le sens de déplacement de |'axe.

01 01: Réglage de la vitesse de test (tr/mn)
;Z;‘g"g;:’ge‘:°5'“"g”(;‘;m"'e"“ - ;j::;u 02: Activation du couple sur le moteur
03: Commandes RECUL/AVANCE
17 (e DL AT SRS O Pt G Ty s e o 04 : Inversion du sens de rotation (juste pour
]“gh; m cette fonction).
] rpm . ., .
P ey ‘ Si case cochée : + | =sens Horaire
04 02 03

Si le couple n’a pas été activé avant de commander un mouvement, ce message d’erreur apparait :

Delta ASDA-Soft(V5) XS

You have enable the Servo first before running JOG!

10
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Inversion du sens de rotation pour I’ensemble de I'application :

Ceci permet de définir quel sens de rotation du moteur sera le sens positif de I'application.

Par défaut le sens de rotation “anti-horaire” (vu en regardant I'arbre du moteur) est le sens positif de

I"application.

Pour modifier celui-ci il faut :

Delta ASDA-Soft(V5) - ASDA-A2

File Setting Tools Paran

ction Window

Help

BlQsiDAQRPLI QO ¥ D ovu| |

Aprés chargement des parameétres du variateur dans le PC, un double clic sur le paramétre P1-01
ouvre la fenétre qui permet de choisir le sens avance (FORWARD) de I'application. Il faut valider le
choix par la touche “Write to servo”.

IL FAUDRA METTRE HORS TENSION LE VARIATEUR POUR QUE LA MODIFICATION SOIT PRISE EN COMPTE

11

TTEOTAL: [ASDA-AZ Servo] [==]r=]
=
sH |94 BZE 888 @20l
[ Po-xx | pioxk [ p2-xx [ Pa-xx [ pa-xx [ ps-wx [ pe-wx | P7-xx |
v 1,045 [k | code Value = [unit [Jmin |Max | pefault |pescription -
P7-00 PDEF50  |0x00000000 0x00000000 | OXFFFFFFFF  |0xD0000000  |PATH#50 Definition [
P7-01 PDATSO [0 2147483648 2147483547 0 PATH#50 Data
P7-02 POEES1 TaTaTe ararare 0v0NNANAR 0 0v0NNNNNAN  PATHES1 Nefinitinn
P7-03 {3} Parameter Editor] : [ASDA-A2 Serva] [=][@ ][ ==]
P7-04 _
=
P7-05 =E 9449 2%E S8& gl
F7-06 po-xx | P1-xx [ paomx [ p3omx [ pa-we [ ps-xx [ pe-xx [ p7oxx |
P7-07
P7 03 v 1.045 [l A/ @|H |Code |Value s ‘Unlt ol |Max |Default |Descr|phan -
57-09 P1-00 A PTT 142 0x0002 The Type of External Pulse Input |
o P1-01 (] L %0101 Double Clic 10F %0000 Input Setting of Control Mode and Cantral Command
P7-11 F1-02 A PSTL  SIOROOOU T w011 00000 Speed and Torque Limit Setting
P7-12 P1-03 AouT 00000 0x0000 0x0013 0x0000 Polarity Setting of Encoder Pulse Output
P7-13 P1-04 MO 100 o 0 100 100 MO 1 Analog Monitor Qutnut Pranortion
' -
N P1-05 .
i !" Parameter Setting Helper == =
P7-15 P1-06 I
P7-16 P1-07 Parameter Name Unit Adind Default 16/ 32 bit
P7-17 P1-08 . ;
P7-18 P1-03 P1-01 ChoixdusensOou 1 0x0000 16bit
P7-1% P1-10 ver On
E;ij P1-11 Input Setting of Co Mode Control Command F
- P1-12
P7-22 P1-13 Value 1 L
P7-23 P1-13 1 ] — E
P7-24 P1-15 Control Mode Setting: [[0)(01] PR:PosmonK 7& < 7 V]
P7 ’_25 Pi-16 ] 7 : Torque outpuNAfection contralN\/ i
< P1-17 ®o @1 i
“ Read-Only P1-18 Iting
| | IP1 - 19
; . Forward 4
Firmware Version: 1.045, P10 4\' —) .
- / 5
:::]l 72 P(CCW) N{CW) c_quency
P1-23 t
P1-24 | | Reverse —_ -~ G)
P1-25 ) ) 4 i8
T NiCW) P(CCW) ! r
I U : DI/O Setting Contral E
% Read-Only (@ [0]When switching mode, value of DIfO(P2-10 ~ P2-22) will remain the same. 3
Firmware Version: 1'0"5‘24_ () [1]When switching mode, value of DIfO(P2-10 ~ P2-22) can be reset to the default one for . E
NV A
Cancel ] ’ oK ] -l write to Servo B
| |
AT =
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UTILISATION DU MODE POSITIONNEMENT : PR MODE

Ce mode permet de définir des mouvements (accélération, décélération, vitesse maximum, distance
et temps d’attente en fin de mouvement) et des cycles de plusieurs mouvements qui s’enchainent
dans I'ordre défini par la programmation.

Ces mouvements seront commandeés soit par les entrées du variateur (page 23) soit par la
communication.

Delta ASDA-Soft(V3) - ASDA-A2

File Setting Tools ParameterFunctic:rl—ﬁ'i'rT‘lcw Help

Y LE DRI el |

Acces aux fonctions :

I~ PR Mode Editor

= 0900 6 G Avarzsevovenioassiba |||
12 3 4 56 7 8

1-Enregistrer une configuration. Ne pas oublier de sauvegarder son paramétrage...
2-Ouvrir une configuration en mémoire
3-Créer une nouvelle configuration

4-Charger dans le PC la configuration du variateur
Il faut charger a I’écran les paramétres contenus dans le variateur pour pouvoir les modifier.

5-Charger dans le variateur la configuration du PC.
6-Aide
7-Mot de passe

8-Stop action

12
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Speed, Time Setting donne accés aux réglages des rampes (accélération/décélération), des temps
d’attente et des vitesses. L'utilisateur peut modifier la valeur des différents parameétres disponibles.

i’ Delta ASDA-Soft(V3) - ASDA-A2 Servo

File Setting Tools Parameter Function Window Help

(B RsAiEA@BP LI Q@ § Do =T

-
{5 PR Mode Editor o ==
= @ \,@ .1@ 9 & @l ASDA-AZ Servo Ver: 1045 Sub:24 ‘ | ‘

—> e ¥

T 20 () B52) (165500
Delay Time ACO1 300 {ms) (P5-21) (1~65500)
ACD2 500 (ms) (P5-22) (1~G5500)
ACD3 600 {ms) (P5-23) (1~65500)
ACD4 800 ms; 5-24) (1~65500,
Software Limit ) (=25 ( ) I | show currrent PR. Path
ACOS 300 (ms) (P5-25) (1~65500)
Decel.time of protection Run PR. Path 0
ACDE 1000 (ms) (P5-26) (1~65500)
Ewvent ONJOFF Setting Stop PR. Path
_rommg setng___| a2 - e
- -
T T ACO3 1500 {ms) (P5-28) (1~65500)
Homing Speed Seting ACD9 2000 (ms) (P5-29) (1~65500)
e ACI10 2500 {ms) (P5-30) (1~G5500) Indexing Coordinates Wizard
ACI11 3000 {ms) (P5-31) (1~65500)
PR#01] T:0 AC12 5000 {ms) (P5-32) (1~G5500)
[PR=02] T AC13 3000 (ms) (P5-33) (1~G5500)
[PRZ03) T:0 AC14 50 (ms) (P5-34) (1~65500)
PR#04] T:0 AC15 30 (ms) (P5-35) (1~G5500)
[PR#05] T:0 P5-40~P5-55: Delay Time
P5-60~P5-75: Internal Target Speed
[PR#08] T:0
[PR#07] T:.0
[ -
* [[75 5200535 Accel / Decel Time
Accel / Decel Time P5-40~P5-55: Delay Time | speed. lime bettng 0| e 3% Accel | Decel Time
Doy Tom  P5-60~P5-75: Internal Target
Internal Target Speed bLYO1 100 (ms) (P5=41) (0~32767) e e T e e e Gt
| General Parameter S... DLYDZ 200 (ms) (P5-42) (0~32767) (| Goneral Parameter s PavaL 0.0 {rfmn) (PS61) (0. 1~6000.0)
Ererr e s ||| owves 200 (ms) (P543) (0~32767) Beclronic Gear Rater Povi2 0.0 i) (620 (0. 1-5000.0)
Software Limit | oo 500 (ms) (P5=4) (0~32767) Saftware Limit ||| rovoz 0.0 {rfmmn) (P63} (0.1~6000.0)
Decel.time of protection o e () P5-45) (O~32767) Decel trme of prutectin Fovis 200 () (P63) (0.1-6000.0)
ouros 0 = s Event ONJCFF Selling POVDS 00.0 fefmn) (P65 (0. 1-6000.0)
POVDS 500.0 ffrm) (P5-68) (0.1~6000.0)
DLY07 1500 547) (0~3276
Homing Mode ) e () e rav? 800.0 i) {PS67) (0.4-6000.0)
- - BLo 2000, (ms) (P5-48) (0~32767) Hamng Speed Settng POV 1000.0 {pimin) {PS-68) {0.1~6000.0)
Homing Speed Setting
DLY03 2500 (ms) (P5-49) (0~32767) Homng Definson sav0e 1300.0 fohmin) {PS-68) (0.1~5000,0)
Homing Definition | PR Mode Setting. |
— DLY10 3000 (ms) (P5-50) (0~32767) A - POVED 1500.0 frfrin) [PS-70) (0. 1-6000.0)
= T
PREDT T DLY11 3500 {ms) (P5-51) (0~32767) ::w;; o POV 1800.0 frfmin) (PE-T1) {0, 1-6000.0)
DLY12 4000 (ms) (P5-52) (0~32767) BO¥L2 20008 brimin) (PS-72) (0. 11+6000.6)
[PR#0Z T:0 BRI o1z 23000 i) (P5-73) 0. 16000.0)
DLY13 4500 (ms) (P5-53) (0~32767) Frsaq T = = = -
[PR#03] T:0 POV 2500.0 frjmin) (P5-74) {0.1~6000.0)
e DLY14 5000 (ms) (P5-54) (0~32767) Freas] T4 o = Py T
- B FPr=06] T
e DLY15 5500 (ms) (P5-55) (0~32767) EiE

Ces parametres seront utilisés dans les différents réglages qui suivent.

Accel/Decel Time Rampes en millisecondes pour passer de 0 a 3000 tr/mn
Delay time Temporisation en fin de mouvement en millisecondes
Internal Target Speed Vitesse du déplacement en tour/minute
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General Parameter Setting

SISN'T

Le mouvement bien pensé

5 PR Mode Editor =@ =]
EHO99a 68 | ASDA-AZ Servo Ver: 1045 Sub:24 | | |
|_Speec, Time Setiing_ Ry Electronic Gear Ratio ¥
Accel [ Decel Ti
SsliEecline P1-44: Electronic Gear Ratio (Numerator) (1) 1280000 (1~ 536870911)
Delay Time
P1-45: Electronic Gear Ratio {Denominator) (M) 2000 (1~ 2147483647)
Internal Target Speed
| > c | e Limit
_ P5-08: Forward Software Limit 2147483647 [JEnable  (-2147483648 ~ 2147483547)
Software Limit 1| P5-03: Reverse Software Limit -2147433648 [TEnable  (-2147483648 ~ 2147483647) I | show currrent PR, Path
Decel.time of protection P5-03: Decel. time of protectin Run FR. Path o
Event ON/OFF Setting PL{CCIWL): [ac1s: 30 p5-335) v Stop FR. Path
_Homing setting__ ||} || ey e =
Homing Mode
Homing Speed Setting SPL: [ac1: 50 p5-39) -
Homing Definition SNL: [AC14 . 50 (P5-34) = ] Indexing Coordinates Wizard

Electronic Gear Ratio permet d’établir le lien entre le moteur et I'axe utilisateur.
Numerator: Nombre de points pour un tour moteur
Denominator : Nombre d’unité utilisateur pour un tour moteur

Moteur : 1280000 pts/tour

Application : 1 tour moteur = 20.0000 (mm)

Numerator = 1280000 (points/tour) Denominator = 200000 (*0.0001mm)
Pour un mouvement de 12.5000 mm, il faudra écrire : 125000

Exemple :

Dans certains cas, le numérateur peut étre inexact : ex : plateau (360°) avec réducteur 1 :7
360/7 = 51.4285714.... ce qui nous ferait écrire qu’un tour moteur (1280000) correspond a un
déplacement de 51.4285° ce qui n’est pas exact et qui fera cumuler une erreur a chaque tour.
Il vaut mieux écrire : 7 tours moteur = 1 tour plateau, soit : 8960000/3600000(360.0000)

Software Limit défini les limites de déplacement (en unité utilisateur)
Forward Software Limit : limite en sens AVANCE Ex : 2000000 (200.0000mm)
Reverse Software Limit : limite en sens RECUL Ex : -50000 (-5.0000mm)

Decel. Time of Protection défini les rampes utilisées dans les cas suivants :
PL: Limite par Fin de course en sens Positif

NL: Limite par Fin de course en sens Négatif

SPL:  Limite Soft en sens Positif

SNL: Limite Soft en sens Négatif

OVF: Défaut

STP:  Stop

Event ON/OFF Setting défini les actions a mener lorsque les entrées définies comme
événement sont activées.
EV1 a 4, Front montant ou front descendant

14
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Le mouvement bien pensé

Homing Setting défini le cycle de mise en origine.

B PR Mude Editen
raEreeesy
[ speeaimn serton )

Berel | el Trme

Vo Harming Moz 0 oy
Dty Teme:

e Sagerad Bt ¥ Foetun 1o 2 pules -
Infemsl Target Speed e
. T Liewt Setiing: 2:0 Showet areer -
Bectroric Coar Rato Hioming Speed Setting
Sctware Lt PE0E 1 15t Speed Sering af Hgh Snsed Haming w00 .1~ 200.00 Bl (5 et PR, Pt

o % 2 PR o
B ¥ SRR P5-D5 1 2nd Soeed Seting of Low Speed Homng 10 0.1~ 5000y ¥ Rath

Evend OMJOPF Zetiing P, P01 B Sto P Path
ECTITEETTI | s e =
Honngsde

Hamrg Sored Settng ACC ¢ Accsieraton Tre 400 : 200 (P3-20) -
Homing Dervson DEC1: istDeceleraten Tme 400 ; 200 (P53 - Endeag Covrdimates Wicord
[ rmrioce seuma. [l T oy e e e

ey To

Faecz T DLF ¢ Dielay Troe: ]

Frmy T DT : Aevisbon mode, e ptowes o7

Praed] o

]

precs] T

preoT T

& 0 Deable buenrg funcion
1 Frisbie horning fncton

P01 ¢ Hoamang Decten Vakie 0 [EE R

']
FR=08] T:0
prrcy] T:0
pRa] T
FRel T
PREg To
FRal] T
Freiq T

P o =
Basisl T x

Homing Mode (Y et Z sont utilisés ou non en fonction de X)

Homing Method-X Avance jusqu’a atteindre le FdC de Limite du sens Positif
Recul jusqu’a atteindre le FAC de Limite du sens Négatif
Avance jusqu’a passage du capteur d’origine de OFF a ON
Recul jusqu’a passage du capteur d’origine de OFF a ON
Avance jusqu’au Top Zéro Codeur

Recul jusqu’au Top Zéro Codeur

Avance jusqu’a passage du capteur d’origine de ON a OFF
Recul jusqu’a passage du capteur d’origine de ON a OFF
Définit la position courante comme Origine

Avance jusqu’a la butée mécanique*

Recul jusqu’a la butée mécanique*

Retour vers Top Zéro Codeur

Avance vers Top Zéro Codeur | action aprées Homing method
Pas de mouvement

Arrét et Alarme ] Si I’un des FdC de limite est
Inversion sens de recherche | atteint pendant le cycle.

Signal setting-Y

Limit setting-Z

PR ONFRFODOOONOUAL,WNERO

Homing Speed Setting

High Speed Setting 0.1 a 2000 tr/mn (vitesse pour homing method)

Low Speed Setting 0.1 a 500 tr/mn (vitesse pour signal setting))

Homing Definition

PATH: Stop ou mouvement PRO1 a PR63 (automatiquement aprés le Homing) **

ACC: Rampe d’accélération

DEC1: lere rampe de décélération du Homing Method

DEC 2: 2eme rampe de décélération du Signal setting (toujours égal a la rampe de STOP

DLY: Temps d’attente

BOOT: Activation a la mise sous tension ou NON

Homing Definition Value: Valeur de la position “Home“ (position exacte du Top Zéro Codeur).
*|| existe une limite de couple spécifique pour ce mode (P1-87 & P1-88)

**le moteur est toujours arrété APRES le top zéro (temps de décélération). Le PR sert d’offset si besoin.
On peut utiliser le PR en tant que position absolue égale a Homing Definition Value pour retour a la position réelle du top 0.

Ex: HDV =0, arrétréel a0+n et PRxx = Position Absolue Zéro donc retour a Zéro.
On peut régler le HDV a une valeur inférieure a la position HDV voulue et utiliser le PR en absolu pour arriver au HDV voulu.
Ex: HDV =-100 arrét réel a -100 +n et PRxx = Position Absolue Zéro pour avance jusqu’au Zéro

Les cycles doivent étre choisis en tenant compte des éventuels rattrapages de jeux mécaniques.
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Le mouvement bien pensé

PR Mode Setting

Les mouvements sont désignés par PRO1 a PR63

Pour chacun d’entre eux il faut choisir un Type :

Type Setting : En fonction du type de mouvement choisi, différentes options sont possibles

{5 PR Mode Editor

E0FH06 @ﬂ ASDA-A2 Servo Ver: 10455ub:24 | | |

| | Setting PR Now Path #1

Homing Definition P6-2:130[0x00000082] \-@ Read this path data
:> */ PR Mode Setting P6-3:2000[0x000007D0]
TVPE settis

PR=01] T 4 =
PrR#07 T2 1 [0 :NjA M
PR#03 T2 4 [1] :Constant speed control

[2] :Single positioning contral. Motor stops when positioning is complete.
PR#04] T:0 [3] :Auto positioning control. Motor goes to the next path when positioning is complete.

[7] 11ump to the spedified path
[PR#05] T:0 [8] :Write the spedfied parameter to the specified path
PR#08] T [?XA] : Index Position control

mREnT T

N/A  Non Utilisé

Constant Speed Control (Déplacement a vitesse constante)

TYPE settings -

(11 :constant speed control -

A

OPT options

INS : When this PR is executing, itinterrupts the previous one: ® oD o 1¥ES

AUTO : Auto move to next PR when completed 8 0:NO 1:YES

UNIT : Unit : @ 0.1rpm @ 1: PPS (PUU per sec)

Speed,Time Setting
ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm) WmE=13-333 ms
DEC : Time Index of decelerating from rated speed(3000rpm) |ACO0 : 200 (P5-20) - [Time=13.333 ms

m

Data

Target Speed 2000 (-60000 ~ 60000)

OPT Options
INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours OUI/ NON

AUTO : Démarrage du PR suivant apres I'arrét OUI / NON
UNIT: 0.1 tr/mn ou 1 unité utilisateur/sec

Speed, Time setting

ACC: Rampe d’accélération
DEC: Rampe de décélération
DLY: Temps d’attente

Choisir dans les valeurs prédéfinies

Speed,Time Setting

ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm)  |ACOO : 200 (P5-20) ¥ |Time=13.333 ms

ACO0 : 200 (P5-207
DEC : Time Index of decelerating from rated speed(3000rpm) ACO1 : 300 (P5-21)
ACO2: 500 (P5-22)
N ACO3 : 500 (P5-23)
ACD4 : 800 (P5-24)
ACO5 ;: 900 (P5-25,
DLY : Delay time index ACOG + mmtp(ps_zjs)
ACO7 : 1200 (P5-27) i

>

Time=13.333 ms

[.m

Data
Target Speed : Vitesse demandée
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Le mouvement bien pensé

Single Positioning Control, Motor stops when Positioning is completed.
Mouvement simple (Arrét apres positionnement)

TOE et

|:> @ s r— =
OPT options.
IS - When this PR is executing, it nternupts the previous one: & 0D 1S
CHLP : Cwverlap the next PR.When opverlaped, dabie OUY ® 0:NO 1L:YES

CMEEd of position command
00+ AlrS Abschite Posbon, CMD=DATA

01 1 REL Aelative Pesition, CHO=Corrent Positon 1DATA
B 10 : BV Incremental Posibon, CHD =~Frevous CMO-HOATA

111 CAP Capihare in high speed, CMD =Captured +DATA

Speed,Time Setting

WEC s Time Indes of scoslerating o rabed speed(3000m) | 000 = 200 (F5-20)  |Time= 1,333 s
DEC = Time Inddew of decrierabing from rated speed{3000res) | AC00 : 200 (P5-20) «|Tmes 333 ms
50 : Target speed ndex POND0 ¢ 20,0 (P5-60) » [0

DLY : Deslay e e L0010 P53 -

Data

Position CHD DATAPULY) 000 (-2147483648 ~ 2147483647)

OPT Options

INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours OUI/ NON
OVLP : Remplace le mouvement en cours, attente supprimée. OUI / NON
CMD: 00 ABS Position Absolue Commande = Data

01 REL Position relative Commande = Position courante + Data

10 INC Position incrémentale Commande = Commande précédente + Data

11 CAP Capture Haute Vitesse Commande = position capturée + Data

Speed, Time setting

ACC: Rampe d’accélération utilisée

DEC: Rampe de décélération utilisée
SPD: Vitesse Utilisée

DLY: Temps d’attente utilisé

Data

Position CMD Data: Position demandée

Auto positioning Control, Motor goes to the next path when positioning is completed

Mouvement combiné (le pas suivant est activé apres le positionnement)

TYPE settings

|:> S i o e e -
DT optians
105 - Whesn s PR 18 evecuitng. I INETLONS e (revious ond: ® 0o LS
TP+ Choerioe e et PRLWher conerslaned, dhsabie OLY e e

Mg of postion command
10 2 A8 Absolute Poson, CMD=CATA

01 : REL Rordative Ponition, EMDmCurnent Postion #DATA
& 10 INC Incrementsl Posiien, CMO=Frevious CMD-HOATA

11 CAP Capture i hvgh seed, DMD=Captured 4DATA

‘Speed, Time Setting

ACE : Time [rabex of acerlerateg o raked specd{3000rpm) | ACDD & 200 5-20) = |1 X33 e
DEC : Time Index of deceleratng from rated speed{J000rmm) | ACOD : 200 (PS-20) = Time=1.303ms
PO Toeget speed e POV £ 20,0 (P5-4) = %01

LY : Delay time e DLYe0 0 (P54 -

ata
Fosmon CMD DATARLL) 2000 (21479800648 ~ 2147483647)

OPT Options

INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours OUI/ NON
OVLP : Remplace le mouvement en cours, attente supprimée. OUI / NON
CMD: 00 ABS Position Absolue Commande = Data

01 REL Position relative Commande = Position courante + Data

10 INC Position incrémentale Commande = Commande précédente + Data

11 CAP Capture Haute Vitesse Commande = Position capturée + Data
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Le mouvement bien pensé

Speed, Time setting

ACC: Rampe d’accélération utilisée

DEC: Rampe de décélération utilisée
SPD: Vitesse Utilisée

DLY: Temps d’attente utilisé

Data

Position CMD Data: Position demandée

Jump to the specified Path (Saut vers le mouvement spécifié)

|:> e
OPT aptiont

65 3 Ve i P iy mmcing. € et the previous one: & gy P

ELT : Delay e rudea DY 8 FE-50)

Data

55 A 35 S e PR b e

OPT Options
INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours OUI/ NON

Speed, Time setting

DLY: Temps d’attente utilisé

Data

Jump to the specified PR : saut vers PRO1 a PR63

Write the specified parameter to the specified path
(Ecrire une donnée dans le paramétre spécifié)

"
|:> e
OFT options

NS - When £ P51 EXBCLtng, it iNGSFTUDES the previous one:

BICB : vurte i DEPROM when wriing b pematsr = g LS

PAR, (1Y Setup

Tapet 0: Perameier S1P0 =0 - Fews versen [lead-ondy Parwmatarr]

DY : Dy e rcken Lo 0 PE40)

vata

0 Cortant | 0 v | (045 = 2088y

OPT Options
INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours OUI/ NON

AUTO : Démarrage du PR suivant apres I'action OUI / NON
ROM : Ecriture dans 'EEPROM OuUl / NON
PAR, DLY setting

PAR: Choix du paramétre

DLY: Temps d’'attente utilisé

Data

Constant, Parameter, Data Array ou Monitor Variable : Donnée a écrire
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Le mouvement bien pensé

Index Position Control

Cette fonction permet de contréler les déplacements d’un plateau tournant.
Les mouvements peuvent étre définis un par un ou en utilisant I’assistant :

-D Show currrent PR. Path !r ASDA_Soft =i
- Index Coordinates Setting Wizard
Startof PR Path: 10 A 0 [ set the interval between two paths

knife numbers (Patf B | &

P2-52 Indexing Coordinates Scale (PUU) : 36000 C

tes

Knife numbers {Path Size)

INS : Interrupt the previous path
@ 0:NO ) 1:YES

OVLP : It is allowed to overlap the next PR. When overlapping, please set DLY to O:
@ 0:ND 01 1:YES

DIR : Moving Direction

@ 0:Always move forward (forward rotation) Ez'ss_rnt"igg e PUL)
oordinates Scale

() 1:Always move reverse (reverse rotation) D
() 2:The shortest distance

S_LOW : speed unit
@ 0:0.1r/min ()1 0.01r/min

ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm)
DEC : Time Index of decelerating from rated speed(3000rpm) E
SPD : Target speed index
CLY : Delay time index

Calculate Electronic Gear Ratio

F Gear A 1

GearB 1

Click OK to download all index parameters and P2-52

oK <—|

Dans cet exemple on a choisi :

A

B
C
D

Le premier PR a utiliser : 10

Le nombre de positions : 6

Le nombre total d’unité utilisateur pour un tour : 36000 soit 360.00 degré
La direction utilisée pour rejoindre la position demandée :

Celle-ci sera demandée comme un autre PR (page 18)

La vitesse, les rampes et le délai d’attente.

L'assistant calcul les parametres P1-44 & P1-45 a partir du rapport indiqué F | (réduction entre
moteur et plateau et définit entierement les PR qui seront utilisés :

6 PR a partir de PR-10:

| [PRE10] T:10

PR#11] T:10
[FR#12] T:10
[FR#13] T:10
[PR#14] T:10

I—| 1—| = = =] =

[PR#15] T:10
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[ al Para 5| TVPE settings B
3 .
Electronic Gear Ratio [[xAl : Index Position control -
Software Limit OPT options
Decel.tme of pratection INS : Viihen this PR is executing, it interrupts the previous one: ® 0O LYES
Event ON/OFF Setting |
- oming Seitng. .| | B Overlap the next PR.\When apverlaped, disable DLY & 0O LYES
o DIR
Heming Made R A FA @) 0:Forward (Always move forward)

() 1:Reverse (Always move reverse)

Homing Speed Setting (7) 2:The shortest distance

Homing Definition

5_LOW : speed unit ® 0 :0.1r/min 1: 0,01 rimin
preoy T2 L AUTO : When this PR is camplete, it wil execute the next PR automatically ® 010 0 1vEs
Pre0z] T2 1 Speed,Time Setting
FrRe03] T2 L ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm) E
JEEEET IR DEC : Time Index of decelerating from rated speed(3000rpm) |ACDO : 200 (P5-20) -
Pr#0s] T2 L
SPD : Target speed index POVOD : 20.0 (P5-60) -
[PR#06] T
PRE0] T DLY : Delay time index DLY0O : 0 (P5-40) =
[PR#08] T
[PR#03] T R
Data
20 L
Ll W) - Data 0 0~(P2-52-1)
s ron |
EEE | . a0 on(pa52:1)
s
T L
LU 10) Data 12000 0~(P2-52-1)
10 1L
PrR#11] Tio L . 18000 0~(P2-52-1)
PR#12] T:10 L
0 L
[Pl =0 Data 24000 0~(P2-52-1)
PR#12] T:10 L
FR#13] T:i0 4
[PR#1 Ti0 = Data 30000 0~(P2-52-1)
FrR=12] T:10 &
Pr#13 T 4
FrR=14] T:10 &

H

OPT Options
INS: Lacommande de ce mouvement interrompt le mouvement en cours
OVLP : Remplace le mouvement en cours, attente supprimée.
DIR : 0 : toujours vers I’avant
1: toujours vers I’arriére
2 : le plus court

S_LOW :vitesselente 0:0.1tr/mn 1:0.01tr/mn
AUTO : en fin de mouvement, PR suivant exécuté NON / OUI
Speed, Time setting

ACC: Rampe d’accélération utilisée

DEC: Rampe de décélération utilisée

SPD: Vitesse Utilisée

DLY: Temps d’'attente utilisé

Data

Position CMD Data: Position demandée
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Le mouvement bien pensé

Sur les écrans du PR Mode, la case permet de transférer dans le variateur les
parameétres des mouvements.

Les commandes ci-dessous permettent de démarrer un mouvement a partir du logiciel :

N° du mouvement en cours (utile lors d’une chaine de mouvements)

I | show currrent PR, Path

Démarrage | > RunPR. Path | 2 <:| ° du mouvement a démarrer

Arrét - Stop PR, Path

To trigger Position Command, you
have to Serva On first! <:| Message d’erreur si le couple n’est

pas validé au moment du démarrage.
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Exemple de paramétrage d’un mouvement incrémental :

SISN'T

Le mouvement bien pensé

Entrainement d’une vis au pas de 20mm >>> “Dénominator” = 200000 (200000 unité pour un tour

moteur) soit : 20.0000 mm

|_Speed,Time Setting i

E * Electronic Gear Ratio
Accel [ Decel Tme

Delay Time

| Internal Target Speed

Decel. time of protection “ P5-03: Decel. time of protectin

P1-44: Electronic Gear Ratio (Mumerator) (N1) 1280000

P1-45: Electronic Gear Ratio (Denominator) (M) 200000

General Parameter S - sﬂﬂmm Limit
_ P5-08: Forward Software Limit 2147433647 [JEnable  (-2147483648 ~ 2147483647)
Software Limit 3 P5-09: Reverse Software Limit -2147483648 [T Enable (-2147483648 ~ 2147483647)

(1 ~ 536870911)

(1 ~ 2147483547)

e e = | FETUR LT

Définition du mouvement “PR0O1“ :

S 1

TYPE : Positionnement simple, le moteur s’arréte en fin de mouvement.

OPT: mode INCincrémental.

ACC: 200 ms pour aller de 0 a 3000 tr/mn.

DEC: 500 ms pour aller de 3000 a O tr/mn.

DLY: 0 seconde, pas de temps d’attente en fin de mouvement.
Data: 600000 soit 60.0000mm (= 3 tours moteur).

2e 04240 o IIEG |

» || Setting PR Now Path #1
P6-2:2[0%00000002]

S e e 6-3:0[0x00000000]

| Read this path data

Software Limit

OVLP : Overlap the next PR.WWhen opverlaped, disable DLY
Decel.time of protection

Event ON/OFF Setting CMD:End of position command

Homing Mode

Homing Speed Setting

Homing Definition

Validation du couple sur le moteur : Servo ON

Delay Tme  TYPE settings B
Internal Target Speed [[2] :Single positioning control. Motor stops when positioning is complete. ']

General Parameter 5.. | * OPT options
Blectronic Gear Ratio * || ||| 15 : When this PR is executing, itinterrupts the previous one: & 0:NO 1:vES

*secaTme seeng

_E ACC : Time Index of accelerating to rated speed(3000rpm) =
R IRT 0 DEC : Time Indiex of decelerating from rated speed(3000rpm) =
[PR#03 T:0

SPD : Target speed index POV1S:3000.0 575 v |[]x0.1

R0 T:0
[PR#08] T:0
PR#07] T:0
[PR#08] T:0 e
[PR#09] T:0 Position CMD DATA(FUL) 500000 (-2147483648 ~ 2147483647)
FRE10] Ti0

(| show currrent PR. Path
Run PR. Path 5
Stop PR, Path

® 0:NO © LYES

=
=4

: ABS Absolute Position, CMD=DATA

(71 01: REL Relative Position, CMD=Current Position+DATA
(@ 10 : INC Incremental Position, CMD=Previous CMD +DATA
o1

: CAP Capture in high speed, CMD=Captured +DATA

Indexing Coordinates Wizard

-

2‘ Digital 10 / Jog Control : ASDA-AZ2 Servo

|| Edit DI/0 Ttem | Disable |(@ Help |

Digital Input{DI) : ASDA-A2 Servo:Pr Mode
DI1:[0x01]Servo On

DI2:[0x04]Pulse dear

DI3:[0x161Internal toroue command selection {1~4) BitD

Apreés définition du PR a démarrer,

Chaque action sur la touche “Run“ commande un mouvement.

Enable

|:| on/Off
P e i

22




[EISNT

Le mouvement bien pensé

Exemple de pilotage de mouvement a partir du connecteur CN1 :

Il faut configurer les entrées en fonction du besoin de I'application. Pour piloter un
mouvement il faut commuter les entrées préalablement affectées aux fonctions de sélection
de mouvement (Internal position command selection) et valider par départ cycle (Command Triggered).
Exemple :

Digital Input{DI) : ASDA-AZ2 Servo:Pr Mode Status Enable

DIL:[0x01]Serve On
DI2:[0x11]Internal position command selection 1~64 Bit

g D13:[0x12]Internal position command selection 1~64 Bitl

DI4: [0x24]Homing origin

D15:[0x23]Forward inhibit limit

DI&: [0x22]Reverse inhibit limit

|:> DI7:[0x08] Command friggered

DIS:[0x27]Return to homing arigin

= e [

= e [

~ fimEF

= e [

NENENEEN S

2 entrées de sélection permettent de choisir 4 PR. |l faut 6 entrées de sélection pour 64 PR.
PR-00 = Cycle de mise en origine.

PR PO5S5 | PO5S4 | POS3 | POS2|| POS1 | POSO ||CTRG PO55 | PO5S4 [ POS3 | POS2 | POS1 | POSO | CTRG
0 0 0 0 1] 0 0 M 32 1 0 0 0 0 0 A
1 0 0 0 0 0 1 A 33 1 0 0 0 0 1 A
2 o 0 0 ] 1 0 M 34 1 0 o 0 1 1] A
3 0 0 0 0 1 1 M 35 1 0 0 0 1 1 A
4 o 0 0 1 0 0 M 36 1 0 o 1 0 o A
5 o o o 1 o 1 A 37 1 o o 1 o 1 A
6 0 0 0 1 1 0 M 38 1 0 0 1 1 0 il
7 0 0 0 1 1 1 M 39 1 0 0 1 1 1 A
B 0 0 1 0 0 0 A 40 1 0 1 0 0 0 A
9 o 0 1 ] 0 1 M 41 1 0 1 0 0 1 A
10 0 0 1 0 1 0 M 42 1 0 1 0 1 o A
11 o 0 1 ] 1 1 M 43 1 0 1 0 1 1 A
12 o o 1 1 o o A 44 1 o 1 1 o o A
13 0 0 1 1 0 1 M 45 1 0 1 1 0 1 il
14 0 0 1 1 1 0 M 46 1 0 1 1 1 0 A
15 0 0 1 1 1 1 A 47 1 0 1 1 1 1 A
16 o 1 0 ] 0 0 M 48 1 1 o 0 0 1] A
17 0 1 0 0 0 1 M 45 1 1 0 0 0 1 A
18 o 1 0 0 1 0 M 50 1 1 o 0 1 o A
13 o 1 o o 1 1 A 31 1 1 o o 1 1 A
20 0 1 0 1 0 0 M 52 1 1 0 1 0 0 il
21 0 1 0 1 0 1 M 53 1 1 0 1 0 1 A
22 0 1 0 1 1 0 A 54 1 1 0 1 1 0 A
23 o 1 0 1 1 1 M 55 1 1 1] 1 1 1 A
24 0 1 1 0 0 0 M 56 1 1 1 0 0 o A
25 o 1 1 0 0 1 M 57 1 1 1 0 0 1 A
26 o 1 1 o 1 o A 38 1 1 1 o 1 o A
27 0 1 1 0 1 1 M 59 1 1 1 0 1 1 il
2B 0 1 1 1 0 0 M 60 1 1 1 1 0 0 A
28 0 1 1 1 0 1 A 61 1 1 1 1 0 1 A
30 o 1 1 1 1 0 M 62 1 1 1 1 1 1] A
31 0 1 1 1 1 1 M 63 1 1 1 1 1 1 A

Front montant de I'entrée
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Le mouvement bien pensé

AUTO GAIN TUNING - Réglage automatique des gains

Cette fonction permet de définir un cycle d’aller-retour. Pendant I'exécution de ce cycle, le variateur
définit le rapport d’inertie entre la charge et le moteur. Cette valeur sera ensuite utilisée par le
variateur pour calculer les différents parametres de la boucle de position.

Parameter Function  Window Help

[E Resph DA @EP eI @@ &0 ovus

Auto Gain Tuning : ASDA-A2 Servo \/ ===
Enable Gain Control Panel
Computation | Cornmand smoothing and fitterina and maintained the original direction of the motc
[ servo off |
Rigid Holding: 1 - Alarm Reset | | NGNS
-
Bandwidt| Auto Gain Tuning : ASDA-A2 Servo = | = E
| & Help | Ei in Contrel Panel
Computation | Command smoothing and fittering | and nred the original direction of the motc
P1-37 Load/Mator
P2-00 Position Lot Servo ON
P2-02 Posttion fee - .
1 - [ 1io Alarm |
P2-04 Speed loop Rigid Holding Alarm Reset
P2-06 Speed inte Bandwidth: 100  Hz Inertia ratio: 4
P2-25 Low-pass fil Actual Acc. time(ms): | 33.33 = 40.00
P2-26 Anti-interfei Read Parameter
Actual Dec. time(ms): | 33.33 £ 40.00
Result Area 0 rpm accelerates to 3000 rpm{ms) 200
P1-37 Load/Motor Inertia Ratio : 0.0 0.0
P2-00 Position Loop P gain : 0 a7 3000rpm decelerates to 0 pm(ms) 200
B| P2-02 Positon feedforward gain: 0 50 S-curve constant(ms) 20
P2-04 Speed loop gain : 0 1834 Jog Speed 200
P2-06 Speed integral compensation : 0 300
@ P2-25 Low-pass fiter : 0.1times 0 B
P2-23 Resonance | P2-26 AntiHnterference gain : 0 300
P2-24 Notch filter P7-48 Speed detection fiter: LB
P2-43 Resonance peed detection Titer: [02]:211 ~ [ = ] [ - ]
P2-44 Notch fitter
P2-45 Resoﬂa:ltce Motor feedback position[user unit]
P2-46 Notch filter
Bandwidth(Hz): 300
P2-47=1: Auto Resonance Suppression 1 [Non-continuou v] Current Position 0
P2-23 Resonance suppression (1) Hz{50~1000) 1000 1000 Time Interval 500  ms
P2-24 Notch filter attenuation rate (1):de(o~32) 0 ]
P2-43 Resonance suppression (2):  Hz(s0~2000) 1000 1000
P2-44 Notch fiter attenuation rate (2):ds(o~32) 0 ] Est. JL/Jm :
P2-45 Resonance suppression (3} Hz(50~2000) 1000 1000 0 Set]
P2-46 Notch fiter attenuation rate (3):dp(o~32) 0 0
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Enregistrement des 2 positions qui vont servir pour définir les allers-retours :

Enregistrement de la position 1 puis rotation du moteur jusqu’a position désirée,
validation position 2.

Servo on
Alarm Reset | [T

Actual Acc. time(ms): | 33.33 £ | 40.00
Actual Dec. time{ms): [ 3333 £ [40.00

0 rpm accelerates to 3000 rpm(ms) 200

3000rpm decelerates to 0 pm(ms) 200
S-curve constant(ms) 20

Jog Speed 200

¥ feedback position [user unit]

Current Position | 0

Time Interval 500

Est. JL/Im =
0 Set 1

< Enable Gaim Coatrol Pane!
s st thee sriginal dares tion of tes maoke

Serv 08

Actual Asc. Smaimel | 1030 % | 40.00
Aceul Dee te{mal: (X130 5 | 40.00
0 1pm acceleates to 3000 rEmims] 200
‘30905pm decelerates o 0 ET(mS] 730
S-curve constant{ms) 20
Jog Spded 00

Curmart Poation HES
T Frterval 510

o m

ms [_stort |

| Servo On Servo ON
atarm reser NN

Actial Acc. tme(me): | 33.33 5| 40.00
Actual Dec. tme(ms): | 3333 & | 40.00

0 rom accelerates to 3000 rpm{ms) 200
3000epm decekerates to 0 1

S-curve const,

Current Poskion L
Time Interval 500

Est. Wfim:

Tima intaral © mm@

[T L H

55

me [ s |

Servo on

Alarm Reset

Actual Acc. tme(ms): 33.33 £ 40.00
Actual Dec. time(ms): | 33.33 = [40.00

0 rpm accelerates to 3000 rpm(ms) 200

3000rpm decelerates to 0 rpm(ms) 200

S-curve constant(ms) 20
Jog Speed 200

Servo Ol
Alarm reser | [

Actual Acc. time{ms): | 33.33 £ 40.00
Actual Dec. time(ms): | 33.33 £ | 40.00

0 rpm accelerates to 3000 rpm(ms) 200

3000rpm decelerates to 0 rpm(ms) 200
S-curve constant(ms) 20

Jog Speed 200

Jog:

ack position[user unit]

Current Position 14645

Time Interval 500

Est. JL/Jm :

ms [_sprt ]

o Set J

Aprés commande Start, le moteur effectue des allers-retours
et détermine le rapport d’inertie charge-moteur (JI/Jm).
Lorsque cette valeur n’évolue plus, le cycle peut étre arrété.

Il faut ensuite écrire la valeur dans le paramétre “Inertia ratio”,
lancer le calcul par la touche “Compute” et charger les
résultats dans le variateur par la touche

Current Postion | 14645

ms [_start ]

Time Interval 500

Est. JLfIm :

0 Set ]

Computaten | Command smoothing and emg

PL.37 Load/Motor Inertl Ratia ©
200 Postion Loop P ga
F3-07 Postion fesdforwand gan:
P2.04 Speed loop gan :

P2-06 Spead ntagral compangtion ;
P2:25 Low-pass fier -

236 Anthntartarence gan :

sugid wokding: 1

sandvidth; 100w Inértis ratio: 5.5 @
[ e

0.0

| an

50

1854

300

s

300

249 Speed detection fter [o2k2n =
Bartwdth{e): fmax=1023) 100 cmma 00
P2-47=1: Auto R Supe: L0 =
P2:23 Resonance Sonesso (13 malsa=1000) 1000 7] 1000 |
P2-24 Notch fiter atbenvation rite [ ) o o
P243 Restnance saonression (2); 1660
F2-44 Hotch fiter attenuation rate | ]
P245 Resonance suppresson (3) ) 1000
P246 Notch fiter attencation fate (3m(.a7) 0 0

Aprés confirmation, les parameétres seront chargés dans le variateur.

Auto Gain Tuning : ASDA-AZ Servo

Download to the servo drive?

[ ou |]

MNon l

Calculation

100

Ltimes| 16
100

23)

100
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Moteur avec codeur absolu

Les moteurs DELTA peuvent étre équipés de codeur absolu. (Détails chapitre 12 — User Manual)

Exemple de référence : ECMA-CA0604
Ce type de codeur peut étre utilisé en tant que codeur absolu OU incrémental.

La sauvegarde de la position lors de la mise hors tension du variateur est assurée par une pile.

Le boitier contenant la pile peut étre raccordé soit sur le cable (cable spécial codeur absolu) soit sur
le variateur (cdble standard). Dans le premier cas, la sauvegarde est assurée en cas de
débranchement du cable codeur coté variateur, dans le second elle est assurée tant que le cable est

connecté au variateur.

Servo Drive Servo Drive
I E L
i
M 1
"3 CN2 Connector
= | CN2 Connector | CN2
E = - Absolute type: s
1H '/'" encoder cable’1 “
- ASD-A2EBD003, ® \
ASDAZEBDNNS,
oo i o
2
ASDAEB1005 ASD-ABENDOD3,
ASD-ABENDODS,
Sinale batte ASD-CAENH003
g y Single battery™ 1 ASD-CAEN 005

box for absolute box for absolutel

type encoder type encoder
s Bl i N
. || o —
(A I
£
Battery Box Cord

W

Parameétres a utiliser pour le mode Absolu :

Validation du mode Absolu :
P2-69 = 0x0001 (0x0000 = Mode Incrémental)

Validation de la position d’origine :

Mise en position zéro manuellement puis :
P2-08 = 271 (autorisation de la procédure)
P2-71 =1 (validation de la position zéro)

U : commandes standard de mise en origine du PR mode.
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Pilotage par impulsions (ex : Codeur)

ﬂ Parameter Initial Wizard

| DIIO Setup I

SSECL]
<00] P -y Control Mode Selection(P1-01)

[0x00] PT:Position control mode

| Common Semp

| Internal SpeedITorque

v] Read from parameter file OK!
|

¥ Position Mode Parameter Setup
Type of Pulse Command Input(P1-00: X Z)
Logic Type(P 1-00: Z) Positive Logic
Pulse Type{P1-00: X) Pulse +Direction

Filter width{P1-00: ¥)

(@ 0:1.66Mpps(Low Speed), 6.66Mpps(High Speed)
() 1:416Kpps({Low Speed), 416Kpps{High Speed)
(") 2:208Kpps{Low Speed), 208Kpps{High Speed)
() 3:104pps{Low Speed), 104pps{High Speed)

Position Completed Range(P1-54)
12800 Pulse (0~1230000)

Excessive Position Control Deviation Warning(P2-35)

3840000 10 Pulse  (1~123000000)

Gear ratio{P 1-44, P1-45)

2560000
Gearl
512

(1~536870911)
= 5000
(1~2147483647)

Choix du mode dans P1-01 : 0x00 = PT/Position control mode

Choix du sens de rotation moteur dans P1-01 : 0x00 voir PR Mode
Choix du type d’impulsion dans P1-00 : voir User Manual.

Rapport de fonctionnement entre codeur et moteur :
Gear n = rapport entre un nombre d’impulsions de commande et un nombre de tour moteur.
Il'y a 4 rapports disponibles. Un code binaire sur 2 entrées permet d’en sélectionner un.

Par défaut c’est le rapport Gear 1 qui sera utilisé.

Exemple : Le codeur génére 1024 pts/tour. Le codeur moteur génére 1280000 pts/tour.
Gear 1 =2560000 / 512 >>> Le moteur fait 2 tours pour % tour du codeur.

-

E Parameter Initial Wizard

= n@m|a@_

| Control Mode Selection(P1-01)

Common Setup

Position Mode 5etu|:|

Internal Speedﬁorque

’[UHUU] FT:Position control mode

v] Read from parameter file Ol
|

cta

% Digital Input{DI) Setup(P2-10~P2-17)
DI |[0x01]Servo On * | © contacta
oI2 [[[thl{lPuIse dear v] @ contact a
D13 [[ﬂx43]Electronic gear ratio (Mumerator) sel v] @
D14 [[qu{[EIectronic gear ratio (Mumerator) sel v] @ corflact a

27
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Exemple de paramétrage pour pilotage en POSITION par consigne analogique 0-10V :

P1-01 = 0000
P1-64 = 00011 (L-U-Z-Y-X)

P1-66 = 12.0
P1-08 = 40
P0-02 = 8

PT (Mode position).

X=1 Mode Position ANALOGIQUE

Y=1: Quand SERVO ON = 1, la position actuelle est considérée comme
étant celle demandée par la consigne analogique actuelle.

Nb de tour moteur pour 10V. (De 0 a 5V le moteur fait 6 tours)
Rigidité du suivi en ms. (10 = rapide, 1000 = lent)

Affichage de la consigne analogique en face avant du variateur.

Commande analogique sur borne V_REF

Exemple de paramétrage pour pilotage en VITESSE par consigne analogique 0-10V :

P1-01 = 0002
P1-40 = 600
P1-06 =100
P1-34/35 = 1000
P0-02 =7

S (Mode Speed).

Vitesse moteur pour 10V. (Pour 5V le moteur tourne a 300 tr/mn)
Filtre en ms sur entrée consigne.

Accél/Décel maxi autorisée : 1000ms de 0 a V maxi moteur.
Affichage de la vitesse en face avant du variateur.

Commande analogique sur borne V_REF

Exemple de paramétrage pour pilotage en COUPLE par consigne analogique 0-10V :

P1-01 = 0003
P1-41 =100
P1-07 =100
P1-55 =1000
P0-02 =11

T (Mode Couple).

Couple pour 10V en % du nominal. (Pour 5V le couple sera de 50%)
Filtre en ms sur entrée consigne.

Limite de vitesse du moteur tr/mn.

Affichage de la commande de couple (%) en face avant du variateur.

Commande analogique sur borne T_REF

28



[EISNT

Le mouvement bien pensé

Les variateurs peuvent étre pilotés par « communication » (voir manuels constructeur)

Standard = CANopen et Modbus RTU pour variateurs type ASD-A2-xxxx-M
EtherCAT pour variateurs type ASD-A2-xxxx-E

Exemple de commande (Modbus) du mouvement PR-01 :

Les parametres choisis (voir page 17) sont:
Accélération: AC-00 (P5-20)

Décélération: AC-01 (P5-21)
Vitesse : POVOO (P5-60)
Distance : P6-03 (parametre du PR-01)
Paramétres de PR-01 :
Paramétre Unité Valeur Format Adresse
|Accé|ératiDnj'Décé1érat'|crn P5-20 milliseconde 1~65500 16hits 528 529
1320 1321
0
|ﬁu:|:é!érat'lon,f'DécélérElti[}n | P5-21 | milliseconde | 1~65500 | 16hits 52A 52B
1322 1323
0
|vitesse | pse0 | tr/mn | 0.1~6000.0 | 16bits 578 579
1400 1401
[
|Distance/Pasition | P03 [unité Utilisateur| -2147483648~2147483647 | 32hits 506 607
1542 1543
0
Pilotage de PR-01 P5-07 5 01000 | 16bits S0E S0F
1294 1295
0
Ecriture P5-07 =1 Démarrage de PR-01
Ecriture | P5-07 = 1000 STOP
Lecture | P5-07 = 20001 PR-01 est terming
Lecture Position Courante P5-16 | Unité Utilisateur| -214?433543“214?43354?| 32hits 520 521
1312 1313
0
Lecture Défaut PO-01 = Ox0000~0xffff 16hits 2 3
2 3
0
Ecriture PO-01=0 RaZ
Lecture | OxD0D0~0xFFFF Hexa

29
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