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Servovariateurs Kinetix 5500 Manuel utilisateur

Informations importantes destinées a I'utilisateur

Lire ce document et les documents répertoriés dans la section sur les ressources connexes, relatifs a I'installation, la
configuration et le fonctionnement de cet équipement avant d’installer, de configurer, de faire fonctionner ou de procéder a la
maintenance du produit. Les utilisateurs doivent se familiariser avec les instructions traitant de I'installation et du ciblage, en
plus des exigences relatives a toutes les normes, réglementations et lois en vigueur.

Les opérations telles que I'installation, la mise au point, la mise en service, l'utilisation, 'assemblage, le désassemblage et la
maintenance doivent étre exécutées par des personnes qualifiées conformément au code de bonne pratique.

Si cet équipement est utilisé d’'une fagon non prévue par le fabricant, la protection qu’il fournit peut étre altérée.

La société Rockwell Automation, Inc. ne saurait en aucun cas étre tenue pour responsable ni étre redevable des dommages
indirects ou consécutifs a I'utilisation ou a 'application de cet équipement.

Les exemples et schémas contenus dans ce manuel sont présentés a titre indicatif seulement. En raison du nombre important de
variables et d’impératifs associés a chaque installation, la société Rockwell Automation, Inc. ne saurait étre tenue pour
responsable ni étre redevable des suites d’utilisation réelle basée sur les exemples et schémas présentés dans ce manuel.

La société Rockwell Automation, Inc. décline également toute responsabilité en matiére de propriété intellectuelle et industrielle
concernant l'utilisation des informations, circuits, équipements ou logiciels décrits dans ce manuel.

Toute reproduction totale ou partielle du présent manuel sans autorisation écrite de la société Rockwell Automation, Inc. est
interdite.

Des remarques sont utilisées tout au long de ce manuel pour attirer votre attention sur les mesures de sécurité a prendre en compte :

AVERTISSEMENT : Actions ou situations susceptibles de provoquer une explosion en environnement dangereux et risquant
d'entrainer des blessures pouvant étre mortelles, des dégats matériels ou des pertes financieres.

ATTENTION : Actions ou situations risquant d'entrainer des blessures pouvant étre mortelles, des dégats matériels ou des
pertes financieres. Ces mises en garde vous aident a identifier un danger, a éviter ce danger et a en discerner les
conséquences.

IMPORTANT Informations particulierement importantes dans le cadre de I'utilisation du produit.

Ces étiquettes peuvent également étre placées sur a l'intérieur ou a 'extérieur d’'un équipement pour avertir de dangers
spécifiques.

DANGER D'ELECTROCUTION : L'étiquette ci-contre, placée sur l'équipement ou a lintérieur (un variateur ou un moteur, par
ex.), signale la présence éventuelle de tensions électriques dangereuses.

RISQUE DE BRULURE : L'étiquette ci-contre, placée sur ['équipement ou a lintérieur (un variateur ou un moteur, par ex.)
indique que certaines surfaces peuvent atteindre des températures particulierement élevées.

RISQUE D'ARC ELECTRIQUE : L'étiquette ci-contre, placée sur I'équipement ou a l'intérieur (un centre de commande de
moteurs, par ex.) indique gu'un arc électrique peut se produire et provoquer des blessures graves pouvant étre mortelles.
Le personnel doit porter un équipement de protection individuelle (EPI) adapté et observer TOUTES les exigences
réglementaires relatives a la sécurité au travail et a ['utilisation de I'équipement de protection individuelle (EPI).

B> B> >

L’icOne suivante peut apparaitre dans le texte du présent document.

Identifie les informations utiles qui peuvent faciliter un processus ou faciliter sa compréhension.

<
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Préface

Telécharger le firmware, le
profil complémentaire, le
fichier de configuration
électronique et d'autres

fichiers

Sommaire des
modifications

Liste des codes de défaut

d’'acces

Ce manuel fournit des instructions d’installation détaillées pour le montage, le
cablage et le dépannage des servovariateurs Kinetix® 5500, ainsi que pour
l'intégration systeme de votre combinaison de variateur et moteur/actionneur
avec un automate Logix 5000™.

Ce manuel est destiné aux ingénieurs ou techniciens directement impliqués
dans I'installation et le cablage des variateurs Kinetix 5500, ainsi quaux
programmeurs directement impliqués dans 'exploitation, la maintenance sur
site et 'intégration de ces variateurs avec le module de communication
EtherNet/IP™ ou l'automate.

Sivous n’avez aucune connaissance de base des servovariateurs Kinetix 5500,
contactez votre représentant commercial Rockwell Automation local pour plus
d’informations sur les formations disponibles.

Téléchargez le firmware, les fichiers associés (tels quAOP, EDS et DTM) puis
accédez aux notes de mise a jour de produit depuis le Centre de compatibilité
des produits et de téléchargement (PCDC), sur le site rok.auto/pcdc.

Ce manuel contient les informations nouvelles ou actualisées suivantes. Cette
liste comprend uniquement des mises a jour importantes et n’est pas destinée
a refléter tous les changements.

Rubrique Page

Mise a jour des conseils pour le téléchargement des feuilles de calcul des codes de défaut et | Toutaulong du

des paramétres. manuel
e I Tout au long du

Remplacement de LDAT-Series par Kinetix LDAT. manuel

Remplacement de la référence 2090 et 2090-Series par Kinetix 2090. Toutn?:nlﬁglg du

Ajout de la section Téléchargement du firmware, du profil complémentaire, de la fiche de 1

configuration électronique et d'autres fichiers a la préface.

Ajout de la section Codes de défaut d'acces a la préface. 1

Ajout de la publication 2198-RD005 dans le tableau des documentations connexes. 12

Mise a jour de équation de détection de perte de phase dans la Figure 136. 255

Ce manuel renvoie a la publication 2198-RD005, « Codes de défaut
du servovariateur Kinetix 5500 », pour les codes de défaut.
Téléchargez la feuille de calcul maintenant pour un acces hors ligne.
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Préface

Conventions utilisées dans
ce manuel .

Ces conventions sont utilisées dans 'ensemble de ce manuel :
Des listes a puces comme celle-ci fournissent des informations, et non

des étapes procédurales.

« Leslistes numérotées indiquent des étapes a suivre ou des informations
ordonnées de fagon séquentielle ou hiérarchique.

« Lachaine de référence 2198-Hxxx-ERSx est utilisée lorsquil n’est pas
nécessaire de faire la distinction entre les servovariateurs -ERS ou -ERS2.

Variateur Kinetix 5500 .

Référence Description

2198-Hxxx-ERS \égtr)ilzteeur Kinetix 5500 avec fonctionnalité d'arrét sécurisé du couple
2198-Hxxx-ERS2 Ynatzsﬁggr Kinetix 5500 avec fonctionnalité d‘arrét sécurisé du couple

Documentations connexes

Ces documents contiennent des informations complémentaires relatives aux

produits connexes de Rockwell Automation.

Tableau 1- Documentations connexes

Documentation

Description

Kinetix Rotary Mation Specifications Technical Data, publication KNX-TDOO1

Caractéristiques produit des moteurs rotatifs Kinetix VPL, VPC, VPF, VPH, VPS, Kinetix MPL,
MPM, MPF, MPS; Kinetix TL et TLY, Kinetix RDB, Kinetix MMA et Kinetix HPK.

Publication KNX-TD002, « Kinetix Linear Motion Specifications
Technical Data ».

Caractéristiques produit des systémes de guidage linéaires Kinetix MPAS et MPMA, des
vérins électriques Kinetix MPAR et MPAI et des moteurs linéaires Kinetix LDC et LDL.

Kinetix 5700, 5500, 5300, and 5100 Servo Drives Specifications Technical
Data, publication KNX-TD0O3

Caractéristiques produit de la commande d'axe intégrée Kinetix sur le réseau EtherNet/IP et
des gammes de servovariateurs sur le réseau EtherNet/IP.

« Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specifications Technical Data »,
publication KNX-TD004

Caractéristiques produit des cables d'interface et de moteur Kinetix 2090.

Caractéristiques de fonctionnement du servovariateur Kinetix selon la
réglementation Ecodesign (EU) 2019/1781 Technical Data, publication
KNX-TD006

Fournit des données sur le rendement énergétique des servovariateurs Kinetix de Rockwell
Automation. Ces données prennent en charge la conformité IE2 des servovariateurs Kinetix
selon le reglement UE 2019/1781.

Codes de défaut du servovariateur Kinetix 5500, publication 2198-RD005

Fournit les codes de défaut pour les servovariateurs Kinetix 5500.

AC Line Filter Installation Instructions, publication 2198-IN003

Fournit des informations sur linstallation des filtres de ligne c.a. congus pour les systémes
de servovariateurs Kinetix 5500 et Kinetix 5700.

Shunt Resistor Installation Instructions, publication 2097-IN002

Fournit des informations pour l'installation et le cablage des résistances de freinage
série 2097.

System Design for Control of Electrical Noise Reference Manual, publication
GMC-RMOO1

Informations, exemples et techniques destinés a minimiser les défaillances du systéme
entrainées par les parasites électriques.

Servo Drive Installation Best Practices Application Technique,
publication MOTION-AT004

Exemples de bonnes pratiques pour aider a réduire le nombre de sources potentielles de
bruit ou dinterférence électromagnétique (EMI) dans votre systeme et pour vous assurer
que les composants sensibles au bruit ne sont pas affectés par le bruit restant.

Kinetix Motion Control Selection Guide, publication KNX-SGO01

Présentation des servovariateurs, moteurs, actionneurs et accessoires de mouvement
Kinetix afin de vous aider dans le choix initial des produits de commande d'axe les mieux
adaptés aux exigences de votre systeme.

Kinetix 5500 Drive Systems Design Guide, publication KNX-RM009

Guide de conception du systeme pour sélectionner le module variateur (spécifique au
variateur), 'accessoire d'alimentation, le kit de connexion de retour et les références de
cable moteur requis pour votre systeme variateur Kinetix 5500.

Kinetix Halogen-free PUR and PVC Single Motor Cables Quick Reference,
Publication 2090-0R002

Fournit des caractéristiques produit en comparant les cables moteur uniques
2090-CSBM1xx-xxLFxx (PUR sans halogene) et 2090-CSxM1xx-xxVAxx (PVC).

Site Internet de choix des produits Rockwell Automation
http://www.rockwellautomation.com/global/support/selection.page

Outils en ligne de configuration de systeme et de sélection de produits, avec plans au format
AutoCAD (DXF).

Outil de sélection et de dimensionnement systeme Motion Analyzer
site Internet https://motionanalyzer.rockwellautomation.com/

Outil complet pour le dimensionnement d'application de mouvement utilisé pour I'analyse,
I'optimisation, la sélection et la validation de votre systeme de commande d'axe Kinetix.

Vertical Load and Holding Brake Management Application Technique,
publication MOTION-AT003

Informations sur les charges verticales et l'utilisation de I'option frein de maintien du
servomoteur pour empécher les charges de chuter.

Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Reference Manual, publication
MOTION-RM003

Fournit des informations sur les attributs d’AXIS_CIP_DRIVE et les modes et méthodes de
commande du logiciel de configuration.

Integrated Motion on the EtherNet/IP Network Configuration and Startup
User Manual, publication MOTION-UM003

Informations sur la fagon de configurer et de dépanner vos modules réseau EtherNet/IP
ControlLogix® et CompactLogix™.
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http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td001_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td002_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td003_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td004_-en-p.pdf
https://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/td/knx-td006_-en-p.pdf
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http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2198-in003_-fr-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/2097-in002_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/gmc-rm001_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/at/motion-at004_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/sg/knx-sg001_-fr-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/knx-rm009_-en-p.pdf
https://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/qr/2090-qr002_-fr-p.pdf
https://www.rockwellautomation.com/fr-fr/support/product/product-selection-configuration.html
https://motionanalyzer.rockwellautomation.com/
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/at/motion-at003_-en-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/rm/motion-rm003_-fr-p.pdf
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/um/motion-um003_-en-p.pdf

Préface

Tableau 1- Documentations connexes (Suite)

Documentation

Description

GuardLogix 5570 Controllers User Manual, publication 1756-UM022

GuardLogix 5580 Contraollers User Manual, publication 1756-UM543

Fournit des informations sur linstallation, la configuration, la programmation et l'utilisation
des automates ControlLogix et GuardLogix® dans les projets Studio 5000 Logix Designer®.

Compact GuardLogix 5370 Controllers User Manual, publication 1769-UM022

Compact GuardLogix 5380 Controllers User Manual, publication 5063-UM001

Fournit des informations sur l'installation, la configuration, la programmation et ['utilisation
des automates CompactLogix et Compact GuardLogix.

GuardLogix 5570 and Compact GuardLogix 5370 Controller Systems Safety
Reference Manual, publication 1756-RM099

GuardLogix 5580 and Compact GuardLogix 5380 Controller Systems Safety
Reference Manual, publication 1756-RM012

Fournit des informations sur la fagon d'atteindre et de maintenir les exigences d'application
de sécurité de niveau d'intégrité de sécurité (SIL) et de niveau de performance (PL) pour les
automates GuardLogix et Compact GuardLogix.

ControlFLASH User Manual, publication 1756-UM105

ControlFLASH Plus Quick Start Guide, publication CFP-0S001

Fournit des conseils sur I'utilisation des logiciels ControlFLASH™ ou ControlFLASH Plus™ pour
mettre a jour le firmware du variateur. Reportez-vous aux notes de version de votre produit
pour déterminer s'il prend en charge les mises a jour de firmware en utilisant les logiciels
ControlFLASH ou ControlFLASH Plus.

EtherNet/IP Network Devices User Manual, FRET-UM006

Décrit comment configurer et utiliser les dispositifs EtherNet/IP pour communiquer sur le
réseau EtherNet/IP.

Ethernet Reference Manual, ENET-RM002

Décrit les concepts Ethernet de base, les composants de l'infrastructure et les
caractéristiques de l'infrastructure.

System Security Design Guidelines Reference Manual, SECURE-RMO01

Fournit des conseils sur la fagon d'effectuer des évaluations de sécurité, de mettre en
ceuvre les produits Rockwell Automation dans un systeme sécurisé, de durcir le systeme de
commande, de gérer I'acces des utilisateurs et d'éliminer I'équipement.

Industrial Components Preventive Maintenance, Enclosures, and Contact
Ratings Specifications, publication |C-TD002

Fournit un outil de référence rapide pour 'automatisation industrielle et les assemblages
Allen-Bradley.

Safety Guidelines for the Application, Installation, and Maintenance of
Solid-state Control, publication SGI-1.1

Vise & harmoniser les consignes avec celle de la publication n® ICS 1.1-1987 sur les normes
NEMA, et fournit des consignes générales sur 'application, linstallation et la maintenance de
commandes électroniques se présentant sous la forme de composants individuels ou de
blocs assemblés comportant des composants électroniques.

Industrial Automation Wiring and Grounding Guidelines, publication 1770-4.1

Fournit des consignes générales pour linstallation d'un systeme industriel
Rockwell Automation.

Site web des certifications de produit, rok.auto/certifications.

Fournit des déclarations de conformité, des certificats et d'autres détails relatifs a
I'homologation.

Vous pouvez visualiser ou télécharger les publications sur le site
rok.auto/literature.
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Chapitre 1

A propos du systeme de
Kinetix 5500servovariateur

Démarrage

Utilisez ce chapitre pour vous familiariser avec le systeme de variateur
Kinetix® 5500 et obtenir un aperc¢u des configurations d’installation.

Rubrique Page
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Description des références 29
Conformité réglementaire 30

Les servovariateurs Kinetix 5500 sont congus pour fournir une solution de
commande d’axe intégrée Kinetix a votre application variateur et moteur/
actionneur.

Tableau 2 - Présentation du systeme variateur Kinetix 5500

Composant du ” A
systéme variateur Référence Description
Les variateurs de classe 200 V (monophasés ou triphasés) et de classe 400 V (triphasés) fonctionnent dans les
7198-Hxxx-ERS configurations suivantes : autonome et c.a. partagé multi-axe, c.c. partagé, c.a./c.c. partagé et c.a./c.c. partagé hybride. Les
Kinetix 5500 modules variateur sont montés cdte a cdte et utilisent le systeme de connexion de bus partagé pour étendre I'alimentation

Servovariateurs

dans les configurations multi-axes. Arrét sécurisé du couple (STO) via connecteur cablé

2198-Hxxx-ERS2

Mémes structures de puissance que les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS avec capacité de partage de bus autonome et multi-
axe. Arrét sécurisé du couple via le réseau EtherNet/IP™.

Module
condensateur
Kinetix 5500

2198-CAPMOD-1300

Utilisez ce module pour stocker de I'énergie et/ou améliorer la performance dans les applications produisant une énergie
régénérative et nécessitant des cycles de service plus courts (1360 pf). Les modules sont montés cote a cote avec les
servovariateurs et utilisent le systeme de connexion de bus partagé pour étendre I'alimentation.

Kits de connexion
de bus partagé

2198-H040-x-x

Connecteurs de cablage d'entrée et connecteur en T de bus c.c. pour servovariateurs de taille 1et 2.

2198-H070-x-x

Connecteurs de cablage d'entrée et connecteur en T de bus c.c. pour servovariateurs de taille 3.

Kit connecteur de
retour

2198-KITCON-DSL

Kit de connexion de retour de rechange avec fiche de connexion a 2 broches et plague de mise a la terre a l'intérieur du
boitier du connecteur.

Kit convertisseur
Hiperface a DSL

2198-H2DCK(série B ou
ultérieure)

Utilisez le kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL 2198-H2DCK avec les moteurs rotatifs Kinetix MPL, MPM, MPF
et MPS, les vis a billes Kinetix MPAS, les actionneurs linéaires MPAR, MPAI et les actionneurs linéaires Kinetix LDAT.

Kits de connecteur
dE/S

2198-KITCON-10SP

Kit de connecteur d'E/S de rechange (borne a ressort) pour connecteur d'E/S (10D).

2198-KITCON-10SC

Kit de connecteur d'E/S de rechange (borne a ressort) pour connecteur d'E/S (10D).

Jeux de
connecteurs

2198-KITCON-PWR40

Jeu de connecteurs de rechange, 40 A, pour variateurs de taille 1et 2.

2198-KITCON-PWR70

Jeu de connecteurs de rechange, 70 A, pour variateurs de taille 3.

2198-KITCON-CAP1300

Jeu de connecteurs de rechange, 40 A, pour module condensateur.

Module de sortie
codeur

2198-ABOE

Le module de sortie codeur Allen-Bradley® est un module autonome compatible réseau EtherNet/IP, monté sur rail DIN,
capable de délivrer des impulsions de codeur a un périphérique fourni par le client (caméras, par exemple, utilisées dans les
systémes de vision linéaire).
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Tableau 2 - Présentation du systeme variateur Kinetix 5500 (Suite)

Composant du L. .
systéme variateur Reéférence Description
Serie 1769 Commande d'axe intégrée sur le réseau EtherNet/IP dans les automates CompactLogix™ 5370, CompactLogix 5380 et
Série 5069 CompactLogix 5480, sécurité intégrée dans les automates Compact GuardLogix® 5370 et Compact GuardLogix 5380. Les
ghattoer;f;treme topologies linéaires, en anneau de niveau dispositif et en étoile sont prises en charge.
Logix 5000™ Module 1756-EN2T Modules de communication réseau EtherNet/IP utilisables avec les automates ControlLogix® 5570, ControlLogix 5580 et

Module 1756-EN2TR
Module 1756-EN3TR

GuardLogix 5570. Les topologies linéaires, en anneau de niveau dispositif et en étoile sont prises en charge.

Environnement

L'application Studio 5000 Logix Designer® (version 21.00 ou ultérieure) fournit de 'aide pour la programmation, la mise en
service et la maintenance des gammes d'automates CompactLogix et ControlLogix. La version 24.00 ou ultérieure est

H ®
Studio 5000 requise pour les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2.
Servomoters Kinetix VP Les moteurs rotatifs compatibles incluent les modeéles Kinetix VPL, VPF, VPH et VPS 200 V et 400 V.
rotatifs Kinetix MP Les moteurs rotatifs compatibles incluent les modeles Kinetix MPL, MPM, MPF et MPS 200 V et 400 V lorsqu'ils sont utilisés
avec le kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL.
Actionneurs E:REEK \rf”F;AR Les actionneurs linéaires compatibles incluent les Kinetix VPAR 200 V et 400 V, les Kinetix MPAS a vis a billes, MPAR et MPAI,
linéaires Kinetix LDAT ainsi que le Kinetix LDAT lorsqu'ils sont utilisés avec le kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL.
Moteurs ) ) .
asynchrones - Les moteurs asynchrones avec commande de fréquence en boucle ouverte sont également pris en charge.
9090-CSXMIDF-x0000x Cable unique Kinetix 2090 avec fils volants pour I'alimentation du moteur, le signal de retour et, en option, I'alimentation du
frein 24 V c.c. avec les moteurs Kinetix VP. Spécifiquement congu pour les servovariateurs Kinetix 5500.
Cable unique Kinetix 2090 avec fils volants pour Ialimentation du moteur, le signal de retour et, en option, I'alimentation du
2090-CSxM1DG-xxxxxx |frein 24 V c.c. avec les moteurs et actionneurs Kinetix VP. Congu avec des fils plus longs que les cables 2090-CSxM1DF pour
Cébles S'adapter aux gammes de variateurs Kinetix 5700.

2090-CFBM7DF-CEAXxx

Cables de retour moteur Kinetix 2090 pour les moteurs et actionneurs Kinetix MP.

2090-CPxM7DF-xxAxxx

Cables d'alimentation/frein moteur Kinetix 2090 pour les moteurs et actionneurs Kinetix MP.

1585J-MBCBJM-x

Les cables Ethernet sont disponibles en longueurs standard. Nous recommandons d'utiliser un céble blindé.

Filtres de ligne c.a.

2198-DB08-F
2198-DB20-F
2198-DB42-F

Les filtres de ligne c.a. triphasés Série 2198 sont requis pour répondre aux exigences CE et peuvent étre utilisés dans tous
les Kinetix 5500systemes variateur. Utilisez les filtres 2198-DBxx-F en remplacement sur site dans les installations
existantes. Sélectionnez les filtres 2198-DBRxx-F pour tous les nouveaux systémes et ne retirez pas les vis de mise a la terre
du servovariateur.

2198-DBR20-F
2198-DBR40-F
2198-DBRIO-F

Les filtres de ligne c.a. triphasés Série 2198 sont requis pour répondre aux exigences CE et peuvent étre utilisés dans tous
les Kinetix 5500systeémes variateur. Sélectionnez les filtres 2198-DBRxx-F pour tous les nouveaux systemes et ne retirez pas
les vis de mise a la terre du servovariateur.

Alimentation
24V c.c.

1606-XLxxx

Alimentation 24 V c.c. Série 1606 pour le circuit de commande, les entrées TOR, la sécurité et le frein du moteur.

Résistances de
freinage externes

2097-R6 et 2097-R7

Résistances de freinage passives externes Série 2097 lorsque la capacité de freinage interne du variateur est dépasseée.
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Configurations du matériel
variateur et de I'entrée

d’alimentation

Alimentation d'entrée

monophasée ou
triphasée

Dispositif I I I

Les systémes Kinetix 5500 typiques incluent des configurations autonomes
monophasées et triphasées, des configurations de bus c.a. partagé triphasé,

c.a./c.c. partagé, c.c. partagé et c.a./c.c. hybride partagé.

Configurations autonomes

Dans ces exemples, un variateur autonome unique est illustré avec et sans le
module condensateur Série 2198.

Figure 1- Installation Kinetix 5500 autonome typique

Bus de terre de I'armoire relié
alaterre

sectionneur
de ligne m Filtre de ligne c.a.
2198-DBRxx-F
Protection (peut étre requis
d'entrée D D D pour CE)
par l l
fusibles
1606-XLxxx

Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

—]
Entrée d'alimentation c.a. >_|.U

vers les capteurs et la chaine de commande >

Entrées TOR
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Variateur 2198-Hxxx-ERSx
(vue de dessus)

Entrées secteur c.a. et
24\ cablées aux
connecteurs d'entrée
standard.

Variateur 2198-Hxxx-ERSx
(vue de face)

Variateur 2198-Hxxx-ERSx
(vus de dessus) avec module
condensateur 2198-CAPMOD-1300

Entrée secteur c.a. cablée au
connecteur d'entrée standard.

c.c. partagé (bus c.c. commun)

24V partageé (entrée d'alimentation
de la commande)

Systeme de connexion de bus partagé
2198-H0x0-x-x pour les
configurations de bus partagé

L

Résistance de freinage
2097-Rx (composant
facultatif)

Démarrage



Chapitre 1 Démarrage

Dans cet exemple, l'alimentation c.a. triphasée et 'alimentation de commande
24 V sont partagées dans une configuration multi-axe. Tous les variateurs
doivent avoir la méme puissance nominale (méme référence).

Figure 2 - Installations de bus c.a. partagé typiques
Arrivée d'alimentation

triphasée
A Bus de terre de
Dispositif I ire relié 31
sectionneur armoire refie a fa Kinetix 5500 Servovariateurs (vus de dessus)
de ligne terre (variateurs 2198-H008-ERS représentés)

Filtre de ligne c.a. 2198-
DBRxx-F (peut étre
requis pour CE)

Protection d'entrée
par fusibles

Bus c.a. partagé (entrée secteur c.a.)

— 1
— 1
—11

24V partagé (entrée d'alimentation
de la commande)

1606-XLxxx

Commande 24 V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

Kinetix 5500 Servovariateurs (vus de face)

Entrée d'alimentation c.a. (variateurs 2198-HO008-ERS représentés) gy 1ume de connexion de bus

L === == partagé pour les configurations
‘ de partage de bus.

.
Résistance de freinage
Entrées TOR ! 2097—Rx'(composant
vers les capteurs et la chaine de commande ) facultatif)
LN

IMPORTANT Dans les configurations de bus c.a. partagé, tous les variateurs doivent
avoir la méme puissance nominale.

Les configurations c.a. partagé ne prennent pas en charge les modules
condensateur série 2198.
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Configurations c.a./c.c. partagées

Dans cet exemple, lentrée d’alimentation c.a. triphasée, I'alimentation de
commande 24 V et I'alimentation de bus c.c. sont partagées dans une
configuration multi-axe. Tous les variateurs doivent avoir la méme puissance
nominale (méme référence).

Figure 3 - Installations de bus c.a./c.c. partagé typiques
Arrivée d'alimentation

triphasée
Dispositif I I I .
sectionneur B”.S/d‘e terre de farmoire - inetix 5500 Servovariateurs (vus de dessus)
de ligne relié ala terre (variateurs 2198-HO015-ERS représentés)
Filtre de ligne c.a. T i

i
gl 1 Module condensateur 2198-CAPMOD-1300
(composant facultatif)

(peut étre requis pour CE)

Protectlonder}tree D D D 2198-DBRYxF
par fusibles

Bus c.a. partagé (entrée secteur c.a.)

o : : c.c. partagé (bus c.c. commun)

@% 24V partageé (entrée d'alimentation
\ﬂ H M de la commande)

J J J S|

1606-XLxxx
Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur

(fournies par le client) Kinetix 5500 Servovariateurs (vus de face)

(variateurs 2198-H015-ERS représentés)
I W i

Entrée d'alimentation c.a.

Systeme de connexion de bus partagé
pour les configurations de partage de bus.

1
Résistance de freinage

2097-Rx (composant
facultatif)

Entrées TOR s '

vers les capteurs et la chaine de commande

-
E.Ed na

IMPORTANT Dans les configurations de bus c.a./c.c. partagé, tous les variateurs
doivent avoir la méme puissance nominale (référence).
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Configurations de bus c.c. commun partageé

Dans cet exemple multi-axe, le variateur maitre (producteur) du bus commun
regoit I'alimentation d’entrée c.a. triphasée et fournit I'alimentation c.c. aux
variateurs esclaves (consommateurs) du bus commun. La puissance nominale
du variateur maitre de bus commun est supérieure ou égale a la puissance
nominale de chaque variateur esclave.

Figure 4 - Installations typiques de bus c.c. commun partagé
Arrivée d'alimentation
triphasée

Dispositif I I I Bus de terre de l'armoire Kinetix 5500 Systeme de servovariateur
sectionneur relié ala terre (vue de dessus)
de ligne

=i

Filtre de ligne c.a.
2198-DBRxx-F
(peut étre requis pour CE)  [oX

Protection d'entrée
par fusibles

— 1
—C1

—

c.c. partagé (bus c.c. commun)
24V partagé (entrée d'alimentation de
la commande)

1606-XLxxx

Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

Entrée d'alimentation c.a.

Systeme de connexion de bus
partagé pour les configurations de
partage de bus.

=0

Résistance de freinage
2097-Rx (composant
facultatif)

Entrées TOR

vers les capteurs et la chaine de commande b

EE Y
59

Variateurs esclaves de bus Module condensateur
Variateur maitre de bus J commun 2198-H008-ERS 2198-CAPMOD-1300

commun 2198-H040-ERS (composant facultatif)

IMPORTANT Dans les configurations de bus commun c.c. partage, la puissance
nominale du variateur maitre doit étre supérieure ou égale a la
puissance nominale des variateurs esclaves.
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Configuration c.a./c.c. hybride partagée

Dans cet exemple multi-axe, 'alimentation d’entrée c.a. triphasée est fournie &
deux variateurs convertisseurs. Les puissances nominales des variateurs
convertisseur doivent étre identiques, et supérieures ou égales a la puissance
nominale des variateurs onduleurs. Cette configuration de convertisseurs en
paralléle augmente la puissance de bus c.c. fournie aux variateurs onduleurs.

Figure 5 - Installations de bus c.a./c.c. hybride partagé typiques

Arrivée d'alimentation

triphasée

Dispositif I I I Bus de terre de 'armoire

sectionneur
de ligne
Protection
d'entrée
par fusibles

vers les capteurs et la chaine de commande >

m relié a la terre Kinetix 5500 Systeme de servovariateur (vue de
Filtre de ligne c.a. oy
D D D 2198-DBRx-F
(peut &tre requis pour CE)
l l Bus c.a. partagé
| (entrée secteur c.a.)
— c.c. partagé (bus c.c. commun)
I Il . , N T] .
ﬁ 24V partageé (entrée d'alimentation
i J‘ i m H de la commande)
1606-XLxxx = == T

Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

Entrée d'alimentation c.a.

Systeme de connexion de bus
partageé pour les configurations de
partage de bus.

s

Résistance de freinage
2097-Rx (composant
i facultatif)

T T T T oI Ny
Ohn) na

Variateurs maitres de bus commun i T Variateurs esclaves T Module condensateur

(convertisseur) 2198-H040-ERS (onduleur) de bus 2198-CAPMOD-1300

commun 2198-H008-ERS (composant facultatif)

Entrées TOR

IMPORTANT Dans une configuration c.a./c.c. hybride partagé, les variateurs
convertisseur doivent avoir la méme puissance nominale, qui doit étre
supérieure ou égale a la puissance nominale des variateurs onduleurs.
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Configurations retour

Les connexions de retour sont établies au niveau du connecteur de retour

moteur et retour seul moteur (MF) a 2 broches. Ces exemples illustrent comment vous pouvez
utiliser les kits de connecteur Série 2198 pour effectuer ces connexions.
Pour voir les connexions d’alimentation et de frein moteur, reportez-vous au
Chapitre 5 commengant a la page 71.
Figure 6 - Exemples de configurations de retour
Variateur 2198-Hxxx-ERSx =2

(vue de face) ‘ ‘

Cables moteur simples 2090-CSxM1DF ou 2090-CSxM1DG

Connecteur de retour moteur
(MF)15 broches > ; —— 7

Vérins électriques
Kinetix VPAR

Moteurs rotatifs Kinetix VP
(moteur VPL-Bxxxx

Kit de connecteur 2198-KITCON-DSL
. représenté)

Accepte le retour moteur DSL provenant
des moteurs rotatifs Kinetix VP et des
vérins électrigues Kinetix VPAR.

- Signal de retour uniquement (DSL)

Moteurs rotatifs Kinetix MPL,
A MPM, MPF et MPS (moteur MPL-
Bxxxx représenté)

Kit de conversion 2198-H2DCK —
Convertit le retour Hiperface 15 broches en retour DSL

a2 broches pour :

» Moteurs rotatifs et actionneurs linéaires Kinetix MP

« Actionneurs linéaires Kinetix LDAT

«  Retour uniqguement (Hiperface mono-tour/multi-tours absolu)

LDAT-Sxxxxxx-xDx

Actionneurs linéaires Kinetix MPAR Actionneurs linéaires

(vérin électrique MPAR-B3xxxx représenté)

Actionneurs linéaires Kinetix MPAS
(guidage linéaire a vis a billes MPAS-B3xxx illustré) %

Moteurs rotatifs asynchrones
(pas de signal de retour, V/Hz) i

Actionneurs linéaires MPAI (vérin électrique MPAI-B3xxxx
a usage intensif représenté)

IMPORTANT Dans les applications de kit de conversion 2198-H2DCK, vous pouvez remplacer le cable d'alimentation/frein
2090-CPxM7DF par un cable mateur unique 2090-CSxM1DF/DG et réutiliser le cable de retour 2090-CFBM7DF.
Cela augmente la longueur maximale des cables unigues de calibres 18 et 14 AWG a 50 m (164 ft). Les cables
2090-CSBMIDF-10AF xx et 2090-CSBM1DG-10xxxx (10 AWG) ne prennent pas en charge cette option de 50 m (164 ft).
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Chapitre 1 Démarrage

Conflguratlons de Les variateurs Kinetix 5500 prennent en charge toutes les topologies Ethernet,
communication typiques notamment linéaire, en anneau et en etoﬂe_en utilisant les automates
ControlLogix, GuardLogix ou CompactLogix.

Ces exemples présentent les contrdleurs automatismes programmables (PAC)
CompactLogix 5370 (Série 1769) avec une prise en charge de la commande d’axe
intégrée sur le réseau EtherNet/IP.

Consultez la publication 1769-TDoos, « CompactLogix Controllers
Specifications Technical Data » pour plus d’'informations sur les automates
CompactLogix 5370 L1, L2 et L3.

Topologie linéaire

Dans cet exemple, tous les dispositifs sont connectés dans une topologie
linéaire. Les variateurs Kinetix 5500 incluent la connectivité a double port,
mais si I'un des dispositifs est déconnecté, alors tous les dispositifs en aval
perdront la communication. Les dispositifs sans double port doivent inclure le
module 1783-ETAP ou étre connectés en bout de chaine.

Figure 7 - Kinetix 5500 Installation de communication linéaire

Réseau de programmation d'automate CompactLogix

Application
Studio 5000 Logix Designer

Automate CompactLogix 5370

Kinetix 5500 Systeme de servovariateur

1585J-M8CBJM-0M15 0,15 m (6 in.)
Cable Ethernet pour connexions
entre variateurs.

Cable Ethernet (blindé)
585J-M8CBJM-x

2198—I;BDE E

Module de sortie codeur

.
Codeur de mouvement
Adaptateur EtherNet/IP K(@ intégré 842E-CM
Terminal d'affichage POINT I/0™1734-AENTR
PanelView™ Plus —

/v /Y
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24

Topologie en anneau

Dans cet exemple, les dispositifs sont connectés en utilisant une topologie en
anneau. Si un seul dispositif dans 'anneau est déconnecté, les autres dispositifs
continueront de communiquer. Pour que la topologie en anneau fonctionne
correctement, il est nécessaire d'utiliser un superviseur d’anneau de niveau
dispositif (DLR) (par exemple, le dispositif Série 1783 ETAP). DLR est une norme
ODVA. Pour plus d’'informations, consultez la publication ENET-APoos,

« EtherNet/IP Embedded Switch Technology Application Guide ».

Les dispositifs sans double port, par exemple le terminal d’affichage,
nécessitent un module 1783-ETAP pour compléter I'anneau de réseau.

Figure 8 - Kinetix 5500 Installation de communication en anneau

Réseau de programmation d'automate CompactLogix .
T el S
S Automate CompactLogix 5370 Application
Studio 5000 Logix Designer

Terminal d'affichage

Module PanelView Plus

1783-ETAP

Cable Ethernet (blindé) 1585J-M8CBJM-x \

1F | Adaptateur EtherNet/IP
POINT 1/0 1734-AENTR

Kinetix 5500 Systeme de servovariateur

Codeur de mouvement

(@ intégre B42€-CH

_

1585J-M8CBJM-OM15 0,15 m (6 in.)
Cable Ethernet pour connexions
entre variateurs.

7
2198-ABOE
Module de sortie codeur
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Topologie en étoile

Dans cet exemple, tous les dispositifs sont connectés en utilisant une topologie
en étoile. Chaque dispositif est directement connecté au switch.

Les variateurs Kinetix 5500 sont munis d’'un double port, ainsi la topologie
linéaire est maintenue entre variateurs, mais les variateurs Kinetix 5500 et
autres dispositifs fonctionnent indépendamment. La perte d’'un dispositif n’a
pas d’effet sur le fonctionnement des autres dispositifs.

Figure 9 - Kinetix 5500 Installation de communication en étoile
Réseau de programmation d'automate CompactLogix

| ————| | S

Automate CompactLogix 5370 Application
Studio 5000 Logix Designer

IIAHE

Kinetix 5500 Systeme de servovariateur

1585J-MBCBJM-x Switch Stratix® 5700
Cable Ethernet (blindé) 1783-BMS

Codeur de mouvement

5.
intégré 842E-CM (@

2198-ABOE ||s*
Module de sortie codeur

1585J-M8CBJM-0M150,15 m (6 in.)
Cable Ethernet pour connexions
entre variateurs.

Terminal d'affichage
PanelView Plus

Adaptateur EtherNet/IP POINT 1/0
1734-AENTR

Vous pouvez utiliser le codeur de mouvement intégré 842E-CM pour les
applications nécessitant un codeur externe pour le fonctionnement a réducteur
ou a came du variateur Kinetix 5500. En fournissant un signal de retour
auxiliaire directement via le réseau EtherNet/IP, le codeur 842E-CM permet
d’éliminer le besoin de ciblage point a point tout en permettant aux clients
d’utiliser le codeur dans diverses topologies de réseau. Pour plus d’'informations,
consultez la publication 842ECM-PPoo1, « 842E-CM Integrated Motion on
EtherNet/IP Product Profile ».
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Configurations de I'arrét
sécurisé du couple

Les servovariateurs Kinetix 5500 sont disponibles avec la fonction d’arrét
sécurisé du couple cablée ou intégrée sur le réseau EtherNet/IP. Ces exemples
présentent les options de configuration de l'arrét sécurisé du couple.

Configuration de la sécurité cablée

Les variateurs 2198-Hxxx-ERS utilisent le connecteur d’arrét sécurisé du
couple (STO) pour cabler des dispositifs de sécurité externes et mettre des
connexions de sécurité cablées en cascade d’'un variateur a un autre.

Figure 10 - Configuration (cablée) de I'arrét sécurisé du couple

Qm—— |

‘|§ Tout automate Logix 5000(automate

Application Studio 5000
Logix Designer
(version 21.00 ou ultérieure)

Définition du module
configuré avec une
connexion
Mouvement seul

Cable Ethernet (blindé) 1585J-M8CBJM-x

\

CompactLogix 5370 représenté)

Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS (vus de
dessus)

— darrét sécurisé
du couple (STO)

Dispositif de
sécurité

1606-XLxxx

Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

‘‘‘‘‘

Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS
(vus de face)

Entrée d'alimentation c.a.

Entrées TOR vers les détecteurs et la chaine de commande —————

LSRR
=l SR

26

Automates CompactLogix 5370 ou
automates de sécurité

CUmpaCt GUardLOgiX 5370 W

— : Automates Compact.nglx 5380 ou 5480, Servomoteurs =
E1 kg automates de sécurité Kinetix VP
Compact GuardLogix 5380 =

T automates de sécurité GuardLogix 5570

| automates de sécurité GuardLogix 5580

Automates ControlLogix 5570 ou

Automates ControlLogix 5580 ou
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Configurations de sécurité intégrée

L'automate de sécurité GuardLogix 5570 ou Compact GuardLogix 5370 initie la
commande d’arrét sécurisé du couple (STO) sur le réseau EtherNet/IP et le
variateur 2198-Hxxx-ERS2 exécute la commande.

Dans cet exemple, un seul automate de sécurité GuardLogix établit des
connexions de mouvement et de sécurité avec les variateurs a sécurité

intégrée 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANT

Si un seul automate est utilisé dans une application avec des

connexions de mouvement et de sécurité, I'automate doit étre 'un

des suivants :

« Automate GuardLogix 5570 ou automate de sécurité GuardLogix 5580

« Automate Compact

GuardLogix 5370 ou automate de sécurité

Compact GuardLogix 5380

Figure 11 - Configuration du mouvement et de la sécurité (un seul automate)

&

Automate Compact GuardLogix 5370,

automate de sécurité Compact GuardLogix 5380 ou

automate GuardLogix 5570
Automate de sécurité GuardLogix 5580

(automate de sécurité GuardLogix 5570 représenté)

Application Studio 5000

Logix Designer
(version 24.00 ou ultérieure)

Définition du module
configuré avec des
connexions de

Cable Ethernet (blindé) 1585J-M8CBJM-x

Adaptateur EtherNet/IP POINT
Guard I/0™1734-AENTR

mouvement et de
sécurité

Switch Stratix 5700
1783-BMS

Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2
(vue de dessus)

Dispositif de
sécurité

1606-XLxxx

Commande 24 V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

Entrée d'alimentation c.a.

Connexions de mouvement et de sécurité au variateur

=

[
=
fa—f

SR £

Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2
(vue de face)

Entrées TOR vers les détecteurs et la chaine de commande >

,--'---.--l

Servomoteurs
Kinetix VP
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Dans cet exemple, un automate standard établit la connexion de mouvement
seul et un automate de sécurité GuardLogix distinct établit la connexion de
sécurité seule avec les variateurs a sécurité intégrée 2198-Hxxx-ERS2.

IMPORTANT

Si deux automates sont utilisés dans une application avec des
connexions de mouvement seul et de sécurité seule, les automates
doivent étre :

« La connexion de sécurité seule doit étre un automate
GuardLogix 5570, un automate de sécurité GuardLogix 5580, un
automate Compact GuardLogix 5370 ou un automate de sécurité
Compact GuardLogix 5380

« La connexion de mouvement seul doit &tre un automate
ControlLogix 5570, un automate de sécurité ControlLogix 5580, un
automate CompactLogix 5370 ou un automate de sécurité
CompactLogix 5380.

Figure 12 - Configuration du mouvement et de la sécurité (multi-automates)

&
Automate Compact GuardLogix 5370, [ B
automate de sécurité — @
Compact GuardLogix 5380 ou
= automate GuardLogix 5570 | | —— |~ =l
2] Automate de sécurité GuardLogix 5580 [— 101001 0
(automate de sécurité GuardLogix 5570
Tout automate Logix 5000 (automate App“f;;;:nnits?;:zr&sooo représente) Programme de sécurité
ControlLogix 5570 représente) (version 24.00 ou ultérieure) Détfinitlion du modulg
configuré avec connexion
Programme de mouvement de sécurité seule
Définition du module configuré
avec une connexion de
mouvement seul /

Switch Stratix 5700
1783-BMS

1585J-M8CBJM-x
Cable Ethernet (blindé)

2 Adaptateur EtherNet/IP POINT Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2
(vue de dessus)

Guard 1/0 1734-AENTR

Dispositif de sécurité

1606-XLxxx

Commande 24V c.c., entrées TOR
et alimentation du frein du moteur
(fournies par le client)

Servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2
(vue de face)

Entrée d'alimentation c.a.

Connexions de mouvement et de sécurité au variateur

Entrées TOR vers les détecteurs et la chaine de commande — 1

@_...'...'...

Servomoteurs I
Kinetix VP g —
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Description des références Références et caractéristiques de performance du variateur Kinetix 5500.

Tableau 3 - Références des variateurs Kinetix 5500

" . . . . Puissance de sortie Courant de sortie
Référence du variateur |Référence du variateur |Taille S —
(STO cablé) (STO intégré) d'armoire | rension d'entrée permanente Permanent Créte
kw A O-créte A O-créte
0.2 kW
2198-H003-ERS 2198-H003-ERS2 0,3 kW 14 35
: 0,6 kW
195 a 264 V eff., monophasé 0.5 kW
2198-H008-ERS 2198-H008-ERS2 195 & 264 V eff., triphasé 0,8 kW 35 88
324 2528 V eff., triphasé 1.6 kW
10 kW
2198-H015-ERS 2198-H015-ERS2 15 kW 7 177
3.2 kW
2198-H025-ERS 2198-H025-ERS2 2 L 13 283
NN NN 195 a 264 V eff., triphasé 4,0 kW
2198-H040-ERS 2198-H040-ERS2 324,358 V eff , triphasé 8.3 kW 184 459
70 kW
2198-H070-ERS 2198-H070-ERS2 3 146 kW 325 81,3
Tableau 4 - Référence du module condensateur
Référence du module Taille d’armoire Tension nominale Capacitance
condensateur P
2198-CAPM0OD-1300 2 650 V c.c., nom. 1360 pF, min.
Tableau 5 - Références du kit de connecteur de bus partagé
Reéf. du kit Taille d’armoire Application Description
« Connecteur de cablage d'entrée secteur c.a.
2198-H040-ADP-IN Coffret Tou 2 Premier variateur « Connecteur de cablage d'entrée 24 V c.c.

« Connecteur en T du bus c.c.

2198-H040-A-T

2198-H040-D-T

2198-H040-P-T

Variateurs de taille 1:
2198-H003-ERSx

2198-H040-AD-T

2198-H008-ERSx

2198-H040-AP-T

2198-H015-ERSx

2198-H040-DP-T

2198-H025-ERSx

2198-H040-ADP-T

2198-H040-ERSx

Variateurs de taille 2 :

Partage c.a. uniqguement

Connecteur en T du bus c.a.

Le variateur suivant est...

Partage c.c. uniquement

Connecteur en T du bus c.c.

Partage d'alimentation de commande uniquement

Connecteur en T d'alimentation de commande

Partage de bus c.a. et c.c.

Connecteursen T de bus c.a. et c.c.

Partage c.a. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.a. et alimentation de commande

Partage c.c. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.c. et alimentation de commande

Partage c.a., c.c. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.a., c.c. et alimentation de
commande

2198-H070-ADP-IN

2198-H070-ERSx

Variateurs de taille 3 :

Premier variateur

« Connecteur de cablage d'entrée secteur c.a.
« Connecteur de cablage d'entrée 24 V c.c.
« Connecteur en T du bus c.c.

2198-H070-A-T

2198-H070-D-T

2198-H070-P-T

2198-H070-AD-T

2198-H070-AP-T

2198-H070-ERSx

2198-H070-DP-T

2198-H070-ADP-T

Partage c.a. uniqguement

Connecteur en T du bus c.a.

Partage c.c. uniquement

Connecteur en T du bus c.c.

Partage d'alimentation de commande uniquement

Connecteur en T d'alimentation de commande

Le variateur suivant est...
Variateurs de taille 3 :

Partage de bus c.a. et c.c.

Connecteursen T de bus c.a. et c.c.

Partage c.a. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.a. et alimentation de commande

Partage c.c. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.c. et alimentation de commande

Partage c.a., c.c. et alimentation de commande

Connecteurs en T c.a., c.c. et alimentation de
commande
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Conformité réglementaire

Si ce produit est installé dans I'Union européenne et posséde le marquage CE,

les réglementations suivantes sont applicables.

ATTENTION : La conformité CE nécessite un systéme de mise a la terre et les
méthodes utilisées pour la mise a la terre du filtre de ligne c.a. et du variateur

é doivent concorder. L'inobservation de cette consigne rend le filtre inefficace et

peut endommager le filtre. Pour des exemples de mise a la terre, reportez-vous
a Configurations d'alimentation mise a la terre, page 73.

Pour plus d’'informations sur la réduction des parasites électriques, reportez-
vous a la publication GMC-RMoo1, « System Design for Control of Electrical
Noise Reference Manual ».

Pour la mise en conformité CE, les dispositions suivantes doivent étre appliquées :

Installez un filtre de ligne c.a. (référence 2198-DBxxF ou 2198-DBRxx-F).
Pour des informations d’appairage spécifiques pour I'alimentation
d’entrée aussi pres que possible du variateur Kinetix 5500, consultez la
publication KNX-TDoo3, « Kinetix 5700, 5500, 5300, and 5100 Servo
Drives Specifications ».

Reliez les vis de mise a la terre du variateur, du module condensateur et
du filtre de ligne a 'aide d’une tresse plate de mise a la terre, comme
illustré a la Figure 43, page 78.

Utilisez les cables moteur uniques Kinetix 2090 avec les servomoteurs et
actionneurs Kinetix VP. Utilisez les cables d’alimentation moteur/frein et
signal de retour Kinetix 2090 pour d’autres moteurs et actionneurs
compatibles Allen-Bradley.

La longueur de cable de moteur combinée pour tous les axes sur le méme
bus c.c. ne doit pas dépasser 250 m (820 pieds). Les cables entre le
variateur et le moteur ne doivent pas dépasser 50 m (164 ft) ; cependant,
l'utilisation de cibles a flexion permanente et du kit de conversion
2198-H2DCK limite la longueur maximale.

Tableau 6 - Longueur de cable maximum entre le variateur et le moteur

Réf. servovariateur
Kinetix 5500

Servomoteurs Kinetix VP m (ft)

Autres moteurs rotatifs/actionneurs linéaires compatibles m

Cables standard (sans flexion)
Réf. 2090-CSxMIDF-xxAAxx
Réf. 2090-CSxMIDG-xxxAxx
Réf. 2090-CSxMIE1-xxVAxx

Abloc x floi (2
gg?lgzgof_lgég’;lggaﬂ?:e Cables moteur/actionneur Kinetix 2090

Réf, 202090-CSBMIDG-xxxFxx zé(ff.t)ZOZOSO-CXXMDF
Réf. 2090-CSBMIEI-xxxFxx

2198-H003-ERSx

20(85,6)

198-1008-ERor 50 (164) 30(98.4)
2198-HOT5-ERSX

7198-H025-ERSX 50 (164)

2198-H040-ERSx

2198-HO70-ERSX 50 (164)

(1) Requiert I'utilisation du kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL (série B ou ultérieure) 2198-H2DCK.

(2) Lorsque vous utilisez un cable a flexion permanente (rallonge ou fils volants) dans votre application, la longueur maximale du cable, y compris tout cable standard (sans flexion), relié au
variateur, est de 30 m (98,4 ft).

(3) Lalimite de 20 m (65,6 ft) est attribuée au cable alimentation/frein 2090-CPxM7DF. Dans les applications de kit de conversion 2198-H2DCK, vous pouvez remplacer le cable d'alimentation/
frein 2090-CPXM7DF par un cable moteur unique 2090-CSxMIDF ou 2090-CSxM1DG (et réutiliser le cable de retour 2090-CFBM7DF) pour augmenter la longueur maximale du cable a 50 m
(164 ft). Cela s'applique uniquement aux cables uniques de calibres 18 et 14 AWG. Les cables uniques 2090-CSBM1Dx-10xxxx(connecteur 10 AWG/M4Q) ne sont pas compatibles avec les cables
alimentation/frein 2090-CPBM7DF-10Axxx (connecteur 10 AWG/M40).

30

Installez le systéme Kinetix 5500 a 'intérieur d’'une enceinte homologuée.
Acheminez le cablage d’alimentation d’entrée dans un conduit (mis a la
terre sur I'enceinte) a 'extérieur de 'enceinte. Séparez les cibles
d’alimentation et de signal.

Séparez le cablage d’arrivée d’alimentation du cablage de commande et
des cables moteur.

Consultez 'Annexe A, page 191 pour prendre connaissance des schémas de
ciblage de l'arrivée d’alimentation et d’interconnexion variateur/moteur.
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Chapitre 2

Directives pour la
conception du systeme

Planification de I'installation du systeme
variateur Kinetix 5500

Ce chapitre décrit les directives d’installation du systeme utilisées pour
préparer le montage des composants de votre variateur Kinetix® 5500.

Rubrique Page
Directives pour la conception du systeme 31
Réduction des parasites électriques 40

ATTENTION : Planifiez l'installation de votre systeme de maniére a exécuter
toutes les découpes, pergages, taraudages et soudages avec le systeme
retiré de I'armoire. La construction du systeme étant de type ouvert, évitez
toute chute de débris métallique a lintérieur. Les débris métalliques ou tout
autre contaminant, peuvent se loger dans les circuits et endommager les
composants.

Utilisez les informations de cette section lorsque vous concevez votre armoire
et planifiez le montage des composants du systéme sur le panneau.

Pour accéder a des outils de configuration systeme et de sélection des produits
en ligne, ainsi quaux plans de ces produits au format AutoCAD (DXF),
reportez-vous au site https://www.rockwellautomation.com/global/support/

selection.page

Exigences de montage du systeme

« Pour étre conformes aux exigences UL et CE, les systémes variateur
Kinetix 5500 doivent étre enfermés dans une armoire conductrice mise a
la terre offrant une protection IP20 telle que définie par la norme
CEI 60529, de fagon a ce qu’ils ne soient pas accessibles a un opérateur ou
a une personne inexpérimentée. Une armoire de type NEMA 4X va au
dela de ces exigences en assurant un degré de protection IP66.

Pour maintenir le classement de sécurité fonctionnelle du systéme
variateur Kinetix 5500, cette armoire doit étre adaptée aux conditions
environnementales du site industriel et fournir une classe de protection
IPs4 ou supérieure.

+ Le panneau que vous installez a I'intérieur de l'enceinte pour monter les
composants du systéme doit étre fixé sur une surface plane, rigide et
verticale qui ne sera pas soumise a des chocs, vibrations, humidité,
brouillard d’huile, poussiére ou vapeurs corrosives conformément au degré
de pollution 2 (CEI 61800-5-1) car le produit est classé IP20 (CEI 60529).

- Dimensionnez 'armoire du variateur afin de ne pas dépasser la
température ambiante nominale maximale. Tenez comptes des
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caractéristiques de dissipation thermique de tous les composants du

variateur.

« Lalongueur combinée des cables de puissance moteur pour tous les axes
sur le méme bus c.c. ne doit pas dépasser 250 m (820 ft). Les cibles entre
le variateur et le moteur ne doivent pas dépasser 50 m (164 ft) ;
cependant, l'utilisation de cdbles a flexion permanente et du kit de
conversion 2198-H2DCK limite la longueur maximale. Reportez-vous au
Tableau 6, page 30, pour les caractéristiques par taille de boitier.

IMPORTANT Les performances du systeme ont été testées avec ces
caractéristiques de longueurs de cable. Ces limitations
S'appliquent également pour la conformité aux exigences CE.

« Utilisez les techniques de liaison haute fréquence (HF) pour connecter les
modules, larmoire, le chissis de la machine et la carcasse du moteur
pour fournir un chemin de retour a faible impédance pour I'énergie haute
fréquence (HF) et réduire les parasites électriques.

Reliez les vis de mise a la terre du variateur, du module condensateur et
du filtre de ligne a 'aide d’une tresse plate de mise a la terre, comme

illustré a la Figure 43, page 78.

Pour mieux comprendre le concept de réduction des parasites électriques,
reportez-vous a la publication GMC-RMooi, « System Design for Control of

Electrical Noise Reference Manual ».

Choix du filtre de ligne c.a.

Un filtre de ligne c.a. est requis pour répondre aux exigences CE. Installez un
filtre de ligne c.a. pour I'entrée d’alimentation aussi prés que possible du

variateur 2198-Hxxx-ERSx.

IMPORTANT Les filtres de ligne c.a. sont recommandés uniquement dans les
configurations d'alimentation en étoile mise a la terre. Pour des
exemples de configuration d'alimentation d'usine, reportez-vous a
Détermination de la configuration de I'entrée d'alimentation, page 73.

Tableau 7 - Choix du filtre de ligne c.a.

Module variateur Kinetix

Filtre de ligne c.a.

Référence Référence
2198-H003-ERSx
2198-H008-ERSx 2198-DB08-F

2198-H015-ERSx

2198-H025-ERSx
2198-H040-ERSx

« 2198-DBR20-F ou
- 2198-DB20-F

2198-H070-ERSx

« 2198-DBR40-F ou
« 2198-DB42-F

IMPORTANT  Utilisez les filtres de ligne 2198-DBxx-F uniquement en remplacement sur
site dans les installations existantes. Sélectionnez les filtres de
ligne 2198-DBRxx-F pour tous les nouveaux systemes ou pour remplacer
les filtres de ligne 2198-DBxx-F existants. Cela ne s'applique pas aux

filtres de ligne 2198-DB08-F.
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Tableau 8 - Sélection du filtre de ligne c.a. pour les systémes c.a. partagé, c.a./c.c. partageé et
multi-axes hybrides

Réf. variateurs | Tension variateur Réf. filtre de ligne c.a.

Kinetix 5500 (triphasée) nom. |2 ayes |3 axes |4 axes |5 axes |6 axes |7 axes |8 axes
2198-H003-ERSx 240/480 V 2198-DBR20-F

2198-H008-ERSx 240/480 V 2198-DBR20-F

2198-H015-ERSx 240/480 V 2198-DBR20-F —

2198-H025-ERSx 240/480 V 2198-DBR40-F -

2198-H040-ERSx 240/480 V 2198-DBR40-F  {2198-DBRI0-F |—

2198-H070-ERSx 240/480 V 2198-DBRIO-F |-

Choix du transformateur

Le servovariateur n’a pas besoin d’'un transformateur d’isolement pour I'entrée
d’alimentation triphasée. Toutefois, un transformateur peut étre nécessaire
pour adapter les caractéristiques de tension du variateur au réseau de
distribution disponible.

Pour dimensionner un transformateur pour les entrées d’alimentation c.a.
principales, reportez-vous a la publication KNX-TD003., « Kinetix 5700, 5500,
5300, and 5100 Servo Drives Specifications Technical Data ».

IMPORTANT  Lorsque vous utilisez un auto-transformateur, assurez-vous que la
tension entre phase et neutre/terre ne dépasse pas la tension nominale
d'entrée du variateur.

IMPORTANT  Utilisez un coefficient de 1,5 pour I'alimentation triphasée (ot le coefficient
est utilisé pour compenser les pertes du transformateur, du module
variateur et du moteur, et pour prendre en compte ['utilisation dans la zone
de fonctionnement intermittent de la courbe vitesse couple).

IMPORTANT Une self de ligne doit étre utilisée si le transformateur source est
supérieur a 150 kVA, max et présente une impédance de 3 %, min.

EXEMPLE Dimensionnement d'un transformateur selon les exigences de tension de
ce variateur : 2198-H040-ERSx = 8,4 kW = transformateur de 12,6 KVA.

Choix du disjoncteur/fusible

Les variateurs Kinetix 5500 utilisent des protections électroniques internes
contre les courts-circuits moteur ; et lorsqu’ils sont protégés par une
protection de circuit de dérivation appropriée, ils peuvent étre utilisés dans un
circuit susceptible de délivrer jusqu’a 200 000 A (avec fusibles) et 65 000 A
(avec disjoncteurs).

Reportez-vous a Exemples de cdblage d’alimentation, page 192, pour le schéma
de cablage.

ATTENTION : N'utilisez pas de dispositifs de protection de circuit sur la
sortie d'un variateur c.a. en tant que sectionneur d'isolement ou dispositif
de surcharge moteur. Ces dispositifs sont congus pour fonctionner sur une
onde de tension sinusoidale, la forme d'onde MLI du variateur ne leur permet
pas de fonctionner correctement. En conséquence, le dispositif sera
endommage.
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Systémes variateur autonomes

Tableau 9 - Caractéristiques du systeme variateur autonome pour les applications UL et CEI (non-UL)

Variateurs Kinetix 5500 Applications UL Applications CEl (non-UL)
‘I}::ie'a:';lme du I:Irlisai::u'rl,u Phase Eﬁ;tié;;nsce Es{!éi;:ﬁsu':g disjoncteur en Z‘:;EI::SDIN 96 Il;éofslr:nce de disjoncteur en boitier
nom. Bussmann (max.)
2198-H003-ERSx 240V Monophasé | KTK-R-2 140U-D6D2-B10 et 140UT-D7D2-B10 2 140U-D6D2-B10 et 140UT-D7D2-B10
240/480 V Triphasé KTK-R-3 140U-D6D3-B20 et 140UT-D7D3-B20 |4 140U-D6D3-B20 et 140UT-D7D3-B20
2198-H008-ERSx 260V Monophasé | KTK-R-5 140U-D6D2-B20 et 140UT-D7D2-B20 |6 140U-D6D2-B20 et 140UT-D7D2-B20
240/480 V Triphasé KTK-R-7 140U-D6D3-B6O0 et 140UT-D7D3-B60 |6 140U-D6D3-B6O0 et 140UT-D7D3-B6O
2198-HOT5-ERSx 260V Monophasé | KTK-R-10 140U-D6D2-B80 et 140UT-D7D2-B80 |10 140U-D6D2-B80 et 140UT-D7D2-B80
240/480 V Triphasé KTK-R-15 140U-D6D3-C12 et 140UT-D7D3-C12 16 140U-D6D3-C12 et 140UT-D7D3-C12
2198-H025-ERSx | 240/480 V Triphasé KTK-R-20 140U-D6D3-C20 et 140UT-D7D3-C20 |20 140U-D6D3-C20 et 140UT-D7D3-C20
2198-H040-ERSx | 240/480 V Triphasé KTK-R-25 140U-D6D3-C25 et 140UT-D7D3-C25 |25 140U-D6D3-C25 et 140UT-D7D3-C25
2198-H070-ERSx | 240/480 V Triphasé LPJ-35SP 1406-6G6C3-C40 35 1406-6G6C3-C40

Systémes de variateurs d bus c.c. partagé (bus commun)

Tableau 10 - Caractéristiques du systeme de variateur a bus c.c. partagé pour les applications UL et CEl (non-UL)

Variateurs Kinetix 5500 Applications UL Applications CEl (non-UL)

Référence du Tension variateur ;ﬂif::nn Référence de disjoncteur en boitier |Fusibles DIN g6  |Référence de disjoncteur en boitier
variateur (triphasée) nom. | pocc oo moulé Ampéres (max.) |moulé

2198-H003-ERSx  |240/480 V KTK-R-10 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15 10 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
2198-H008-ERSx | 240/480V KTK-R-10 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15 10 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
2198-HO15-ERSx 240/480 V KTK-R-15 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15 16 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
2198-H025-ERSx | 240/480 V KTK-R-20 140U-D6D3-C20 et 140UT-D7D3-C20 |20 140U-D6D3-C20 et 140UT-D7D3-C20
2198-HO40-ERSx | 240/480 V KTK-R-25 140U-D6D3-C25 et 140UT-D7D3-C25 |25 140U-D6D3-C25 et 140UT-D7D3-C25
2198-HO70-ERSx | 240/480 V LPJ-35SP 1406-G6C3-C40 35 1406-G6C3-C40

Tableau 11 - Caractéristiques de protection de circuit UL de I'alimentation d'entrée

Systémes de variateurs a bus c.a. partagé

Variateurs Kinetix 5500 Reéférence Fusibles Bussmann Reéférence de disjoncteur en boitier moulé
5::;2;':;8 du {;'I':"‘:'; Z :)r i:;z:r 2 axes J axes 4 axes 5 axes 2 axes J axes Laxes |5axes
2198-HO03-ERSx | 240/480 V KTK-R-15 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
2198-HO08-ERSx | 240/480 V KTK-R-15 140U-DBD3-C15 et 140UT-D7D3-C15
140U-DBD3-C15 et |140U-D6D3-C20 et
2198-HO15-ERSx | 240/480 V KTK-R-20  |KTK-R-25 |- LOUT-DTD3-CI5  |140UT-D7D3-C20
140U-D6D3-C25 et |140U-D6D3-C30 et
2198-H025-ERSx | 240/480 V KTK-R-30 - LOUT-DTD3-C25  |140UT-DTD3-C30 |~
2198-HO40-ERSx | 240/480 V LPJ-35SP  |LPJ-45SP |- 1406-G6C3-C40 1406-66C3-C50 -
2198-HO70-ERSx | 240/480 V LPJ-60SP |- 1406-66C3-C60 -

Tableau 12 - Caractéristiques de protection de circuit CEl (non-UL) de I'alimentation d'entrée

Variateurs Kinetix 5500 Fusibles DIN gGA, ampeéres (max.) Référence de disjoncteur en boitier moulé
Référence du Tension variateur
variateur (triphasée) nom. 2axes [Jaxes |haxes |5axes |2axes J axes Laxes |5axes
2198-H003-ERSx  |240/480V 16 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
2198-H008-ERSx | 240/480 V 16 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15

140U-D6D3-C15 et |140U-DBD3-C20 et
2138-HOTo-ERSx 1260480V 20 2% - 140UT-D7D3-C15 [140UT-D7D3-C20
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Tableau 12 - Caractéristiques de protection de circuit CEl (non-UL) de I'alimentation d'entrée

Variateurs Kinetix 5500

Fusibles DIN gGA, amperes (max.)

Référence de disjoncteur en boitier moulé

Référence du Tension variateur

variateur (triphasée) nom. 2axes |(Jaxes |4Laxes |5axes |2axes 3 axes 4 axes b axes
140U-D6D3-C25 et |140U-D6D3-C30 et

2198-HOZ-ERSx | 240/480V 32 - W4OUT-D703-C25  [140UT-D7D3-C30 |~

2198-H040-ERSx | 240/480V 35 50 1406-66C3-C40 1406-66C3-C50 -

2198-HO70-ERSx | 240/480V 63 - 1406-6G6C3-C60 -

Systémes @ bus c.a./c.c. partagés et hybrides

Tableau 13 - Caractéristiques de protection de circuit UL de I'alimentation d'entrée

Variateurs Kinetix 5500 Référence de fusible Bussmann Reéférence de disjoncteur en boitier moulé
Tension
Référence du |variateur
variateur (triphasée) 2axes |3axes |haxes |5axes |6 axes |7axes|8axes |2axes J axes |4 axes |5 axes|6 axes |7 axes |8 axes
nom.
2198-H003-ERSx | 240/480 V [KTK-R-10 KTK-R-15 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
140U-D6D3-C20 et
2198-H008-ERSx | 240/480 V [KTK-R-15 KTK-R-20 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15 140UT-D7D3-C20
140U-D6D3-C15  |140U-D6D3-C20
2198-H015-ERSx |240/480V [KTK-R-20 - et et -
140UT-D7D3-C15 (140UT-D7D3-C20
140U-D6D3-C20 |140U-D6D3-C30
2198-H025-ERSx | 240/480 V  [KTK-R-30 - et et -
140UT-D7D3-C20 140UT-D7D3-C30
140U-D6D3-C30
2198-H040-ERSx | 240/480 V [KTK-R-30 [LPJ-45SP |LPJ-50SP |— et 1406-6G6C3-C50 |—
140UT-D7D3-C30
2198-H070-ERSx | 240/480 V| LPJ-50SP |- 1406-6G6C3-C50 |—

Tableau 14 - Caractéristiques de protection de circuit CEl (non-UL) de I'alimentation d'entrée

Variateurs Kinetix 5500 Fusibles DIN gGA, ampeéres (max.) Reéférence de disjoncteur en boitier moulé
Tension
Référence du |variateur
variateur (triphasée) 2 axes |3 axes | &4 axes |5 axes |6 axes |7 axes |8 axes |2 axes Jaxes |4axes |baxes |6axes |7axes |8axes
nom.
2198-HO03-ERSx  |240/480 V 10 16 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15
140U-D6D3-C20
2198-HO08-ERSx  240/480 V 16 20 140U-D6D3-C15 et 140UT-D7D3-C15 et
140UT-D7D3-C20
140U-D6D3-C15  |140U-D6D3-C20
2198-HO15-ERSx | 240/480 V 20 - et et -
140UT-D7D3-C15 |140UT-D7D3-C20
140U-D6D3-C20 | 140U-D6D3-C30
2198-H025-ERSx | 240/480 V 32 - et et -
140UT-D7D3-C20 |140UT-D7D3-C30
140U-D6D3-C30
2198-HO40-ERSx | 240/480 V 32 50 - et 1406-66C3-C50 |—
140UT-D7D3-C30
2198-H070-ERSx  |240/480 V 50 - 1406-66C3-C50 |—
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Evaluation de I'alimentation de commande 24 V

Le variateur Kinetix 5500 nécessite une entrée d’alimentation de 24 V c.c. pour
ces circuits de commande. En raison du systéeme de connexion de bus partagé
24V et des exigences de courant 24 V des variateurs Kinetix 5500, une
évaluation approfondie de I'alimentation de commande est nécessaire avant la
mise en ceuvre. Tenez compte des éléments suivants lors du dimensionnement
d’un tel systeme :

« Vérifiez que l'alimentation 24 c.c. est capable de satisfaire les besoins de
courant 24 V de votre systéme variateur Kinetix 5500. Pour déterminer
les exigences de courant 24 V, consultez Calculs du courant
d’alimentation de la commande, page 220.

Pour les systémes ayant une consommation de courant 24 V élevée,
envisagez d’installer une alimentation 24 V séparée pour chaque groupe
de bus ou de modifier la configuration de groupe de bus afin de répartir
plus uniformément la consommation de courant 24 V.

« Vérifiez que le cablage utilisé est capable d’alimenter le systéme variateur
Kinetix 5500 avec une tension dans la plage de tension d’entrée de 24V ;
24V +10 % (21,6 2 26,4 V c.c.). Tenez compte de ce qui suit :

- Montez 'alimentation 24 V aussi prés que possible du systéme
variateur Kinetix 5500 pour minimiser la chute de tension d’entrée.

- Installez des fils de plus forte section, jusqu’a 2,5 mm? (calibre 14 AWG)
pour 'alimentation de commande 24 V si vous utilisez les connecteurs
CP fournis avec le module ou utilisez le systéme de connexion de bus
partagé 24 V pour abaisser la résistance du fil c.c. jusqua 10 mm*
(calibre 6 AWG) et obtenir une chute de tension plus faible.

IMPORTANT La consommation de courant 24 V, la section et la longueur du fil ont
toutes un impact sur la chute de tension en raison du céblage utilisé.

Choix du contacteur

Vous pouvez utiliser un contacteur c.a. triphasé pour alimenter le variateur
Kinetix 5500. Suivez ces directives lors du choix d’'un contacteur pour votre
systéme variateur.

« Assurez-vous que le contacteur est capable de supporter un ampérage
nominal plus élevé que le fusible/disjoncteur d’entrée sélectionné dans
les tableaux a la section Choix du disjoncteur/fusible Choix du
disjoncteur/fusible, page 33

. Sélectionnez un contacteur avec une tension nominale et un indice SCCR
appropriés pour votre installation de variateur

« Ne coupez pas 'alimentation du contacteur plus d’'une fois par minute
pour éviter dendommager le variateur Kinetix 5500

Considérations relatives a la résistance de freinage passive

Les variateurs Kinetix 5500 comprennent une résistance de freinage interne
qui est cablée au connecteur de résistance de freinage (RC) en usine. Des
résistances passives externes Série 2097-Rx sont également disponibles pour
fournir une capacité de freinage supplémentaire pour les applications ot la
capacité de la résistance de freinage interne est dépassée.

IMPORTANT Gardez les fils de la résistance de freinage interne connectés sauf si
vous avez une résistance de freinage passive externe a connecter.
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Tableau 15 - Options de résistance passive Série 2097

. N Caractéristiques de la résistance | Résistance de freinage externe ("

Vgr[ateurs Kinetix 5500 de freinage interne Réf. compatible

Référence

] w 2097-R7 2097-R6

2198-H003-ERSx X -
2198-H008-ERSx 100 50 X -
2198-H015-ERSx X -
2198-H025-ERSx 60 50 X -
2198-HO40-ERSx - X
2198-HO70-ERSx 40 75 - X

(1) Le choix de la résistance de freinage est basé sur les besoins de votre configuration matérielle réelle.

Les références 2097-R6 et 2097-R7 sont des résistances de freinage sans boitier.

Figure 13 - Résistances de freinage passives externes
Résistances de freinage 2097-R6 et 2097-R7

Tableau 16 - Caractéristiques du module résistance de freinage externe

Réf. du Résistance Puissance permanente  |Poids, approx.
Reéférence 0 W kg (Ib)

2097-R6 75 150 03(0.7)
2097-R7 150 80 0.2(04)

La méthode de branchement des résistances de freinage Série 2097-Rx au
variateur Kinetix 5500 est expliquée dans Connexions de la résistance de
freinage passive externe, page 102 et illustrée par les schémas d’interconnexion
dans Exemple de ciblage de la résistance de freinage, page 196.
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Chapitre 2

Planification de I'installation du systéeme variateur Kinetix 5500

Choix de I'armoire

Cet exemple est fourni afin de vous aider a dimensionner une armoire pour
votre systéme variateur Kinetix 5500. Vous avez besoin des données de
dissipation thermique de tous les composants prévus dans votre armoire afin
de calculer la taille de 'armoire (reportez-vous au Tableau 17, page 38).

Sans méthode active de dissipation de la chaleur (tels que des ventilateurs ou
une climatisation), 'une des équations approximatives suivantes peut étre
utilisée.

Unités métriques Systeme impérial

pe 0380 A 4080

1.8T-11 T-11

0u T représente la différence de température entre I'air |0u T est la différence de température entre l'air
intérieur et I'air ambiant extérieur (en °C), 0 la chaleur |intérieur et 'air ambiant extérieur (en °F), 0 est la
générée dans I'armoire (en watts) et A la surface de chaleur générée dans I'armoire (en watts) et A la surface

l'armoire (en m2Z. La surface externe des six cotés de  |de I'armaire en (ft2). La surface externe des six cotés de
I'armoire se calcule comme suit : I'armoire se calcule comme suit :

A= 2dw + 2dh + 2wh A=(2dw + 2dh + 2wh) /144

0u d (profondeur), w (largeur) et h (hauteur) sont en métres.

Sila température ambiante maximale du systéme variateur Kinetix 5500 est de
50 °C (122 °F) et que la température ambiante externe maximale est de 20 °C
(68 °F), alors T = 30. Pour cet exemple, la dissipation thermique totale (somme
de tous les composants a I'intérieur de 'enceinte) est de 416 W. Donc, dans
Iéquation ci-dessous, on remplace T par 30 et Q par 416.

0.38 (416)

p= _038(416) _,qq 2
803017 2%m

L'enceinte en exemple devra donc avoir une surface externe d’au moins

2,99 m?*. Si une partie de 'armoire ne peut pas transférer la chaleur, elle ne doit
pas étre intégrée dans le calcul.

La profondeur minimale d’armoire nécessaire pour loger le systeme
Kinetix 5500 (choisi pour cet exemple) étant de 300 mm, les dimensions de
cette armoire devront étre approximativement de 1 500 X 700 X 300 mm
(59,0x27,6x11,8in.) HxLxP.

15x(0,30 x 0,70) + 1,5 x (0,300 x 2,0) + 1,5 (0,70 x 2,0) = 3,31 m?

Etant donné que la taille de 'armoire est nettement plus grande que ce qui est
nécessaire pour accueillir les composants systéme, il peut étre plus efficace de
fournir un moyen de refroidissement dans une armoire de plus petite taille.
Consultez le fabricant de votre armoire pour connaitre les options de
refroidissement offertes.

Tableau 17 - Caractéristiques de consommation électrique

5;':?;{’; :rs 00 Référence F;:—I; " Utilisation en % de I(awzli::)sance utile nominale

e 20 % 40 % 60 % 80 % 100 %
2198-HO03-ERSx
2198-HO08-ERSx 1 2 2 5 %0 &2
2198-HO15-ERSx
2198-H025-ERSx 2 40 80 120 160 200
2198-H040-ERSx
2198-H070-ERSx 3 64 128 192 256 320

38
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Chapitre 2 Planification de I'installation du systéeme variateur Kinetix 5500

Dégagements minimum requis

Cette section fournit des informations pour vous aider a dimensionner votre
armoire et positionner votre variateur Kinetix 5500 :

« Undégagement supplémentaire doit étre prévu pour les cables et les fils
ou le systéme de connexion de bus partagé connectés sur le dessus du
variateur.

« Undégagement supplémentaire est requis si d’autres dispositifs sont
installés au-dessus et/ou sous le variateur et s’ils ont leurs propres
exigences de dégagement.

« Undégagement supplémentaire a gauche et a droite du variateur doit
étre prévu en cas de montage a c6té d’équipements ou de chemins de
cables sensibles aux interférences.

« Laprofondeur d’armoire minimale recommandée est de 300 mm
(11,811in.).

Figure 14 - Exigences minimum de dégagement
Dégagement de 40 mm (1,57 in.) au-dessus du variateur
pour la circulation de lair et linstallation.

t iiii — £ @l

(¥ ¥ wEJTUEEEEEY | g EdER
Kinetix 5500 {
Servovariateur - [
Dégagement a gauche du ‘ Dégagement a droite
variateur inutile. du variateur inutile.
Q
l Reportez-vous a la publication KNX-TD003,

« Kinetix 5700, 5500, 5300, and 5100 Servo
Drives Technical Data », pour connaitre les
dimensions du variateur Kinetix 5500.

Dégagement de 40 mm (1,57 in) au-dessous du variateur
pour la circulation de I'air et linstallation.

IMPORTANT  Montez le variateur verticalement, comme illustré. Ne le montez pas horizontalement.

En cas de configuration multi-axe avec bus partagé, les variateurs doivent étre
espacés en alignant les ergots et rainures de montage cote a cote.

Figure 15 - Exigences de dégagement de bus partagé multi-axe

Le systeme de connexion en bus
partagé pour les configurations a
partage de bus n'est pas illustré ici
par souci de clarté.

Ergot et rainure de montage
cote a cote alignés
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Réduction des parasites
électriques

40

Cette section présente les bonnes pratiques permettant de minimiser les risques
de défauts liés aux parasites dans le cas particulier des installations de systeme
Kinetix 5500. Pour plus d’informations sur le concept de liaison équipotentielle
haute fréquence (HF), le principe de plan de masse et la réduction des parasites
électriques, reportez-vous a la publication GMC-RMoo1, « System Design for
Control of Electrical Noise Reference Manual ».

Modules de liaison a la terre

La liaison a la terre consiste a relier les chdssis métalliques, les ensembles, les
batis, les blindages et les armoires a la terre pour réduire les effets des
interférences électromagnétiques (EMI).

Sauf mention contraire, la plupart des peintures ne sont pas conductrices et
agissent comme isolateurs. Pour obtenir une bonne liaison entre le rail
d’alimentation et le sous-panneau, les surfaces ne doivent pas étre peintes ou
plaquées. La liaison a la terre des surfaces métalliques crée un chemin de
retour a faible impédance pour I'énergie haute fréquence.

IMPORTANT  Pour améliorer la liaison entre le rail d'alimentation et le sous-panneau,
construisez votre sous-panneau en acier galvanisé (non peint).

Une liaison incorrecte des surfaces métalliques bloque le chemin de retour
direct et permet a I'énergie haute fréquence de se déplacer ailleurs dans
Iarmoire. Une quantité excessive d’énergie haute fréquence peut affecter le
fonctionnement des autres équipements commandés par microprocesseur.

Figure 16, page 41, présente les techniques de liaison de terre recommandées
pour les panneaux, les armoires et les équerres de fixation peintes.
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Figure 16 - Pratiques de liaison a la terre recommandées pour les panneaux peints

Fixation du sous-panneau au moyen de Fixation d'un bus de terre ou d’un chassis sur le
goujons sur la paroi arriere de I'enceinte sous-panneau au moyen de goujons

Sous-panneau

Paroi arriere Support de montage ou
e Enceinte bus de terre

Sous-panneau

Peinture grattée

Goujon soudé Rondelle plate
Utilisez une brosse métallique pour
éliminer la peinture des filetages afin
d'obtenir liaison de masse optimale.

Utilisez des panneaux galvanisés ou grattez
la peinture sur la face avant du panneau.

Si le support de montage est recouvert
d'un revétement non-conducteur
(anodisation ou peinture), grattez ce
revétement tout autour du trou
Rondelle frein d'assemblage.

Fixation par boulon d'un bus de terre ou d'un chassis sur le panneau arriére

Sous-panneau Boulon

u taraudé
\Rondelle frein

Grattez la peinture des deux cotés du
panneau et utilisez des rondelles frein.

Rondelle frein

Bus de terre ou
support de montage

Rondelle plate

Ecrou
Rondelle plate

Sile support de montage est recouvert d'un revétement non-conducteur

(anodisation ou peinture), grattez ce revétement tout autour du trou
Rondelle frein d'assemblage.
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Chapitre 2 Planification de I'installation du systéeme variateur Kinetix 5500

Liaison a la terre de sous-panneaux multiples

La liaison de plusieurs sous-panneaux crée un passage de sortie commun a
faible impédance pour 'énergie haute fréquence a I'intérieur de 'armoire. Les
sous-panneaux qui ne sont pas reliés ensemble ne forment pas nécessairement
un chemin commun a faible impédance. Cette différence d'impédance peut
affecter des réseaux et d’autres dispositifs répartis sur plusieurs panneaux :

« Raccordez la masse de chaque panneau de montage a 'armoire en haut et
en bas a l'aide de tresses de masse de 25,4 mm sur 6,35 mm. En reégle
générale, plus large et plus courte est la tresse, meilleure est la continuité
de terre.

« Grattez la peinture tout autour de chaque point de fixation pour
optimiser le contact métal sur métal.

Figure 17 - Recommandations pour sous-panneaux multiples et armoire

1oX, XO| © X Ol
Tresse métallique
de 254 mm(10in.)
par 6,35 mm (0,25 in.)

Bus de terre de I'armoire
reliée au sous-panneau

Tresse métallique

de 25,4 mm(10in.)
Peinture enlevée par 6,35 mm (0,25 in.)
de I'armoire \ / \
Gicoooos
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Chapitre 2 Planification de I'installation du systéeme variateur Kinetix 5500

Détermination des zones de parasitage

Observez ces consignes lors de 'acheminement de cables utilisés dans le
systeme Kinetix 5500 :

« Lazone propre (C) se situe a droite du systéme variateur et inclut le
cablage d’entrées TOR et le cable Ethernet (chemin de cables gris).

« Lazone parasitée (D) est au-dessus et en dessous du systéme variateur
(chemin de cables noir) et inclut les disjoncteurs, 'alimentation 24 V c.c.,
la sécurité et les cables moteur.

« Lazone tres parasitée (VD) est limitée a la proximité des fils de pontage
entre la sortie V c.a. du filtre de ligne (CEM) et le variateur (ou le premier
variateur dans les systémes multi-axe). Du cable blindé est nécessaire
uniquement si les cables « trés parasités » passent dans un chemin de
cables.

Figure 18 - Zones parasitées

Chemin de cables parasité Chemin de cébles propre

Connexions de filtre/entrée c.a. trés parasitées
séparées (pas dans le chemin de cables)

D
/ 1
VD

Entrée 24V Systeme servovariateur Kinetix 5500

[ar]

Alimentation
24V c.c.

msjnnmeu?s> Cable de sécurité
(variateurs 2198-Hxxx-ERS
uniquement)
Filtre de ligne c.a.
(peut étre requis pour CE)

=

I I I I I I I = = I =H I = = == = = = = = = = = .
o

Cables moteur unigues 2 Etat du module

Acheminer les cables moteur individuels en Acheminer les signaux de registration et de
céble blindé. communication dans des cables blindés.

(1) Lorsque I'espace a droite du variateur ne permet pas la séparation de 150 mm (6,0 in.), utilisez un blindage en acier mis a la
terre a la place. Pour des exemples, reportez-vous a la publication GMC-RMO01, « System Design for Control of Electrical
Noise Reference Manual ».

(2) Lorsque le kit de conversion 2198-H2DCK est utilisé, le cable de retour est acheminé dans le chemin de cable propre.
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Catégories de cables pour les systemes Kinetix 5500

Ces tableaux indiquent les critéres de zonage des cibles connectés aux
composants du variateur Kinetix 5500.

Tableau 18 - Kinetix 5500 Variateur

Zone Méthode
Fils/cables Connecteur
Tres parasitée |Parasitée |Propre Pear:iﬁgon €N | cable blindé
L1, L2, L3 (cable blindé) PO - X - - X
L1, L2, L3 (cable non blindé) X - - - -
DC-/DC+ (bus c.c.) 0C Barre bus uniquement, pas de connecteur de cablage.
DC+/SH (résistance de freinage) RC - X - - -
U, V, W (alimentation moteur) Moteurs/ MP X X
Signal de retour moteur actionneurs MF - X - - X
Frein moteur Kinetix VP BC X X
U, V, W (alimentation moteur) Moteurs/ MP X - X
Signal de retour moteur actionneurs MF - - X — X
Frein moteur Kinetix MP BC X - X
24\ c.c. cpP - X - - -
Validation de la sécurité pour arrét sécurisé du couple(céblé)(Z) ST0 - X - - -
Entrée registration 100 - - X - X
Entrées TOR dédiées (autres que les entrées de registration) - X - - -
PORT1

Ethernet PORT?2 - - X - X
(1) Lorsque le kit de conversion 2198-H2DCK est utilisé, le cable de retour est acheminé dans le chemin de cable propre.
(2) Le connecteur STO s'applique uniquement aux servovariateurs 2198-Hxxx-ERS (cablés).

Tableau 19 - Module condensateur

Zone Méthode
Fils/cables Connecteur Tres . Manchon |Cable
parasitée Parasitée | Propre en ferrite |blindé

DC-/DC+(bus c.c.) Dc Barre bus uniguement, pas de connecteur de céblage.

24\ c.c. cpP - X - - -

Etat du module MS - X - - -

Consignes de réduction des parasites pour les accessoires du
variateur

Consultez cette section lors du montage d’un filtre de ligne c.a. (CEM) ou d’une
résistance de freinage externe pour les consignes destinées a réduire les
défaillances du systeme, provoquées par des parasites électriques excessifs.

Filtres de ligne c.a.

Suivez ces consignes lors du montage de votre filtre de ligne c.a. (CEM)
(consultez la figure page 43 pour un exemple) :

« Montez le filtre de ligne c.a. sur le méme panneau que le variateur
Kinetix 5500 et aussi proche que possible du rail d’alimentation.

+ Une bonne liaison HF avec le panneau est essentielle. Pour les panneaux
peints, reportez-vous aux exemples présentés page 41.

« Séparez au maximum le ciblage d’entrée et de sortie.
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Chapitre 2 Planification de I'installation du systéeme variateur Kinetix 5500

IMPORTANT Le test de certification CE est uniquement applicable au filtre de ligne
c.a. utilisé avec un seul variateur ou au filtre de ligne utilisé dans les
configurations de variateur multi-axe. Partager un filtre de ligne avec
plusieurs configurations de variateur multi-axe peut donner de bons
résultats, mais le client est Iégalement responsable de ce choix.

Résistances de freinage passives externes
Observez ces consignes lors du montage de votre résistance de freinage
externe Série 2097 hors de 'armoire :

« Montez la résistance de freinage et le ciblage dans la zone trés parasitée
ou dans un coffret blindé externe.

« Montez les résistances dans un coffret blindé et ventilé hors de 'armoire.

« Veillez a ce que le ciblage non blindé soit le plus court possible ; maintenez
le cablage de la résistance de freinage le plus a plat possible contre 'armoire.

vvvvv

Enceinte métallique RS
fournie par le client

Dégagement (min.) de 150 mm (6,0 in.)
des quatre cotés du module de

Méthodes de cablage de la résistance de freinage : L. .
résistance de freinage.

Paire torsadée dans un conduit (choix a privilégier). |3
Paire torsadée, deux torsions par pied (min.)
(2eme choix).

Conduit métallique (lorsque

M requis par le code local)

Chemin de cables parasité L Armoire _+ Chemin de cables propre
D D

Connexions trés parasitées séparées
(pas dans le chemin de cables)

Aimentation VD VD systeme servovariateur Kinetix 500
24V c.c.

Cable de sécurité Pas d'équipement

(variateurs 2198-Hxxx-ERS | |"'aver " = sensible 3 moins de
" "
i © uniquement) 5 150 mm (6,0 in.)
1
° Filtre de ligne c.a. | LHd
(peut étre requis pour la CE) oo | wese | weoe | oo |L— )
Cables Ethernet et d'E/S
& |
u B | ) ) ]
ET o e & =
-\
SD.e)
o
C
D
Cable de moteur unique Etat du module

Acheminer les cables moteur Acheminer les signaux de registration et de
individuels en cable blindé. communication dans des cables blindés.
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Lors du montage de votre résistance de freinage passive Série 2097 a l'intérieur
de 'armoire, suivez ces consignes supplémentaires :

« Montez les modules blindés n'importe ott dans la zone parasitée, mais
aussi pres que possible du variateur Kinetix 5500.

« Acheminez les cibles de puissance de la résistance de freinage avec
d’autres cables trés parasités.

+ Veillez a ce que le ciblage non blindé soit le plus court possible ;
maintenez le cablage de la résistance de freinage le plus a plat possible
contre 'armoire.

« Séparez les cables de puissance de la résistance de freinage des autres
cables de signal basse tension sensibles.

Figure 20 - Résistance de freinage externe a l'intérieur de I'armoire

Chemin de cables L Armoire _f Chemin de cables propre
parasité
Dégagement (min.) de 150 mm (6,0 in.) Méthodes de cablage de la résistance de freinage :
sur les quatre cotés de la résistance Paire torsadée dans un conduit (choix & privilégier).
D D de freinage. Paire torsadée, deux torsions par pied (min.)
(2eme choix). c
D Connexions tres parasitées séparées

(pas dans le chemin de cables)

VD VD Systeme servovariateur Kinetix 5500

Alimentation
24V cc.

Cable de sécurité (variateurs 219 :
Hxxx-ERS uniguement)
o
Disjoncteur >

Pas d'équipement
sensible a moins de
150 mm (6,0 in.)

Filtre de ligne c.a.
(peut étre requis pour la CE)

Cables Ethernet et d'E/S

Cable de moteur unique Etat du module

Acheminer les cables moteur Acheminer les signaux de registration et de
individuels en cable blindé. communication dans des cables blindés.
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Chapitre 3

Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Ce chapitre fournit les procédures d’installation systeme pour monter vos
variateurs Kinetix® 5500 sur le panneau systéme.

Rubrique Page
Détermination de 'ordre de montage 48
Gabarits de percage 51
Montage de votre Kinetix 5500 variateur 58

Cette procédure présume que vous avez préparé votre panneau et que vous
savez comment fixer votre systéme. Pour connaitre les instructions
d’installation des équipements et accessoires non inclus ci-apres, reportez-
vous aux notices d’installation livrées avec ces produits.

DANGER D'ELECTROCUTION : Pour éviter tout risque de décharge
électrique, exécutez tout le montage et le cablage des variateurs

Kinetix 5500 avant de le mettre sous tension. Une fois I'appareil sous
tension, les bornes de raccordement peuvent présenter une tension, méme

lorsqu’elles ne sont pas utilisées.

ATTENTION : Planifiez l'installation de votre systéme de maniére a exécuter
toutes les découpes, percages, taraudages et soudages avec le systéme

retiré de I'armoire. La construction du systeme étant de type ouvert, évitez
toute chute de débris métallique a l'intérieur. Les débris métalliques ou tout

autre contaminant, peuvent se loger dans les circuits et endommager les
composants.
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Chapitre 3 Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Détermination de I'ordre
de montage

48

Montez les variateurs dans I'ordre (gauche a droite) en fonction de la puissance
nominale (plus élevée a moins élevée) en commencgant par la puissance
nominale la plus élevée. Sivous ne connaissez pas la puissance nominale,
positionnez les variateurs (plus élevé au moins élevé) de gauche a droite sur la
base de 'ampérage nominal.

Ergot et rainure de montage cote a cote

Engager I'ergot et la rainure de montage cote a cote des variateurs permet
d’utiliser efficacement 'espace du panneau pour les installations comportant
plusieurs variateurs.

IMPORTANT Engager l'ergot et la rainure de montage entre variateurs est nécessaire
pour les systemes de variateur multi-axe a bus partagé. Ceci est réalisé
pour assurer que les connecteurs des variateurs sont correctement
espacés afin d'accepter le systeme de connexion de bus partagé.

Figure 21 - Exemple d'ergot et de rainure de montage cote a cote
[ Ergot et rainure de montage cote a cote engagés

Variateurs 2198-HxeERSx | [T =S| [ =9

(vue de face)

0000 0000

Pour que 'ensemble ergot-rainure de montage s'engage correctement (lorsqu’il
existe plusieurs tailles de boitier dans le systéme de variateurs), les variateurs
de taille 3 doivent étre montés a gauche des variateurs de taille 1ou 2 et les
variateurs de taille 2 doivent étre montés a gauche des variateurs de taille 1.

Les modules condensateur peuvent étre montés a droite des boitiers de
n’importe quelle taille, mais ils sont toujours le plus a droite dans toute
configuration de variateur.

IMPORTANT Montez les variateurs en ordre décroissant, de gauche a droite, en
fonction de la taille du boitier avec les modules condensateur
toujours montés le plus a droite possible.

Figure 22 - Exemple de systeme de connexion de bus partagé

Systéme de connexion de bus
partagé (requis pour les
configurations de bus partageé)

Systeme variateur
2198-Hxxx-ERSx
(vue de face)

Module condensateur 2198-CAPMOD-1300
Taille 1 E-‘l% (composant facultatif)

Variateurs
Taille 2

Taille 3 Variateurs

Variateur
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Chapitre 3 Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Systeme de connexion de bus partagé

Le systéme de connexion de bus partagé est utilisé pour prolonger I'entrée
secteur c.a., lentrée 24 V de la commande et 'alimentation du bus c.c. entre
variateurs dans les configurations multi-axe a bus partagé

IMPORTANT  Lorsque le systeme de connexion de bus partagé est utilisé, l'ergot et
la rainure de montage c6te a cote doivent étre engageés entre les
variateurs adjacents.

Le systéme de connexion comprend trois composants :

« Les connecteurs de cablage d’entrée qui se branchent dans le variateur le
plus a gauche et regoivent le ciblage de I'entrée secteur c.a. et du 24V c.c.

« Lesconnecteurs en T du bus c.a. et du bus 24 V c.c. qui s’enfichent dans
les variateurs en aval du premier, a partir duquel les tensions c.a., c.c et/
ou 24V de la commande sont partagées. Les connecteurs en T du bus c.c.
s'enfichent aussi dans le premier variateur ot 'alimentation du bus c.c.
est partagée.

« Lesbarres bus qui se connectent entre les variateurs pour prolonger le
bus secteur c.a., le bus c.c. et le 24 V c.c. d’alimentation de la commande
d’un variateur a l'autre.

Figure 23 - Exemple de systéme de connexion

Cablage d'entrée
(le cablage dentrée c.a. est représenté)

(Y
A1

Connecteur de céblage d'entrée
(entrée secteur c.a. représentée)

Connecteursen T c.a.

Connecteur en T du bus c.c.®

Ergot et rainure de montage A

Ay on f Verrouillage du connecteur du bus c.c.
cote a cote engagés

Systeme variateur 2198-Hxxx-ERSx (vue de dessus)
(variateurs de taille 2 représentés)

Le variateur ayant le plus grand ampérage assigné
doit &tre le plus & gauche.

(1) Enraison de 'ampérage nominal plus élevé des variateurs de taille 3, les connecteurs de cablage d'entrée pour les variateurs
de taille 3 (référence 2198-H070-ADP-IN) sont légerement plus grands que les connecteurs pour variateurs de tailles 1et 2
(référence 2198-H040-ADP-IN).

(2) Enraison de la largeur supplémentaire des variateurs de taille 3, les connecteurs de barres bus entre les variateurs de taille
3 sont légerement plus longs (85 mm) que les connecteurs entre les variateurs de taille 3 et de taille 2 ou de taille 1(55 mm).

(3) Les connecteurs en T de bus c.c. senclenchent sur les deux cdtés lorsqu'ils sont insérés dans le variateur. Pour retirer le
connecteur en T de bus c.c., au moins un verrouillage doit étre forcé a I'aide d'une pointe non-conductrice.

Les trois composants s’assemblent de gauche a droite sur tout le systéme
variateur.

1. Attachez le ciblage aux connecteurs de ciblage d’entrée.

2. Insérez les connecteurs de ciblage d’entrée et les connecteurs en T dans
les connecteurs de variateur appropriés.

3. Insérez les barres de bus qui se connecteront entre les connecteurs de
cablage et les connecteurs en T.
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Configurations mono-axe

Les configurations autonomes (mono-axe) font I'objet des restrictions
suivantes :

Les variateurs autonomes (mono-axe) peuvent étre montés
individuellement sur le panneau ou en utilisant 'ergot et la rainure de
montage cote a cote (consultez la Figure 23, page 49)

Le systeme de connexion de bus partagé n’est pas applicable et ne doit pas
étre utilisé

Pour un exemple de configuration mono-axe, reportez-vous a Configurations
autonomes, page 17.

Configurations multi-axe

Chaque configuration multi-axe fait I'objet de restrictions applicables :

Le systéme de connexion de bus partagé doit étre utilisé. N'attachez pas
de fils discrets entre variateurs.

Le nombre maximum de variateurs dans les groupes de partage de bus de
puissance c.a. partagé ne peut pas dépasser s.

Le nombre maximum de variateurs dans tout autre groupe de bus de
puissance partagé ne peut pas dépasser 8.

Pour un exemple de configuration multi-axe, reportez-vous a Configuration
c.a./c.c. hybride partagée, page 21.
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Gabarits de percage

Les gabarits de percage pour les variateurs montés cdte a cote ou en
configuration de bus partagé sont fournis pour fixer vos variateurs sur le
panneau. Les variateurs avec la puissance nominale la plus élevée sont toujours
montés sur la gauche de n’importe quel variateur avec une puissance nominale
inférieure en configurations de bus partagé :

« Lesvariateurs de taille 1 ne peuvent étre suivis que par un autre variateur
de taille 1.

« Lesvariateurs de taille 2 peuvent étre suivis par des variateurs de taille 1
ou par un autre variateur de taille 2.

+ Lesvariateurs de taille 3 peuvent étre suivis par des variateurs de taille 1,
de taille 2 ou par un autre variateur de taille 3.

« Montez les modules condensateur Série 2198 a 'extrémité droite.

- Les modules condensateur ont le méme schéma de percage que les
variateurs de taille 2.

- Seules les configurations c.c. partagé, c.a./c.c. partagé et c.a./c.c.
hybride partagé sont compatibles avec les modules condensateur
Série 2198.

Tableau 20 - Présentation du gabarit de percage

Reéférence du Taille R . .
variateur d'armoire Modeles de taille de boitier Page
2198-H003-ERSx . U .
7198-H008-ERSx Taille 1 Jusqu'a huit variateurs de taille 1 w2
2198-HO15-ERSx Jusqu'a huit variateurs de taille 2
2198-H025-ERSx | Taille 2 Un variateur de taille 2 suivi de sept variateurs de taille 1au 54
2198-H040-ERSx maximum
Jusqua huit variateurs de taille 3 55
Un variateur de taille 3 suivi de sept variateurs de taille 1au 56
2198-H070-ERSx | Taille 3 maximum
Un variateur de taille 3 suivi de sept variateurs de taille 2 au 57
maximum

Tableau 21 - Prise en charge du module condensateur

g |Fonctionnement triphasé
2
EE
e ES c.a./c.c.
Référence du e a'® . c.a./c.c. .
variateur g g 'EE. Autonome c.c. partagé partagé Ilgl:tr:;z
S| 88
o L E
= Nombre de modules condensateur connectés, max.
2198-H003-ERSx ! : 0
2198-H008-ERS (! 0 : 2
2198-H015-ERS
2198-H025-ERSx 2 3 4
2198-H040-ERSx -
2198-H070-ERSx 3 4

(1) Laréférence 2198-H003-ERS et tout variateur en fonctionnement monophasé autonome ne sont pas compatibles avec le
module condensateur Kinetix 5500.
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Ces gabarits de percage sont applicables aux variateurs autonomes.

Figure 24 - Gabarits de pergage pour taille 1, taille 2 et taille 3 autonomes

Taille 1 Taille 2 Taille 3 8
Variateur autonome Variateur autonome Variateur autonome M4 (#8-32)

- - T

I
193.68 —+——

L'espacement entre les trous est mesuré en millimetres et n'est 0
pas converti en pouces pour éviter toute erreur d'arrondis.
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Ces gabarits de percage s’appliquent lorsque tous les variateurs du systéme sont
en taille 1 ou 2, Les trous de montage sont espacés de 5o mm (Aa A et Ba B).

Figure 25 - Gabarits de percage pour les tailles 1et 2

©

0's8¢ 0'0gg 0'6Lg 00ze 0’59l oou 0's§ 0 g .
0'06¢ 0'sge 0082 0'52¢ oo o'l 0'09 00§ v
0'05¢ 0'00g 005 0'00¢ 0'08L o'ooL 0'05 0 g _
1G58 5708 1552 1502 1G5 15701 GG 15 v
8 axy L axy g axy G axy § axy ¢ axy Zaxy 1 axy uoisuawig a.__o_w__."wm..ﬂ
0
r—-— - - - - - - - - - - -"">=->-="">"""">-"""—" 090" 0 000 " " —-"""" - ""7-""">-"——_—-—0 V0V V—_V—_ == ﬂ’ - 1
I
-9 O S DO O
|
g g g g g g |
I
I
| | f
[ 004 | |
I
|
|
|
I
|
|
‘SIpuo.liep Inalia 81no) IaliAg Jinod saanod ua 118Au0d |
sed 1S8,U 13 Sa.l1aWl||iw ud 9insawl 18 sno.) S8| aJjus Emeumnwm‘._ |
I
I
|
|
|
|
|« 005 > (2e-8#) YD |
x|
7 b wgeng
| ¢ awely
|
I

89°¢6L
- — - ‘% - — \@W'T | awely

53

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022



Chapitre 3 Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Ce percage de pergage est applicable lors de la transition des variateurs de taille
2 aux variateurs de taille 1. Pour monter des variateurs de taille 1
supplémentaires a droite de I'axe 2 sur cette figure, reportez-vous au gabarit
de pergage pour la taille 1 a la Figure 25.

Figure 26 - Gabarit de percage de la taille 2 a la taille 1

Axis 1 Axis 2 I
(frame 2) (frame 1) M4 (#8-32)
| } ‘
o — 4383
5.00 57.00

L'espacement entre les trous est mesuré
en millimetres et n'est pas converti en
pouces pour éviter toute erreur
darrondis.

50.156
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Ce gabarit de percage est applicable lorsque tous les variateurs du systéme sont

de taille 3. Comme indiqué, la distance entre trous de montage est de 85,20 mm.

Figure 27 - Gabarit de pergage pour la taille 3
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Chapitre 3 Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Ce gabarit de pergage est applicable lors de la transition des variateurs de taille
3 aux variateurs de taille 1. Pour monter des variateurs de taille 1
supplémentaires a droite de I'axe 2 sur cette figure, reportez-vous au gabarit
de pergage pour la taille 1 a la Figure 25.

Figure 28 - Gabarit de percage de la taille 3 a la taille 1

Axis 1 Axis 2

(frame 3) (frame 1) B

PM4 (#8-32)

L'espacement entre les trous est mesuré
en millimetres et n'est pas converti en
pouces pour éviter toute erreur
d'arrondis.
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Ce gabarit de pergage est applicable lors de la transition des variateurs de taille
3 aux variateurs de taille 2. Pour monter des variateurs de taille 2
supplémentaires a droite de I'axe 2 sur cette figure, reportez-vous au gabarit
de pergage pour la taille 2 sur la Figure 25.

Figure 29 - Gabarit de percage de la taille 3 a la taille 2

Axis 1 Axis 2 6x
(frame 3) (frame 2) oM (#8-32)
r—— - - - - - - - - - - - — 7 7 - 0
I I
20 @ T ’@ 1 21224
34.00 100.00

[
[
[
[
[
[
‘ L'espacement entre les trous est mesuré
en millimetres et n'est pas converti en
[ .
pouces pour éviter toute erreur
‘ d'arrondis.
[
[
[
[
[
[
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Chapitre 3 Montage du Kinetix 5500 systeme variateur

Montage de votre Cette procédure présume que vous avez préparé votre panneau et compris

Kinetix 5500 variateur comment fixer votre systéme. Pour les instructions d’installation des autres
équipements et accessoires, reportez-vous aux notices fournies avec ces
produits.

Suivez ces étapes pour fixer vos variateurs Kinetix 5500 sur le panneau.

1. Disposez le gabarit de percage pour chaque variateur Kinetix 5500 dans
Parmoire.

Pour les recommandations de disposition sur le panneau, reportez-vous
a Détermination des zones de parasitage, page 43.

IMPORTANT  Pour améliorer la continuité entre le variateur Kinetix 5500 et son
panneau de montage, construisez ce dernier en acier galvanisé
(non peint).

2. Percez les trous dans le panneau pour monter votre systéme variateur.

Les gabarits de percage correspondant a la taille du variateur sont
présentés dans Gabarits de percage a partir de la page 51.

3. Fixez sans serrer les boulons de montage sur le panneau.

Des boulons en acier M4 (#8-32) sont recommandés pour le montage.
Observez les techniques de liaison telles que décrites dans Modules de
liaison a la terre, page 40.

4. Fixez le variateur le plus a gauche sur le panneau de 'armoire.

2
‘ Servovariateurs Kinetix 5500
<
\

Vis supérieures
(vis inférieures non
représentées)

Ergot et rainure de montage
cbte a cote engagés

5. Fixez les variateurs supplémentaires (le cas échéant) juste a droite du
variateur précédent en utilisant la méme méthode, mais en faisant
également attention a ce que les ergots et rainures de montage cote a cote
soient engagés.

Selon la configuration, le montage cote a cote peut étre requis, référez-
vous a Exemple d’ergot et de rainure de montage cdte a cote, page 48.
6. Serrez correctement toutes les fixations de montage.

Appliquez un couple maximum de 2,0 Nm (17,7 Ib-in.) a chaque fixation.
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Chapitre ll'

Données de connecteur et descriptions des
fonctionnalités

Ce chapitre présente les connecteurs et voyants du variateur, notamment les
brochages de connecteur, et décrit les fonctionnalités du variateur

Kinetix® 5500.

Rubrique Page
Kinetix 5500 Données de connecteur 60
Description des caractéristiques du signal de commande 64
Caractéristiques du retour 67
Fonctionnalités de siireté de I'arrét sécurisé du couple 69
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Chapitre 4 Données de connecteur et descriptions des fonctionnalités

Kinetix 5500 Données de Utilisez ces illustrations pour identifier les connecteurs et les voyants des

connecteur modules variateur Kinetix 5500.
Figure 30 - Kinetix 5500 Fonctionnalités et voyants du variateur
A ————
T— ~7 INT]
Kinetix 5500 Variateur, vue de face 9 8 ‘: }} N m
(Variateur 2198-H003-ERSx représenté) —
0 Kinetix 5500, vue de dessus (variateur 2198-H003-ERS représenté)
000Oo-=4—T _
6 i Connecteur de céblage d'entrée du bus
\ I I 18 i c.a. partagé
5 ! N %
13 T
b ———— “% -—19
¥ -— 4 i antré
Connecteur d'entrée de
3 zztUage du bus partagé
| |-t—15 -
= W Protection
2 = défongable  Kinetix 5500, vue de dessus
(variateurs 2198-Hxxx-ERS2)
Elément |Description Elément |Description Elément |Description
1 Bride de blindage du cable moteur 8 Voyant d'état du module 15 Connecteur de frein moteur (BC)
Trou de montage du kit de conversion , , L
2 1] / 9 Voyant d'état du réseau 16 Borne de mise a la terre
(sous le capot)
3 Connecteur de retour moteur (MF) 10 Afficheur a cristaux liquides 17 Connecteur résistance de freinage (RC)
4 Connecteur d'entrées TOR (10D) 1 Touches de navigation 18 Egnr(]lepc[};eur dentrée dalimentation
" L Connecteur de bus c.c. (DC)(sous le
5 Connecteur Ethernet RJ45 (PORT1) 12 Voyants d'état Vitesse de la liaison 18 capot) ? (o
N . Connecteur d'entrée d'alimentation 24 V
6 Connecteur Ethernet RJ45 (PORT2) 13 Voyants d'état Liaison/Activité 20 de la commande (CP)
Connecteur d'arrét sécurisé du couple
1 Ergot/rainure de montage cote a cote 14 Connecteur d'alimentation moteur (MP) 2 (sm)m (ne s'applique pas aux
variateurs 2198-Hxxx-ERS2)

(1) Une protection défongable couvre le trou de montage du kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL 2198-H2DCK. Retirez la protection défongable pour utiliser le kit de conversion.
(2) Le connecteur de bus c.c. est livré avec un capot de protection défongable qui peut étre retiré pour une utilisation dans les configurations de bus partage.
(3) La protection défongable est enlevée sur les variateurs 2198-Hxxx-ERS (STO cablé).
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Figure 31 - Fonctionnalités et voyants du module condensateur

nf
EH Module condensateur Kinetix 5500

Vue de dessus

Kinetix 5500

8 | -— 4

-— 5

Module condensateur Kinetix 5500
Vue de face

Elément |Description

1 Vis de mise a la terre (verte)

2 Connecteur d'état du module (MS)(sortie a relais)
3 Voyant d'état du module
A

5

Connecteur de bus c.c. (DC) (sous le capot)

Connecteur d'entrée dalimentation 24 V de la commande (2!

(1) Le connecteur de bus c.c. est livré avec un capot de protection défongable qui peut &tre retiré pour une utilisation dans les

configurations de bus partage.
(2) Lejeu de connecteurs de bus partagé pour le module condensateur, référence 2198-KITCON-CAP1300, est inclus pour une
connexion au variateur en amont. Des kits de rechange sont aussi disponibles.

Brochage du connecteur d'état du module

Broche MS Description Signal

1 MS
Sortie d'état du modul

; ortie d'état du module m

Brochage du connecteur d'arrét sécurisé du couple
Pour le brochage du connecteur d’arrét sécurisé du couple cablé (STO), la

description de la fonctionnalité et les informations de cablage, consultez le
Chapitre 9 a partir de la page 167.
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Brochages du connecteur d'entrée d'alimentation

Tableau 22 - Connecteur d'entrée d'alimentation secteur

Broche IPD Description Signal
L Terre du chéssis L

L3 L3

L2 Entrée d'alimentation triphasée L2

L L
Tableau 23 - Connecteur d’entrée d'alimentation 24 V

Broche CP Description Signal
1 Alimentation 24 V, fournie par le client +24V
2 Commun 24V =24V

Brochages du connecteur de bus c.c. et de la résistance de freinage

Tableau 24 - Connecteur d"alimentation du bus c.c.

Broche c.c. Description Signal

1 . DC-
Connexions du bus c.c.

2 DC+

Tableau 25 - Connecteur de la résistance de freinage

Broche RC Description Signal

1 DC

) Connexions de la résistance de freinage (boitiers tailles 2 et 3) SH+

! . - . L SH

; Connexions de la résistance de freinage (boitiers taille 1) Dor

Brochages du connecteur d'entrées TOR

Le variateur Kinetix 5500 dispose de 2 entrées TOR configurables et de
5 fonctions configurables au choix dans I'application Logix Designer. L'entrée
TOR 1 peut étre configurée en entrée double fonction (origine/registration).

Tableau 26 - Connecteur d'entrées TOR

Broche 10D | Description Signal
1 Entrée rapide NPN 24 V n° 1. Il s'agit d'une entrée a double fonction. o
2 Commun de I'alimentation 24 V des E/S, fournie par le client. COM

3 Entrée rapide NPN 24 V n° 2. IN2

4 Point de raccordement du blindage du cable d'E/S. SHLD

(1) Ce signal est a double fonction. Vous pouvez utiliser IN1(I0D-1) comme entrée Registration 1ou Origine lorsque Origine/
Registration 1est configuré.

Tableau 27 - Fonctions configurables

Configuration par défaut a Description

Entrée TOR1 = Origine/Registration 1
= Registration 2

Entrée TOR2

Unassigned (non assignée)

Origine

Registration 1

Registration 2

Surcourse positive

Surcourse négative

Origine/Registration 1

(1) Studio 5000 Logix Designer®, version 27 ou ultérieure est requis pour modifier la configuration par défaut.
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Figure 32 - Orientation des broches pour le connecteur d’entrées TOR (10D)

Brochage du connecteur de communication Ethernet

Pin’ @D INT
QLD co
QLD m
OILD| st

Broche Description Signal
1 Transmission+ TD+

2 Transmission- TD-

3 Réception+ RD+

4 Réservé -

5 Réservé -

6 Réception- RD-

7 Réservé -

8 Réservé -

Brochages du connecteur d'alimentation moteur et frein, et du signal
de retour

Tableau 28 - Connecteur d'alimentation moteur

Broche MP Description Signal Couleur
u u Marron
v Alimentation moteur triphasée v Noir

w w Bleu

L Terre du chassis L Vert

A\

ATTENTION : Pour éviter d'endommager le variateur Kinetix 5500, assurez-
vous que les signaux d'alimentation du moteur sont correctement cablés.
Reportez-vous a la Figure 50, page 86, pour des exemples de cablage du

connecteur d'alimentation moteur.

IMPORTANT Les cables d'alimentation entre variateur et moteur ne doivent pas
dépasser 50 m (164 ft), selon la conception générale du systeme.

La performance du systeme a été testée a cette longueur de cable. Ces
limitations s'appliquent également pour la conformité aux exigences CE.

Tableau 29 - Connecteur de frein moteur

Broche BC Description Signal
] Connexions du frein moteur MBRK+
2 MBRK-
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Description des

caractéristiques du signal

de commande

Brochage du connecteur de retour moteur

Broche MF Description Signal
1 Données bidirectionnelles et alimentation pour l'interface du codeur D+
) numérique D-

Point de raccordement du céble blindé et de la plague de mise a la terre
(dans le kit de connexion 2198-KITCON-DSL)

Point de raccordement du cable blindé et de la bride de blindage (dans le kit
de conversion 2198-H2DCK)

BLINDAGE BLINDAGE

Figure 33 - Orientation des broches du connecteur de retour moteur (MF)

Pin1
Pin 2

Cette section fournit une description des entrées TOR du Kinetix 5500, de la
communication Ethernet, des caractéristiques d’alimentation et de relais, des
caractéristiques du signal de retour codeur et des fonctionnalités de 'arrét
sécurisé du couple.

Entrées TOR

Deux entrées TOR sont disponibles pour l'interface de la machine sur le
connecteur IOD. Les entrées TOR nécessitent une alimentation 24 V c.c. 215
mA. Il sagit d’entrées NPN qui requiérent un dispositif fournissant
lalimentation. Une connexion de commun et de blindage de cable est présente
sur le connecteur IOD pour les entrées TOR.

L'entrée de registration 1 possede une double fonctionnalité. Vous pouvez
également l'utiliser en tant quentrée de prise d’origine. Il n’est pas nécessaire
de réaliser de configuration pour la double fonctionnalité.

IMPORTANT  Pour améliorer la performance CEM de I'entrée de registration, consultez
la publication GMC-RM0O1, « System Design for Control of Electrical
Noise Reference Manual ».

Tableau 30 - Description des fonctions d'entrée TOR

Fonction Description Comportement par défaut
Un état actif indique a une séquence de prise d'origine que le capteur de
Origine/Reg.1 référencement a été vu. Habituellement, une transition de ce signal est

utilisée pour définir la position de référence de I'axe de la machine.

Registration 1

Registration 2

Une transition de I'état inactif a 'état actif (également désignée par

transition positive) ou une transition de I'état actif a ['état inactif (également La fonction est toujours inactive. Vous pouvez factiver dans

désignée par transition négative) est utilisée pour enregistrer les valeurs de
position au cours de mouvements de registration.

I'application Logix Designer.

Surcourse positive
Surcourse négative

Les entrées des fins de course d'axe négative/positive (contact N.F.)
requiérent du 24 V c.c. (nominal).

64
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Tableau 31 - Caractéristiques de I'entrée TOR

Description

Valeur

Type

Courant NPN actif haut, en mode commun (EN 6T131-2 type 1)

Fonctions dédiées

Registration 1, Origine, Registration 2, Surcourse positive, Surcourse négative

Intensité d'entrée (sous 24 V)

12 mA, typique

Tension d'entrée a I'état ON

15...30 V & 15 mA, max.

Tension d'entrée a 'état OFF -10..50V

Filtrage de rejet d'impulsion (fonctions de registration) 120 ps

Filtrage de rejet d'impulsion (fonction de prise d'origine) et filtre anti-rebond 20 ms, nom.

Délai de propagation (fonctions de registration) 0 (délai compensé)
Précision de registration 3 s

Répétabilité de la registration 700 ns

Délai de fenétre d'‘événement de registration invalide-a-valide 125 ps, min

Figure 34 - Ensemble de circuits d'entrées TOR

| 100-10r100-3
INx D—ii
I
|
| % — Y == [>o—>> pur
1
| WVce.
1
coM O3 |
| 100-2 Kinetix 5500 Variateur

Caractéristiques de la communication Ethernet

Les connecteurs Ethernet PORT1 et PORT2 (R]45) sont fournis pour
communiquer avec l'automate Logix 5000™.

Description

Valeur

Communication

Le variateur négocie automatiquement les modes vitesse et duplex.
Ces modes peuvent étre forcés au moyen de I'application Logix
Designer. 100BASE-TX, duplex intégral recommandé pour une
performance maximum.

Période de mise a jour cyclique

1,0 ms, min.

Fonctionnalités du switch embarqué

Triple ports, traversée, correction temporelle sur les paquets IEEE-1588,
filtrage limité, qualité de service avec quatre niveaux de priorité

Détection/correction automatique de
croisement MDI/MDIX

Qui

Variation de synchronisation temporelle
entre ports

100 ns, max

Cablage

CAT5e blindé, 100 m (328 pieds) max.

Circuit du frein moteur

L'option de freinage consiste en un frein de maintien sur ressorts qui se
déclenche lorsqu’une tension est appliquée a la bobine de freinage dansle
moteur. L’alimentation 24 V fournie par le client alimente la sortie pour le frein
a travers un relais a semi-conducteurs. Le circuit de freinage a semi-

conducteurs fournit :

+ une protection contre les surcharge de courant de frein ;

« une protection contre les surtensions du frein.
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Deux connexions (BC-1 et BC-2) sont requises pour la sortie du frein moteur.
Les connexions sont calibrées pour 2,0 A sous +24 V (voir la Figure 35).

Figure 35 - Circuit du frein moteur

Carte de
commande

N
»

{1 MBRK+(BC-1)

Ecrateur
d'énergie
inductive

.
Servovariateur Kinetix 5500

MBRK- (BC-2)

IMPORTANT La fréquence de commutation du frein de maintien moteur ne doit
pas dépasser 10 cycles/min.

La commande du relais a semi-conducteurs pour débloquer le frein moteur est
configurable dans 'application Logix Designer (reportez-vous a Configurer les
propriétés d’axe de la commande de moteur SPM en boucle fermée a partir de
la page 133). Un signal actif desserre le frein du moteur. Des délais d’activation
et de désactivation sont spécifiés par les réglages de
MechanicalBrakeEngageDelay et de MechanicalBrakeReleaseDelay.

IMPORTANT Les freins de maintien, disponibles sur les moteurs rotatifs
Allen-Bradley®, sont congus pour maintenir un arbre moteur a 0 tr/min
jusqu’au couple de maintien de frein nominal et non pour arréter la
rotation de I'arbre moteur ou étre utilisés en tant que dispositif de
sécurité.

Vous devez commander le servovariateur a 0 tr/min et enclencher le
frein uniqguement apres avoir verifié que I'arbre moteur est a 0 tr/min.

Les étapes suivantes constituent une méthode de commande de frein :

1. Cablez le frein mécanique selon le schéma d’interconnexion approprié de
IAnnexe A a partir de la page 191.

2. Saisissez les durées BrakeEngageDelay et Mechanical BrakeReleaseDelay
dans l'application Logix Designer.

Chemin d’acces : Axis Properties > Parameter List. Les délais doivent étre
conformes au tableau des caractéristiques de frein des différentes
familles de moteurs disponible dans la publication KNX-TDoo1,

« Kinetix Rotary Motion Specifications Technical Data ».

3. Utilisez le réglage par défaut d’action d’arrét du variateur (Décélération
et désactivation du courant).

Reportez-vous a Axis Properties>Actions>Stop Action dans I'application
Logix Designer.

4. Utilisez la commande de mouvement Motion Axis Stop (MAS) pour
ralentir le servomoteur jusqu’a o tr/min.

5. Utilisez la commande de mouvement Motion Servo Off (MSF) pour
enclencher le frein et désactiver le variateur.
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Caractéristiques du retour

Alimentation de commande

Le variateur Kinetix 5500 nécessite une entrée d’alimentation 24 V c.c. pour
Iensemble des circuits de commande.

IMPORTANT Des alimentations classées SELV et PELV doivent étre utilisées pour
activer les dispositifs de sécurité externes connectés aux entrées de
sécurité Kinetix 5500.
Le National Electrical Code des Etats-Unis et les codes électriques locaux
ont la priorité sur les valeurs et les méthodes indiquées. Le constructeur de
la machine est responsable de la mise en vigueur de ces codes.

Tableau 32 - Caractéristiques relatives a la tension de commande

Description Taille 1 | Taille 2 | Taille 3

Tension d'entrée 2162264V c.c.

Courant d'entrée c.a. de l'alimentation de la

commande 0 400 mA 800 mA 13
Nom. sous 24 V c.c. 20A 30A 30A
Courant d'appel, max. ' ' '

(1) Courant de connecteur Plus BC (MBRK+).

Le variateur Kinetix 5500 accepte les signaux de retour moteur des codeurs a
liaison numérique asservie (DSL) Stegmann Hiperface sur le connecteur de
retour moteur (MF).

La configuration automatique dans I'application Logix Designer des codeurs
Q intelligents absolus haute résolution est uniquement possible avec les moteurs
Allen-Bradley.

Les variateurs Kinetix 5500 prennent en charge les moteurs Kinetix VP avec
des codeurs Stegmann Hiperface DSL en utilisant le connecteur de retour (MF)
a deux broches. Vous pouvez également utiliser le connecteur MF pour les
applications de retour seul.

D’autres moteurs et actionneurs Allen-Bradley avec des codeurs absolus haute
résolution monotour ou multitour Stegmann Hiperface sont également
acceptés, mais uniquement en cas d’utilisation du firmware variateur
révision 2.002 ou ultérieure et du kit de conversion de signal de retour
Hiperface-DSL (série B ou ultérieure) 2198-H2DCK.

Tableau 33 - Caractéristiques DSL Stegmann Hiperface

Description Valeur

Protacole DSL Hiperface

Prise en charge mémoire Programmée avec les données de moteur Allen-Bradley
Transfert de données Hiperface 9,375 Mbits/s
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Fonction de position absolue

La fonctionnalité de position absolue du variateur suit la position du moteur,
dans les limites de la rétention multi-tours, tandis que le variateur est hors
tension. La fonctionnalité de position absolue est disponible uniquement avec
les codeurs multi-tours.

Tableau 34 - Limites de retenue de la position absolue

Désignateur de |, L. . Limites de rétention
Type de codeur PPy Réf. moteur Référence actionneur
» référence Tours (rotatif) mm (linéaire)
VPL-A/Bxxxxx-P
-p VPF-A/Bxxxxx-P VPAR-A/Bxxxxx-P 4096 (+2 048) -
VPS-Bxxxxx-P
VPL-A/Bxxxxx-W,
Hiperface (DSL) -W VPF-A/Bxxxxx-W VPAR-Bxxxxx-W 4096 (+2 048) -
VPH-A/Bxxxxx-W
VPL-A/Bxxxxx-0
0 VPF-A/Bxxxxx-0 VPAR-Bxxxxx-0 512 (£256) -
VPH-A/Bxxxxx-0
MPL-A/Bxxxxx-M
MPM-A/Bxxxxx-M MPAR-A/B3xxxx-M
i MPF-A/Brocox-M MPAI-A/BxxcodM 2048(+1024) |-
Hiperface MPS-A/Bxxxxx-M
MPAS-A/Bxxxx1-V05, MPAS-A/Bxxxx2-V20
-V MPL-A/Bxxxxx-V MPAR-A/Blxxxx-V, MPAR-A/B2xxxx-V 4096 (+2 048) -
MPAI-A/BxxxxxV
Stegmann Hiperface } _ : ) _
(6chelle magnétique) xDx LDAT-Sxxxxxx-xDx 960 (37.8)
Figure 36 - Limites de position absolue (mesurées en nombre de tours)
- 4096 tours .
2 048 tours
B 512 tours
| | | | |
-2048 -1024 -512 -256 -128 -64 0 +64 +128 +256 +512 +1024 +2048

Position a la mise hors tension
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Fonctionnalités de siireté
de I'arrét sécurisé
du couple

Les servovariateurs Kinetix 5500 sont équipés d’une fonctionnalité d’arrét
sécurisé du couple et ont la capacité de mettre hors tension les transistors de
puissance de 'onduleur en réponse a la suppression des entrées TOR d’arrét
sécurisé du couple, a l'origine du comportement d’arrét de catégorie o.

Servovariateurs avec sécurité cablée

Les servovariateurs 2198-Hxxxx-ERS (cablés) prennent en charge des bornes
d’entrée en parallele qui sont mises en cascade vers les variateurs adjacents sur
un cablage en duplex. Pour les applications qui ne nécessitent pas la fonction
d’arrét sécurisé du couple, vous devez installer des fils de pontage pour
contourner le circuit d’arrét sécurisé du couple.

Reportez-vous au Chapitre 9 a partir de la page 167 pour obtenir des
informations sur le brochage du connecteur d’arrét sécurisé du couple,
I'installation et le cablage.

Servovariateurs avec sécurité intégrée

Pour les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2 (sécurité intégrée), l'automate de
sécurité GuardLogix 5570 ou Compact GuardLogix 5570 émet la commande
STO via le réseau EtherNet/IP™ et les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2
exécutent la commande.

Reportez-vous au Chapitre 10 a partir de la page 175 pour les caractéristiques
de variateur a sécurité intégrée, la configuration du mouvement et les
connexions de sécurité, les commandes de mouvement directes et la
fonctionnalité de contournement de l'arrét sécurisé du couple.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022 69



Chapitre 4 Données de connecteur et descriptions des fonctionnalités

Notes :
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Chapitre 5

Raccordement du Kinetix 5500systeme
variateur

Ce chapitre fournit les procédures relatives au ciblage des composants de votre
systéme Kinetix® 5500 et a la réalisation des connexions de cables.

Rubrique Page
Criteres de base du cablage 72
Détermination de la configuration de I'entrée d'alimentation 73
Réglages de la vis de mise a la terre 76
Retrait de la vis de mise a la terre dans certaines configurations d'alimentation 71
Mise a la terre du systeme variateur 78
Crtiteres de cablage 80
Directives de cablage 81
Cablage du connecteur d'alimentation 82
Cablage des connecteurs d’entrée TOR 84
Cablage des moteurs et actionneurs Kinetix VP 85
Cablage des autres moteurs et actionneurs 9
Connexions du module condensateur 101
Connexions de la résistance de freinage passive externe 102
Connexions de cable Ethernet 103
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Criteres de base du cﬁblage Cette section contient des informations de ciblage de base pour les variateurs

72

Kinetix 5500.

toutes les découpes, pergages, taraudages et soudages avec le systeme
retiré de I'armoire. La construction du systeme étant de type ouvert, évitez
toute chute de débris métallique a l'intérieur. Les débris métalliques ou tout
autre contaminant, peuvent se loger dans les circuits et endommager les
composants.

j ATTENTION : Planifiez linstallation de votre systeme de maniére a exécuter

procédez au montage et au cablage complet des servovariateurs Série 2198
avant de les mettre sous tension. Une fois I'appareil sous tension, les bornes
de raccordement peuvent présenter une tension, méme lorsqu’elles ne sont
pas utilisées.

2 DANGER D'ELECTROCUTION : pour éviter tout risque d'électrocution,

IMPORTANT Cette section contient des configurations courantes de cablage de
systeme d'asservissement MLI, ainsi que les dimensions et des pratiques
qui peuvent étre utilisées dans la majorité des applications. Le National
Electrical Code américain, les réglementations électriques locales, ainsi
que les conditions de température de service, de cycle de
fonctionnement ou de configuration du systeme particulieres ont
néanmoins la préséance sur les valeurs et les méthodes indiquées.

Acheminement des cables d'alimentation et de signal

Soyez conscient que lorsque vous acheminez le ciblage d’alimentation et de
signal sur une machine ou un systéme, le bruit rayonné par les relais,
transformateurs et autres appareils électroniques situés a proximité peut étre
induit dans la communication des E/S ou autres signaux sensibles a basse
tension. Cela peut provoquer des défauts systéme et des anomalies de
communication.

Le cable moteur unique Kinetix 2090 contient les conducteurs d’alimentation,
de frein et de retour, mais il est correctement blindé, afin de protéger les
signaux de retour sensibles aux parasites.

Consultez la section Réduction des parasites électriques, page 40 pour des
exemples d’acheminement des cables basse et haute tension dans les chemins
de cables. Reportez-vous a la publication GMC-RMooi, « System Design for
Control of Electrical Noise Reference Manual » pour plus d’informations.
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Détermination de la
configuration de I'entrée
d’alimentation

i 3

| | Triphasé )

I Transformateur P . Fitre de figne
| — I T c.a. (peut étre
- | T requis pour

Entrée dalimentationc.a. : - la CE)
. ) L | Protection des
triphasée .
| circuits
et e c e e — s —— — f—
Terre de phase — i Connecter au
Terre de l'armoire reliée alaterre | g goujon de terre

Avant de cabler l'arrivée d’alimentation a votre systeme Kinetix 5500, vous
devez déterminer le type de distribution électrique au sein de votre
établissement. Le variateur est congu pour fonctionner aussi bien dans les
environnements mis a la terre que sans terre.

ATTENTION : Les configurations d'entrée d'alimentation sans terre, avec
une phase mise a la terre et avec neutre impédant sont autorisées, mais
vous devez retirer les vis de mise a la terre. Reportez-vous a Réglages de la
vis de mise a la terre, page 76, pour plus d'informations sur la vis de mise a
la terre.

Configurations d'alimentation mise a la terre

La configuration d’alimentation mise a la terre (étoile) vous permet d’effectuer
la mise a la terre de votre alimentation triphasée a un point neutre. Ce type de
configuration d’alimentation mise 2 la terre est privilégié.

Figure 37 - Configuration d'alimentation mise a la terre (secondaire en étoile)

Servovariateur Kinetix 5500 [
(vue de dessus) [T |‘

T
It

BO

Secondaire du transformateur (cablé en étoile)

Grille de terre ou @
terre de la distribution d'alimentation \_—

(1) Lors de l'utilisation du filtre de ligne 2198-DBxx-F, le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre c.c. sont
installés. Lors de l'utilisation du filtre de ligne 2198-DBRxx-F, le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre
c.c. sont installés.

Le variateur Kinetix 5500 dispose de vis de mise a la terre installées en usine
pour réseau de distribution en étoile mis a la terre.

Pour les schémas d’interconnexion d’entrée d’alimentation, reportez-vous a
Exemples de ciblage d’alimentation a partir de la page 192.
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14

Figure 38 - Configuration d'alimentation a neutre impédant (secondaire en étoile)
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de terre
(1) Le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise 4 la terre c.c. sont retirés. Reportez-vous a la Figure 42, page 77, pour
I'acces aux vis de mise a la terre.

Figure 39 - Configuration d'alimentation avec phase mise a la terre (secondaire en triangle)

Servovariateur Kinetix 5500 [N ]
(vue de dessus) T im
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Secondaire du transformateur cablé en triangle i @) < isca 0
§ @)= Visc.c.
T Eis
LZ@
11 (] ]
Protection des
circuits Hgsi
eog

Connecter au

Terre de I'armoire reliée a la terre goujon de terre

Grille de terre ou
terre de la distribution d'alimentation

(1) Le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre c.c. sont retirés. Reportez-vous a la Figure 42, page 77, pour
I'acces aux vis de mise a la terre.

Pour les schémas d’interconnexion d’entrée d’alimentation, reportez-vous a
Exemples de cablage d’alimentation a partir de la page 192.
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Figure 40 - Configuration d'alimentation mise a la terre (entrée monophasée)
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(1) Lors de l'utilisation du filtre de ligne 2198-DBxx-F, le cavalier de mise 4 la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre c.c. sont
installés. Lors de [utilisation du filtre de ligne 2198-DBRxx-F, le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre
c.c. sont installés.

IMPORTANT  Pour réduire le courant de fuite en fonctionnement a entrée c.a.
monophasee, retirez la vis de mise a la terre c.a. (reportez-vous a la
Figure 42, page 717).
Installez la vis de mise a la terre c.a. uniquement si des performances
CEM plus élevées sont nécessaires.

Pour les schémas d’interconnexion d’entrée d’alimentation, reportez-vous a
Exemples de ciblage d’alimentation a partir de la page 192.

Configurations d'alimentation sans mise a la terre

Les configurations d’alimentation sans terre (Figure 41), avec une phase ala
terre (Figure 39), et a neutre impédant (Figure 38) ne fournissent pas un point
de neutre mis a la terre.

IMPORTANT Sivous avez une distribution d'alimentation sans mise a la terre, avec
phase mise a la terre ou a neutre impédant dans votre installation, vous
devez retirer les vis de mise a la terre de chacun de vos variateurs qui
recoivent I'alimentation.

Pour plus d'informations, reportez-vous a Retrait de la vis de mise
a la terre dans certaines configurations d'alimentation, page 77.
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Figure 41 - Configuration d'alimentation sans mise a la terre
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(1) Le cavalier de mise a la terre c.a. et le cavalier de mise a la terre c.c. sont retirés. Reportez-vous a la Figure 42, page 77, pour
I'acces aux vis de mise a la terre.

ATTENTION : Les systemes sans terre n'établissent pas de référence de
chaque potentiel de phase vers une terre du réseau de distribution. Ceci
peut entrainer un potentiel inconnu par rapport a la terre.

Pour les schémas d’interconnexion d’entrée d’alimentation, reportez-vous a
Exemples de ciblage d’alimentation a partir de la page 192.

Réglages de la vis de mise  Déterminezle réglage de la vis de mise a la terre pour vos servovariateurs
ala terre Kinetix 5500.

Tableau 35 - Réglages de la vis de mise a la terre

Configuration de mise a la terre |Exemple de schéma Réglage de la vis de mise a la terre
Mise a la terre (étoile) Figure 37, page 73 Les deux vis installées (par défaut)

« Source c.a. sans mise a la terre Figure 41, page 76

« Phase mise a la terre Figure 39, page 74 Les deux vis retirées

« Neutre impédant Figure 38, page 74

Entrée d'alimentation monophasée | Figure 40, page 75 Vis c.a. retirée !

(1) Le-retrait de la vis de mise 4 la terre c.a. pour minimiser le courant de fuite en fonctionnement monophasé peut affecter les
performances CEM.

ATTENTION : Pour éviter d'endommager le servovariateur, vous devez
régler les vis de mise a la terre conformément aux exemples de schémas
donnés dans le Tableau 35.
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Retrait de la vis de mise
a la terre dans certaines

configurations
d"alimentation

Variateur Kinetix 5500
(vue de coté)

Pour retirer les vis de mise a la terre, vous devez accéder a la porte coulissante
latérale et ouvrir.

IMPORTANT Sile réseau de distribution en étoile est mis a la terre, il n'est pas

nécessaire de retirer les vis de mise a la terre. Reportez-vous a Mise a la
terre du systeme variateur, page 78.

Pour déposer les vis de mise a la terre dans une configuration multi-axe, il est
préférable de retirer préalablement chaque variateur du panneau et de le placer
sur une surface stable.

ATTENTION : Si vous déposez les vis de mise a la terre, il existe un risque
de dégat matériel car l'unité ne maintient plus la protection de tension entre
la phase et le neutre.

A\
A\

ATTENTION : Pour éviter tout risque de blessures corporelles, la porte
d'acces aux vis de mise a la terre doit étre maintenue fermeée lorsque
I'alimentation est appliquée. Si I'alimentation était appliquée, puis retirée,
attendez au moins 5 minutes pour que la tension de bus c.c. se dissipe, puis
vérifiez qu'aucune tension de bus c.c. n‘existe avant d'accéder aux vis de
mise a la terre.

Figure 42 - Retrait des vis de mise a la terre

Porte d'acces a la vis de
mise a la terre

Soulevez la porte jusqu‘a la
fleche a gauche.

j Vis de mise a la terre installées pour une configuration d'alimentation
mise a la terre (vis installées par défaut).

LF « Retirez les deux vis pour les systemes de distribution sans terre,
avec phase mise a la terre et a neutre impédant pour un
fonctionnement triphaseé.
« Retirez uniguement la vis c.a. pour un fonctionnement monophasé

ATTENTION : Il existe un risque de dégat matériel. La configuration de mise
a la terre du variateur doit étre précisément définie. Laissez les vis de mise
a la terre installées pour les configurations d'alimentation mise a la terre
(configuration par défaut). Retirez les vis pour les systeme de distribution
d'alimentation sans terre, avec phase mise a la terre et a neutre impédant.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Mise a la terre du systeme
variateur

Tous les équipements et composants d’'une machine ou d’'un procédé doivent
avoir un point de mise a la terre commun raccordé au chissis. Un systéme mis
ala terre fournit un chemin de terre protégeant contre I'électrocution. La mise
ala terre de vos variateurs et panneaux minimise le danger d’électrocution du
personnel et les dégits a 'équipement causés par des courts-circuits, des
surtensions transitoires et la connexion accidentelle de conducteurs sous
tension au chissis de 'équipement.

ATTENTION : Le National Electrical Code des Etats-Unis contient des
criteres, conventions et définitions pour la mise a la terre. Suivez tous les
codes locaux et réglementations applicables pour mettre votre systeme a la
terre en toute sécurité.

Pour les exigences de mise a la terre CE, reportez-vous a Conformité

réglementaire, page 30.

Mise a la terre du sous-panneau systeme

Mettez a la terre les variateurs Kinetix 5500 et les modules condensateurs
2198-CAPMOD-1300 sur un bus de terre d’armoire relié a la terre par une tresse
de terre d’au moins 10 mm? (0,0155 in.%) de section transversale. Maintenez la
tresse aussi courte que possible pour une liaison optimale.

Figure 43 - Connexion de la borne de terre

Servovariateur : : ® || Servovariateurs
Kinetix 5500 ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ Kinetix 5500
(autonome) (bus partagé)

1o I
7 E

w9
°o
v

Effectuez des tresses plates de mise a la

3 terre d'au moins 10 mm? (0,0155 in?) de =
/4 section transversale.
Elément |Description
1 Vis de terre (verte) 2,0 Nm (177 Ib-in), max.
2 Tresse de mise a la terre (fournie par le client)
3 Grille de terre ou terre du réseau de distribution
4 Barre de terre de 'armoire (fournie par le client)

Reportez-vous a la publication GMC-RMooi, « System Design for Control of
Electrical Noise Reference Manual » pour plus d’informations.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Mise a la terre de plusieurs sous-panneaux

Dans cette figure, la mise a la terre du chissis est prolongée a plusieurs sous-
panneaux.

Figure 44 - Panneaux connectés a un point de terre unique

Suivez les codes NEC, ainsi
que les codes locaux
applicables.

Bus de terre relié a la terre
L~ —

Foeg ~] Ngooog | | ——=Fogga- 2

l ) —

Grille de terre ou terre du réseau de distribution électrique

La liaison haute fréquence (HF) n’est pas représentée. Pour des informations
sur la liaison de terre HF, reportez-vous a Liaison a la terre de sous-panneaux
multiples, page 42..
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Chapitre 5

Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Crtiteres de cablage

Les fils doivent étre en cuivre avec une capacité nominale minimum de 75 °C

(167 °F). La mise en phase de 'alimentation c.a. principale est arbitraire et une
connexion de mise a la terre est nécessaire pour un fonctionnement sir
et correct.

Reportez-vous a Exemples de cablage d’alimentation, page 192, pour les

schémas d’interconnexion.

IMPORTANT Le National Electrical Code des Etats-Unis et les codes électriques
locaux ont la priorité sur les valeurs et les méthodes indiquées.

Tableau 36 - Critéres de cablage de I'alimentation et des E/S

Variateur Kinetix 5500 |, scriptian Raccordement .aux bornes Sec;ion '.’e cable I&g:g:;::l;de Valeur_ du couple
Référence Broche Signal mm? (calibre AWG) | o (in.) Nm (Ib-in)
2198-H003-ERSx
2198-HO08-ERSx .
2198-HO15-ERSx Entrée d'alimentation secteur = = (]1% g ?2) 8,0(0,31) .
2198-H025-ERSx (1) L3 L3 (04548 %,63)
2198-HO40-ERSx (connecteur IPD mono-axe) II:12 ::12 a
2198-HO70-ERSX g]g 2 ?0) 100(0,39)
Les cables
d'alimentation moteur
2198-H003-ERSx dépendent dela
Z]QS:HUU%'ERSX U u combinaison moteur/ 05206
2198-HOT5-ERSx variatoLr 70(028) \
Z138-H025-ERSx Alimentation moteur ¥V \\;\I . (hhasd)
2198-H040-ERSx " v 075250
= = (18a14)
5a(2) :
2198-HO70-ERSX 2520 100(039) D208
Alimentation 24 V PELV/SELV |CP-1 24V 05325
M (connecteur CP mono-axe) |CP-2 24V (20a14) 0224025
Alimentation du frein BC-1 MBRK+ (3) o
BC-2 MBRK- -
. . DC-1 DC- 4 A A
Alimentation du bus c.c. ) 00+ _ _ _
Résistance de freinage RC-1 DC+
(tailles 2 et 3) RC-2 SH 05240 80(0.3) 05206
2198-000-ERS Résistance de freinage RC-1 SH (20a12) o (442a53)
XXXX"EROX (taille 1) RC-2 DC+
STO0-1 SB+
ST0-2 SB- .
02a15
securité ST0-3 St 280 100(039) ()
ST0-5 S2
10D-1 N1
) 10D-2 COM 02a1b (6)
Entrées TOR 1003 o (243 76) 10,0(0,39) -
10D-4 SHLD

(1) Les caractéristiques de section du fil, de longueur de dénudage et de couple indiqués ici s'applique au connecteur mono-axe livré avec le variateur. Pour les caractéristiques du connecteur
de bus partagé, reportez-vous au Tableau 38, page 82 (connecteur CP) et au Tableau 40, page 83 (connecteur IPD).
(2) Confectionner vos propres cables ou utiliser des cables de tierce partie n'est pas envisageable. Utilisez un cable moteur unique, référence 2090-CSxMIDF/DG. Reportez-vous a la publication

KNX-TD0O4, « Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specifications Technical Data », pour connaitre les caractéristiques des cébles.

(3) Les conducteurs de frein du moteur font partie du cable moteur 2090-CSBMIDF/DG .
(4) Les connexions du bus c.c. se font toujours entre variateurs au moyen du systeme de barres collectrices. Ces bornes ne regoivent aucun fil discret.
(5) Ces signaux et le connecteur darrét sécurisé du couple (ST0) s'appliquent uniguement aux variateurs 2198-Hxxx-ERS.
(6) Ce connecteur utilise la tension du ressort pour maintenir les fils en place.
(7) Ce signal est a double fonction. Vous pouvez utiliser INT(I0D-1) comme entrée de registration ou de prise d'origine.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Directives de cablage

respectez les consignes suivantes :

« Assurez-vous que linstallation est conforme aux caractéristiques
concernant les types de fils, les sections de conducteur, la protection de
circuit de dérivation et les dispositifs sectionneurs. Le code électrique des
Etats-Unis (NEC) et les diverses réglementations locales définissent des
dispositions de sécurité relative a linstallation des équipements électriques.

« Utilisez des connecteurs d'alimentation moteur uniquement pour la
connexion. Ne les utilisez pas pour démarrer ou arréter [unité.

« Mettez les cables blindés de puissance a la terre pour éviter des hautes
tensions potentielles sur le blindage.

j ATTENTION : Pour éviter toute blessure corporelle et/ou dégat mateériel,

Servez-vous de ces consignes comme référence lors du cablage des
connecteurs de puissance sur votre variateur Kinetix 5500.

IMPORTANT  Pour savoir ol sont situés les connecteurs des Kinetix 5500variateurs,
reportez-vous a Kinetix 5500 Données de connecteur, page 60.
Lors du retrait de I'isolant des fils et du serrage des vis pour fixer les fils,
consultez le Tableau 36, page 80 pour connaitre les longueurs de
dénudage et les valeurs de couple.

IMPORTANT  Pour améliorer les performances du systeme, faites passer les fils et les
cables dans les chemins de cables comme indiqué dans Détermination
des zones de parasitage, page 43.

Suivez ces étapes lors du cablage des connecteurs de votre variateur
Kinetix 5500.

1. Préparezles fils pour leur connexion aux différentes fiches de connecteur
en les dénudant de la longueur recommandée.

IMPORTANT Veillez a ne pas entailler, couper ou endommager de quelque
facon les brins lorsque vous dégagez lisolant.

2. Acheminez les cibles et les fils jusqu’a votre variateur Kinetix 5500.
3. Insérez les fils dans les fiches de raccordement.

Consultez les tableaux de brochage de connecteur du Chapitre 4 ou les
schémas d’interconnexion de '’Annexe A.

4. Serrez lesvis du connecteur.

5. Tirez doucement sur chaque fil pour vous assurer qu’il est bien fixé a sa
borne. Refixez et resserrez tous les fils liches.

6. Insérez la fiche de connexion dans le connecteur du variateur.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Cablage du connecteur

d'alimentation

Connecteur de cablage
d'entrée 24V c.c.

Fiche de connexion (CP) 24 V

Cette section fournit des exemples et des directives pour vous aider a réaliser
les connexions sur les connecteurs d’entrée d’alimentation.

Pour un schéma d’interconnexion, reportez-vous a Exemples de cablage
d’alimentation, page 192..

Cablage du connecteur d’entrée d'alimentation 24 V de la commande

Le connecteur (CP) d’alimentation 24 V nécessite une entrée 24 V c.c. pour le
circuit de commande. La fiche de connecteur mono-axe est livrée avec le
variateur, les kits de connecteur de bus partagé sont achetés séparément.

Figure 45 - Cablage du connecteur CP - Mono-axe

Variateur Kinetix 5500
Vue de dessus

Tableau 37 - Caractéristiques de cablage du connecteur CP mono-axe

. Section de fil Longueur de  |Valeur du
Ezftg:l:n!é:rlateur Broche CP Signal recommandée | dénudage couple
mm? (calibre AWG) |mm (in.) Nm (Ib-in)
2198-Hyo-ERSx CP-1 24V 05425 70(028) 02240,25
2198-CAPMOD-1300  [cpog 24V (20 4 14) o (19222)

Figure 46 - Cablage du connecteur CP - Bus partagé

Variateurs
Kinetix 5500

Tableau 38 - Caractéristiques de cablage du connecteur CP de bus partagé

e Section de fil Longueur de
Référence du variateur Broche CP  (Signal kn;?fnsne tentrée, max recommandée dénudage xﬁ:e(ﬂ:::; couple
' mm? (calibre AWG) mm (in.)
2198-Hxxx-ERSx CP-1 24V 07418
2198-CAPMOD-T300 P AT 40 10(6) no(043) (150 15,9)
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Fiche de connecteur
d'entrée d'alimentation (IPD)

Cablage du connecteur d'entrée d"alimentation

Le connecteur d’entrée d’alimentation (IPD) nécessite 195...528 V c.a.
(monophasé ou triphasé) pour I'entrée d’alimentation secteur. La fiche de
connecteur mono-axe est livrée avec le variateur, les kits de connecteur de bus
partagé sont achetés séparément.

A\

ATTENTION : Veillez a ce que les connexions de I'entrée d'alimentation
soient correctes lors du cablage de la fiche de connexion IPD et a ce que la
fiche/connecteur soit entierement enfichée dans le connecteur du
variateur. Un cablage/une polarité incorrect(e) ou un cablage desserré peut
provoquer une explosion ou endommager I'équipement.

Figure 47 - Cablage du connecteur IPD - Mono-axe

Variateur Kinetix 5500
Vue de dessus

Tableau 39 - Caractéristiques de cablage du connecteur IPD mono-axe

. - Section de fil .
Variateur Kinetix 5500 Broche Signal recommandée Longueur de dénudage Valeur_ du couple
Référence 20 mm (in.) Nm (Ib-in)
mm?< (calibre AWG)
2198-H003-ERSx
2198-HO08-ERSx s
2198-HOT5-ERSX = = Bad 80(031) \
2198-H025-ERS L3 13 (16a12) 05208
2198-H040-ERSx L2 L2 (44 2a5,3)
H H 1526
2198-H070-ERSx (16 210) 10,0(0,39)

Entrée c.a. secteur
Connecteur de cablage

Figure 48 - Cablage du connecteur IPD - Bus partagé

Variateurs Kinetix 5500
Vue de dessus
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Tableau 40 - Caractéristiques de cablage du connecteur IPD de bus partagé

. - P Section de fil Longueur de
xz;:;;enucrekmetlx 5500 Broche |Signal kn;?fnslte d'entrée, max | rocommandée dénudage mt?ll:]r It:]t; couple
’ mm? (calibre AWG) mm (in.)
2198-H003-ERSx
2198-H008-ERSx . L 33433
2198-HO15-ERSx wao, .
2198-H025-ERS T LS 52 6a12) 10(043) U
2198-HO40-ERSx U 0
2198-H070-ERSx 13,3 (6)

Cablage des connecteurs Cette section fournit des directives pour vous assister a la réalisation des
d’entrée TOR connexions d’entrée TOR.

Cablage du connecteur d'arrét sécurisé du couple

Pour le brochage du connecteur d’arrét sécurisé du couple cablé (STO), la
description de la fonctionnalité et les informations de ciblage, consultez le

Chapitre 9 a partir de la page 167.

Cablage du connecteur d’entrées TOR

Le connecteur d’entrées TOR (IOD) utilise la tension du ressort pour maintenir
les fils en place.

Figure 49 - Cablage du connecteur 10D

Servovariateur Kinetix 5500
(vue de face)

Fiche de connecteur d'entrées TOR(10D)

5

Tableau 41 - Caractéristiques du connecteur d'entrées TOR (10D)

5 Section de fil Longueur de | Valeur du
5::?;&':? 4 'proche c.c. Signal recommandée dénudage couple
mm? (calibre AWG) mm (in.) Nm (Ib-in)
10D-1 Ny
Hxx-ERsy [190-2 coM 02a15 )
2198-Hxxx-ERSx 10D-3 N (24 376) 10,0 (0,39) _
|0D-4 SHLD

(1) Ce signal est a double fonction. Vous pouvez utiliser IN1(I0D-1) comme entrée de registration ou de prise d'origine.
(2) Ce connecteur utilise la tension du ressort pour maintenir les fils en place.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Cablage des moteurs et
actionneurs Kinetix VP

Les variateurs Kinetix 5500 et les combinaisons de moteurs/actionneurs
Kinetix VP utilisent la technologie de cable moteur unique avec les conducteurs
d’alimentation moteur, de signal de retour et de frein (le cas échéant)
rassemblés dans un seul cible. Les fils du signal de retour sont blindés
séparément et fournissent une tresse de blindage pour la mise a la terre dans le
kit de connecteur.

IMPORTANT Enraison des caractéristiques particulieres de la technologie a cable
unique, congue et testée avec les onduleurs Kinetix 5500 et les
moteurs Kinetix VP, vous ne pouvez pas confectionner vos propres

cables ou utiliser des cables de tierce partie.

Reportez-vous a la publication KNX-TDoo4, « Kinetix Rotary and Linear
Motion Cable Specifications Technical Data », pour connaitre les
caractéristiques des cibles.

Tableau 42 - Références du cable unique

Moteur Kit de retour Référence de cable moteur

Référence

Référence

Référence de cable moteur (avec fils de
frein)

(sans fils de frein)

Connexions du signal de retour

VPL-A/Bxxxx
VPF-A/Bxxxx
VPH-A/Bxxxx
VPS-Bxxxxx
VPAR-A/Bxxxx

2198-KITCON-DSL
(fourni avec
chaque
servovariateur)

Cables (standard) 2090-CSBMIDF-xxAAxx
Cables (a flexion permanente)
2090-CSBMIDF-xxAFxx

Cables (standard) 2090-CSWMIDF-xxAAxx

Conducteurs de retour a fils volants.
Les cables sont spécifiquement congus
pour les variateurs Kinetix 5500.

Cables (standard) 2090-CSBM1DG-xxxAxx
Cables (a flexion permanente)
2090-CSBM1DG-xxxFxx

Cables (standard) 2090-CSWM1DG-xxxAxx

Conducteurs de retour a fils volants.
Les fils sont plus longs pour accepter
les variateurs Kinetix 5700. Des boucles
de reprise d'effort supplémentaires sont

nécessaires avec les variateurs
Kinetix 5500.

Longueurs de cable maximum

La longueur de cable de moteur combinée pour tous les axes sur le méme bus
c.c. ne doit pas dépasser 250 m (820 pieds). La longueur maximale de cible
entre le variateur et le moteur pour les variateurs Kinetix 5500 et les
combinaisons moteur/actionneur avec les cables 2090-CSxM1Dx est de 50 m
(164 ft) pour la plupart des variateurs avec cibles standard (sans flexion). Pour
plus de détails sur la longueur des cables, reportez-vous a Conformité
réglementaire, page 30.

Connexions d'alimentation moteur

Reportez-vous a Kinetix 5500Exemples de ciblage de servovariateur et de
moteur rotatif, page 197, pour un schéma d’interconnexion.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Figure 50 - Cablage du connecteur MP

:ﬁi Servovariateur Kinetix 5500
(vue de face)

Fiche de connecteur d'alimentation
moteur (MP)

Bride de blindage
du cable moteur

soient correctes lors du cablage de la fiche de connecteur MP et a ce que la
fiche soit entierement engagée dans le connecteur du module. Un cablage/une
polarité incorrect(e) ou un cablage desserré peut provoguer une explosion ou
endommager I'équipement.

: AVERTISSEMENT : Veillez a ce que les connexions d'alimentation moteur

Tableau 43 - Caractéristiques du connecteur d'alimentation moteur (MP)

. " . (1) Longueur de
Reéférence du variateur Broche Signal/Couleur de fil Secglon (.Ie fil recommandée dénudage xaleﬁ;_.d" couple
mm? (calibre AWG) mm (in.) m(Ib-in)
Les cables d'alimentation moteur
2198:H0[]3:ERSX dépendent de la combinaison moteur/
2198-H008-ERSx - .
UNE. U U Marron variateur. 05a06
2198-H015-ERSx : 8,0(0,31) .
bl v Vv Noir (44a53)
2198-H025-ERSx .
2198-H040-ERSX w W Bleu 075a25
1 Vert/Jaune (18 4 14) max.
) N 2526 05208
2198-HO70-ERSx (14 210) max. 10,0(0.39) (h4aT1)

(1) Construire vos propres céables ou utiliser des cables de tierce partie n'est pas une option. Utilisez les cables moteur uniques 2090-CSxM1DF/DG. Reportez-vous a la publication KNX-TDOQ4,
« Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specifications Technical Data », pour connaitre les caractéristiques des cables.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Connexions du frein moteur

Figure 51 - Cablage du connecteur BC

1 [ TR
— =

Servovariateur Kinetix 5500
(vue de face)

Connecteur de frein moteur (BC)

Bride de blindage du
cable moteur

Tableau 44 - Caractéristiques du connecteur de frein moteur (BC)

5 ; sectionde fil (" |Longueurde  |Valeur du
5::;:&':? " |brache ng;liTIICouleur recommandée dénudage couple
(calibre AWG) mm (in.) Nm (Ib-in)
2198-Hxxx-ERS — 70(0,28 2220,
YN 1Be2 MBRK-/Blanc (0.28) (19222)

(1) Les conducteurs de frein du moteur font partie du cable moteur 2090-CSBM1DF/DG.
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Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Kit de connexion
du signal de retour moteur

Céble de moteur
Bride de blindage

Cable moteur 2090-CSBMIDF-18AAxx )

Connexions de retour moteur

Les connexions de retour du cable moteur unique s’effectuent en utilisant le kit
de connecteur de retour 2198-KITCON-DSL (fourni avec chaque servovariateur).

« Lescables 2090-CSxM1DF utilisent des fils volants spécifiquement
congus pour les servovariateurs Kinetix 5500.

« Les cables 2090-CSxM1DG utilisent aussi des fils volants de signal de
retour. Les fils sont plus longs que les cables 2090-CSxM1DF pour
accepter les servovariateurs Kinetix 5700. Cependant, comme les fils sont
plus longs, des boucles de reprise d’effort supplémentaires sont
nécessaires avec les variateurs Kinetix 5500.

IMPORTANT  En cas d'utilisation du kit de connexion de retour 2198-KITCON-DSL, la
température ambiante pour armoire du variateur Kinetix 5500 est
comprise entre 0 et 50 °C (32 et 122 °F).

Figure 52 - Exemple de cablage du connecteur MF

Servovariateur Kinetix 5500

fh;ﬁ (vue de face)
Nt O
Reportez-vous a la Notice d'installation du
kit de connexion du signal de retour
9000 Kinetix 5500, publication 2198-IN002, pour

=

les caractéristiques du kit de connexion.
Vis de montage (2)

Kit de connexion
2198-KITCON-DSL pour
retour moteur

Blindage exposé

/

connecteur

/v
Cable de retour
(EPWR+, EPWR-)

Plaque de mise ala
terre interne

IMPORTANT La préparation du cable et le positionnement qui procure une liaison
haute fréquence entre la tresse de blindage et la plague de mise a la
terre est nécessaire pour optimiser les performances du systeme.

Tableau 45 - Caractéristiques du connecteur de retour moteur (MF)

Valeur du couple
Reéférence du Broche Signal/Couleur |Section de cable hg:zﬂgu;de de serrage des
variateur de fil mm (in )g vis du capot
) Nm (Ib-in)
298 i ERSY D-+/Blew 2 10,0 (0,39) 04(35)
MF-2 D-/Blanc/Bleu c S

IMPORTANT Le faisceau de retour dans les cables moteur 2090-CSxM1DF-18Axxx
(habituellement utilisés avec les variateurs de taille 1) sont acheminés
autour de la bride de blindage (comme indiqué dans la Figure 52).
Le faisceau de retour dans les cables moteur 2090-CSxM1DG-18,
2090-CSxM1xx-14 et 2090-CSBM1xx-10 (habituellement utilisés avec les
variateurs de taille 2 et 3) sont acheminés avec les conducteurs de
puissance et de frein a lintérieur du blindage du cable.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Application de la bride de blindage du cable moteur unique

Les cables moteur uniques Kinetix 2090 fournis par 'usine sont blindés et le
blindage tressé du cable doit étre raccordé au variateur pendant l'installation.
Une petite partie de la gaine a été enlevée pour exposer le blindage tressé.

La zone exposée doit étre attachée (avec la bride fournie) sur la face avant
inférieure du variateur.

DANGER D’ELECTROCUTION : Pour éviter le danger d'électrocution, veillez a
ce que les cables d'alimentation blindés soient mis a la terre conformément
aux recommandations.

Les cables pour les moteurs Kinetix VP (références 2090-CBxM1DF-18Axxx)

Q n‘acheminent pas le faisceau de retour sous la bride de blindage. Les cébles
moteur 2090-CSxM1DG-18, 2090-CSxM1xx-14 et 2090-CSBM1xx-10 ont le
faisceau de retour dans la tresse de blindage du cable.

Cette procédure suppose que vous avez terminé le ciblage de vos connecteurs
d’alimentation, frein et retour moteur et que ceux-ci sont préts a recevoir la

bride de blindage du cable.

Suivez ces étapes pour monter la bride du blindage du cable moteur.

1. Desserrez lavis de la bride (maintien) du c6té gauche et retirez la vis du
coté droit.

Installation d'un cable de calibre 18

Servovariateurs Kinetix 5500, O um[ @
taille 1ou 2, vue de face ‘ 8 COM
(taille 1 représentée) s sl P o Connecteur d'alimentation
— = moteur (MP)
2198-KITCON-DSL (] @ i
Kit de connexion . Connecteur de
signal de retour moteur frein moteur (BC)

Tresse de blindage exposée
Bride de blindage du T sous la bride.
cable de moteur ~

Vis de bride de blindage (2)
2,0 Nm (177 Ib-in), max.

=)

Vis de retenue
(desserrer, ne pas retirer)

Cable de retour acheminé / Cable moteur unique
autour de la bride de blindage. 2090-CSxMIDF-18Axxx

Lorsque la combinaison variateur/moteur exige un cable de calibre 18, le
cable de retour est acheminé autour de la bride de blindage du cable.
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Servovariateurs Kinetix 5500
taille 2 ou 3, vue de face
(taille 2 représentée)

Kit de connexion du
signal de retour moteur
2198-KITCON-DSL

Céble de retour acheminé
dans le blindage tressé.

Bride de blindage du

cable de moteur

Exemple d'installation d'un cable de calibre 14 ou 10

Connecteur d'alimentation
moteur (MP)

Les caractéristiques de la bride s'appliquent a

Connecteur de toutes les tailles de boitier.

frein moteur (BC)

Servovariateur

Vis de retenue 1|94
(desserrer, ne pas retirer)

Bride de blindage

" ' retenue e
Tresse de blindage exposée @ Vis de bride

— sous la bride. 2,0 Nm (177 Ib-in.)

Serrez les vis de bride a
2,0 Nm (177 Ib-in), max.

Vis de bride de blindage (2)

Cable moteur unique
2090-CSxM1Dx-14xxxx

Lorsque la combinaison variateur/moteur exige un cable de calibre 14 ou
10, le cable de retour est acheminé avec le cablage d’alimentation et
de frein.

Alignez directement la partie exposée du blindage de cable sur la bride.

IMPORTANT  Sinécessaire, desserrez la vis de maintien jusqu‘a ce que vous
puissiez commencer a visser les deux vis de serrage avec le
blindage du céble sous la bride.

Serrez chaque vis progressivement jusqu’a ce que la valeur de couple
maximum de 2,0 Nm (17,7 Ib-in) soit atteinte.

Répétez les étape 1a étape 3 pour chaque variateur dans les
configurations multi-axes.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022



Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Céblage des autres moteurs Lesvariateurs Kinetix 5500 sont également compatibles avec de nombreux

et actionneurs autres moteurs et actionneurs, mais le kit de conversion de signal de retour
Hiperface-DSL 2198-H2DCK est nécessaire pour convertir les signaux de
retour Hiperface a 15 broches en signaux de retour DSL a 2 broches.

Suivez ces directives lorsque des cables 2090-CPxM7DF (alimentation/frein) et
des cibles 2090-CFBM7DF (retour) sont utilisés dans une nouvelle installation
ou réutilisés dans une installation existante avec des servovariateurs

Kinetix 5500. Les servomoteurs et actionneurs Kinetix MP ont des connecteurs
séparés pour les cables alimentation/frein 2090-CPxM7DF et les cables de
retour 2090-CFBM7DF.

IMPORTANT  Pour configurer ces moteurs et actionneurs supplémentaires (voir
Tableau 47, Compatibilité du cable d‘alimentation moteur Compatibilité
des cables d'alimentation moteur actuels, page 92) avec votre
servovariateur Kinetix 5500, vous devez disposer du firmware
variateur 2.002 ou ultérieur. Reportez-vous au Tableau 46 pour
déterminer si vous avez besoin d'installer le profil complémentaire
Kinetix 5500.

Tableau 46 - Exigence d'installation de 'AOP

Reévision du firmware du Version de I'application —_— . .
variateur Logix Designer AOP Kinetix 5500 nécessaire ?
21.00 Oui

2.002 ou ultérieure ]
2103 ou ultérieure ! Non

(1) Sivous prévoyez d'utiliser le firmware variateur révision 4.001ou ultérieure, consultez 'Historigue des versions, page 11.

Installation du profil complémentaire Kinetix 5500

Les profils complémentaires (AOP) sont disponibles au téléchargement sur le
site Internet Custom Downloads Add-On Profiles :
https://download.rockwellautomation.com/esd/

download.aspx ?2downloadid=addonprofiles

Suivez ces étapes pour télécharger le profil complémentaire du Kinetix 5500
1. Connectez-vous au site Internet Custom Download Add-On Profiles.

La boite de dialogue Custom Download Files (Fichiers de téléchargement
personnalisés) s'ouvre.

Rotkwell » Rockwell Automation Worldwide
Automation STEN THINK SOIVE" Search

Products & Technologies Solutions & Services News & Innovation Training & Events Sales & Partners Support About Us

[] | Other Download Files Download Size Action
Rockwell Software
s | O Custom Download Files 3 @
+ Support Center Description Download Code Version | Release Release Download
+ KnowledgeBase Date Notes Size
eCe e ] 2198-Hxx CIP Motion Kinetix5500 goe00  2014mazr W 373 MB

» FAQ
21.00.00 - Minimum RSLogix 5000 Software Revision Add-On Profile for Kinetix 5500 CIP Motion Drives with DSL Convertor support.

2. Vérifiez le profil complémentaire pour 2198-Hxxx CIP Motion
Kinetix 5500.

3. Cliquez sur Download Now (Télécharger maintenant) et acceptez le
contrat de licence utilisateur.

Sivous étes invité a installer le gestionnaire de téléchargement, autorisez
I'installation.
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4. Cliquez sur l'icone du profil complémentaire et suivez les instructions de

téléchargement.

5. Extrayez le fichier zip AOP et exécutez le programme d’installation.

Pour accéder aux téléchargements de profils complémentaires via le centre de
compatibilité et de téléchargement des produits (PCDC), consultez la section
Installation du profil complémentaire du Kinetix 5500, page 112..

Connexions de I'alimentation moteur et du frein

Les moteurs et actionneurs indiqué au Tableau 47 ont des cibles
d’alimentation/frein et de signal de retour séparés. Le cible d’alimentation/
frein est raccordé a la bride de cible sur le variateur tandis que les conducteurs
d’alimentation/frein sont reliés aux connecteurs MP et BC respectivement.

Tableau 47 - Compatibilité des cables d'alimentation moteur actuels

Réf. moteur/actionneur ()

Réf. alimentation moteur
@ (avec fils de frein)

Réf. alimentation moteur
(2 (sans fils de frein)

MPL-A/B15xxx-xx7xAA, MPL-A/B2xxx-xxTxAA,
MPL-A/B3xxx-xxTxAA, MPL-A/Bhxxx-xxTxAA,
MPL-A/B45xxx-xxTxAA, MPL-A/B5xxx-xxTxAA,
MPL-BBxxx-xx7xAA

MPM-A/Bxxxx, MPF-A/Bxxxx, MPS-A/Bxxxx

MPAS-A/Bxxxx1-V05SxA, MPAS-A/Bxxxx2-V20SxA
MPAI-A/Bxxxx, MPAR-A/B3xxx,
MPAR-A/Blxxx et MPAR-A/B2xxx (série B)

2090-CPBM7DF-xxAAxx
(standard) ou
2090-CPBM7DF-xxAFxx
(flexion continue)

LDAT-Sxxxxxx-xDx

2090-CPWM7DF-xxAAxx
(standard) ou
2090-CPWM7DF-xxAFxx
(flexion continue)

(1) Le kit de conversion de signal de retour 2198-H2DCK (série B ou ultérieure) est requis.
(2) Reportez-vous a la publication KNX-TD0O4, « Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specifications Technical Data », pour

connaitre les caractéristiques des cables.

Reportez-vous a Connexions d’alimentation moteur, page 85, et Connexions

du frein moteur, page 87, pour les caractéristiques des connecteurs MP et BC.

Tableau 48 - Cable d'alimentation moteur patrimoniaux

Cable moteur

Description

Réf. alimentation moteur

Standard

Alimentation/frein, fileté

2090-XXNPMF-xxSxx

Alimentation seule,
baionnette

2090-XXNPMP-xxSxx

Flexion continue

Alimentation/frein, fileté

2090-CPBML4DF-xxAFxx

Alimentation seule, fileté

2090-CPWMLDF-xxAFxx

Alimentation seule,
baionnette

2090-XXTPMP-xxSxx

Tableau 49 - Caractéristiques des cables d'alimentation de moteur asynchrone

Fabricant du cable Série du cable Tension assignée Température nominale
Belden 29500-29507

Groupe Lapp OLFEX VFD XL 600V 90 °C (194 °F)

SAB VFD XLPE TR
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Moteurs et actionneurs
Kinetix MP

Dimensions en mm (in.)

Moteurs et actionneurs

|<— 150(5.9) —>|

Changement de série du cable d’alimentation moteur/frein

Les conducteurs d’alimentation moteur et de frein sur les cables 2090-CPBM7DF
(série A) ont les dimensions suivantes au départ usine. Sivotre cable est réutilisé
a partir d’'une application existante, les longueurs réelles de conducteur
pourraient étre légerement différentes.

Figure 53 - Dimensions du cable d'alimentation/frein 2090-CPBM7DF (série A)
- 102(40) ———»

Dimensions en mm (in.) Bord du dissipateur de chaleur

Conducteurs
d'alimentation

ERED T — Conducteurs
— defrein

Blindage extérieur du cable
Blindage du frein (retiré)

l————— 635(25) >!

Pour réutiliser vos cables Kinetix 2090 existants (série A) avec les variateurs
Kinetix 5500, une certaine préparation est nécessaire afin que le blindage du
cable, le conducteur et les longueurs de dénudage soient corrects. Conformez-
vous aux directives de préparation des cibles suivantes :

« Coupez le blindage a ras de sorte quwaucun brin ne puisse provoquer de
court-circuit avec les bornes adjacentes.

« Mesurez les longueurs de conducteur et incluez une boucle de reprise
deffort.

«+ Retirez juste assez d’isolant pour obtenir la longueur de dénudage
appropriée.

Les conducteurs d’alimentation du moteur et du frein des cdbles standard
(sans flexion) 2090-CPBM7DF (série B) calibres 12 et 10 AWG fournissent une
tresse de blindage coté variateur et une préparation des conducteurs modifiée
pour la compatibilité avec plusieurs gammes de servovariateurs Kinetix, y
compris les variateurs Kinetix 5500.

Figure 54 - Dimensions du cable d'alimentation/frein 2090-CPBM7DF série B, (calibre 10 ou 12 AWG)
< 305(12.0) >
- 234(9.20) —————»

——I = 15.0(0.59)

—— 71(280) ———» U
12.7(0.50) —» — s Conducteurs
5.0(0.20) — | |--— W d'alimentation

Kinetix MP jE < — T Conducteurs

Blindage extérieur du cable / e frsin
Gaine thermorétractable ;
— 50(0.20) ——I I—— 8.0(0.31)
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Longueurs de cable maximum

La longueur de cible de moteur combinée pour tous les axes sur le méme bus
c.c. ne doit pas dépasser 250 m (820 pieds). La longueur maximale de cable
entre le variateur et le moteur pour les variateurs Kinetix 5500 et les
combinaisons moteur/actionneur avec les cables 2090-CxxM7DF est de 20 m
(65,6 ft), mais vous pouvez remplacer le cible d’alimentation/frein moteur
existant par un cable moteur unique 2090-CSBM1DF ou 2090-CSBM1DG pour
prolonger la longueur jusqu’a 50 m (164 ft).

IMPORTANT L'option de remplacement des cables d‘alimentation/frein 2090-CPBM7DF
par des cables uniques 2090-CSBM1DF/DG s'applique uniguement aux
cables uniques calibres 18 et 14 AWG. Les cables uniques 2090-CSBM1Dx-
10xxxx (10 AWG/connecteur M40) ne sont pas compatibles avec les cables
d'alimentation/frein 2090-CPBM7DF-10Axxx (10 AWG/connecteur M40).

Lors du remplacement du cable d'alimentation/frein moteur existant par
un cable moteur unique 2090-CSBMIDF/DG, seuls les conducteurs
d'alimentation moteur et de frein sont utilisés. Coupez les conducteurs
de retour dans le cable moteur unique et réutilisez le cable de retour
Kinetix 2090 existant.

Préparation du cable d'alimentation/frein moteur

Les cables 2090-CPBM7DF (série B) sont disponibles avec des sections de
conducteur d’alimentation moteur de calibres 12 et 10 AWG. Les cables de
calibre 14 AWG utilisés sur les variateurs de taille 3, qui sont physiquement
plus grands, nécessitent donc une préparation.

Préparation du cdble pour les variateurs de tailles 1et 2

Pour les variateurs de tailles 1 et 2, la longueur du conducteur d’alimentation
2090-CPBM7DF (calibres 16 et 14 AWG) de 102 mm (4,0 in.) est suffisante pour
atteindre la fiche du connecteur MP et fournir une reprise d’effort adéquate.

La longueur du conducteur de frein, 635 mm (25 in.), est bien plus longue que
nécessaire. Nous vous recommandons de mesurer une longueur de 163 mm
(6,4 in.) a partir du bord de la gaine du cable (qui est recouverte par 'embout
thermorétractable) et de couper le reste.

Reportez-vous a la Figure 56, page 97 pour un exemple typique d’installation.
Pour les longueurs de dénudage et les valeurs de couple, reportez-vous au
Tableau 43, page 86.

Préparation du cdble pour les variateurs de taille 3

Les cables 2090-CPBM7DF (série B) de calibres 12 et 10 AWG sont congus pour
étre utilisés avec les variateurs Kinetix 5500 et ne nécessitent aucune
modification.

Pour les variateurs de taille 3, les cibles 2090-CPBM7DF (calibre 14 AWG) et les
cables (série A) de calibres 12 et 10 AWG, la longueur totale de la zone de
préparation des cdbles doit étre augmentée pour que les conducteurs
d’alimentation du moteur atteignent le connecteur MP et fournissent
également une boucle de reprise d’effort appropriée.
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Suivez ces étapes pour préparer vos cibles calibres 14 AWG et (série A)
calibres 12 et 10 AWG existants.

1. Retirez au total 325 mm (12,8 in.) de gaine de cible de votre cable existant.
Ceci expose un blindage de cable supplémentaire.
2. Gardez uniquement 63,5 mm (2,5 in.) de blindage.

3. Couvrez 12,5 mm (0,5 in.) des extrémités du blindage et une longueur
égale des conducteurs avec 25 mm (1,0 in.) de ruban isolant ou de gaine
thermorétractable.

Faites la méme chose de l'autre c6té du blinage du cable. Cela empéche
les extrémités du blindage de s’effilocher et maintient les conducteurs
ensemble.

4. Raccourcir les conducteurs de frein & une longueur de 163 mm (6,4 in.) et
coupez la tresse de blindage au raz de la gaine.

La tresse de blindage recouvrant les conducteurs du frein n’est pas
nécessaire.

5. Retirez lalongueur d’isolant spécifiée a I'extrémité de chaque fil.

Cet exemple concerne les cibles 2090-CPBM7DF (14 AWG) et les cables
(série A) calibres 12 et 10 AWG existants. Si vous utilisez un cible moteur
unique 2090-CSBM1DF/DG, vous pouvez retirer la tresse de blindage
recouvrant les conducteurs de frein.

Figure 55 - Cable d'alimentation/frein (calibres 14, 12 et 10 AWG)

- 325(128) ———————|  Dimensions en mm (in.)

- 262(10.3) —————
8,0(0,31), variateurs de taille 1et 2

Ruban ™ 10,0 (0,39),variateurs de taille 3
électrique
ou gaine
thermorétrac- Conducteurs du moteur
| table =
o ] "’ —r

Conducteurs du frein
— -a— 25.0(1.0)

51.0 (2.0) — |t o« T5(6]) —— | | 70(028)

Y

- 221(87) ———~
- 284(1.2) >

(1) Latresse de blindage globale recouvrant les conducteurs de frein peut étre retirée.

Reportez-vous a la Figure 56, page 97 pour un exemple typique d’installation.
Pour les longueurs de dénudage et les valeurs de couple, reportez-vous au
Tableau 43, page 86.
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Pose de la bridede blindage du cable d'alimentation moteur/frein

Le blindage du cable d’alimentation/frein s’attache a la bride de cable du
variateur. Une entretoise de bride est incluse dans le kit de conversion de
signal de retour 2198-H2DCK pour les diametres de cable qui sont trop petits
pour étre bien serrés dans la bride du variateur.

ce que les cables d'alimentation blindés soient mis a la terre conformément

DANGER D'ELECTROCUTION : Pour éviter le danger d'électrocution, veillez &
A aux recommandations.

Suivez ces étapes pour monter la bride du blindage du cable d’alimentation
moteur/frein.

1. Acheminez les conducteurs avec des boucles de reprise d’effort pour
réduire les contraintes de traction sur les conducteurs d’alimentation
moteur et de frein.

2. Assurez-vous que la bride du cable est serrée autour du blindage du cable
et assure une bonne liaison entre le blindage du cable et le boitier du
variateur.

IMPORTANT  Sinécessaire, desserrez la vis de maintien jusqu‘a ce que vous
puissiez commencer a visser les deux vis de serrage avec le
blindage du céble sous la bride.

3. Serrez chaque vis progressivement jusqu’a ce que la valeur de couple
maximum de 2,0 Nm (17,7 Ib-in) soit atteinte.

IMPORTANT  Sile blindage du céble d'alimentation/frein bouge librement dans la
bride de blindage, insérez I'entretoise de bride entre la bride de
blindage et le variateur afin de réduire le diamétre de la bride.
Lorsque les vis de la bride sont serrées, a 2,0 Nm (177 Ib-in), vous
devez obtenir une liaison haute fréquence entre le blindage du céable
et le boitier du variateur.

Reportez-vous a la Figure 56, page 97, pour une illustration de fixation avec la

bride de cible.
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Figure 56 - Fixation avec la bride de cable

Mo, o~ IR IR 10T Ot

¥ ¥ BYEYUEEEEEY

=0 =0 =0
=0 = =

? I (

Boucles de reprise
deffort

| A&

==

Servovariateur ~ Servovariateur  Servovariateur
taille 1 taille 2 taille 3

Bride serrée autour

du blindage (pas Les caractéristiques de la

d'entretoise requise) bride sappliquent a toutes
les tailles de boitier.

Servovariateur

Entretoise de bride Vis de retenue 1| et
ajoutée (cable de petit (desserrer, ne pas retirer)
diametre)

Entretoise de bride (si

nécessaire) "

Vis de Bride de blindage

retenue

Vis de bride

2,0 Nm (177 Ib-in.)
Insérez I'entretoise de bride lorsque le

diametre du cable est plus petit que la
bride du variateur.

(1) Lentretoise de bride est comprise dans le kit de conversion de retour Hiperface-DSL, référence 2198-H2DCK.

Connexions de retour moteur

Le cable de retour se raccorde au kit de conversion 2198-H2DCK et est ciblé au
connecteur a 10 broches. Les cibles de signal de retour Kinetix 2090
nécessitent une préparation pour s’assurer que la bride de blindage se fixe
correctement et les conducteurs s’acheminent librement jusqu’aux bornes du
connecteur a 10 broches.

IMPORTANT En cas dutilisation du kit de connecteur de retour 2198-H2DCK et les
cables de retour Kinetix 2090 répertoriés dans le Tableau 50 ou le
Tableau 51, la température ambiante pour 'armoire du variateur
Kinetix 5500 est déclassée de 0 a 40 °C (32 4104 °F).

Tous les cables de retour actuels et existants répertoriés ci-dessous sont
compatibles avec le kit de conversion 2198-H2DCK (série B ou ultérieure).

IMPORTANT  Seuls sont compatibles les moteurs et actionneurs Allen-Bradley avec
des codeurs absolus, haute résolution monotour ou multitours.
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Tableau 50 - Compatibilité de cable de retour moteur

Famille de moteurs/actionneurs

Moteur/Actionneur
Réf.

Cable de signal de retour
Référence

Moteurs a faible inertie Kinetix MPL

MPL-A/B15xxx-V/EXTxAA
MPL-A/B2xxx-V/EXTXAA

MPL-A/B3xxx-S/MXTxAA
MPL-A/Blxxx-S/MxTxAA
MPL-A/B&5xxx-S/MxTxAA
MPL-A/B5xxx-S/MxTxAA
MPL-B6xxx-S/Mx7xAA

Moteurs a inertie moyenne

MPM-A/Bxxxx-S/M

2090-CFBM7DF-CEAAXx
2090-CFBM7DD-CEAAXX

2090-CFBM7DF-CERAXx
(standard) ou

2090-CFBM7DF-CEAFxx
2090-CFBM7DD-CEAFxx
2090-CFBM7DF-CDAFxx

Kinetix MPM

Moteurs de qualité alimentaire _ g

Kinetix MPF MPF-A/Bxxxx-S/M
Moteurs en acier inoxydable g )

Kinetix MP MPS-A/Bxxxxx-S/M
Guidages linéaires intégrés MPAS-A/Bxxxx1-VO5SxA
Kinetix MPAS MPAS-A/Bxxxx2-V20SxA

(flexion permanente)

Vérins électriques Kinetix MPAR

MPAR-A/Blxxxx-V et
MPAR-A/B2xxxx-V (série B)
MPAR-A/B3xxxx-M

Veérins électriques régime intensif
Kinetix MPAI

MPAI-A/BxxxxxM3

Actionneurs linéaires Kinetix LDAT

LDAT-Sxxxxxx-xDx

(1) Le kit de conversion de signal de retour 2198-H2DCK (série B ou ultérieure) est requis.

Tableau 51 - Cables de retour moteur anciens

- -— Référence du cable de
Cable moteur Description retour
_— 2090-XXNFMF-Sxx
Retour codeur, fileté 9090-UXNFBMF-Sxx
Standard

Retour codeur, baionnette

2090-UXNFBMP-Sxx

2090-XXNFMP-Sxx

Flexion continue

Retour codeur, baionnette

2090-XXTFMP-Sxx

Retour codeur, fileté

2090-CFBM4DF-CDAFxx

Figure 57 - Brochage du kit de conversion 2198-H2DCK

. W;{ Longueur de  |Valeur du
. o i Borne Signal Couleur de fil dém(|da)qe couFIe )
- mm (in. Nm (Ib-in
g ~| 1 SIN+ Noir
]| connecteur a I 2 SIN- Blanc/Noir
=1 10 broches A
Bl ] . 3 COoS+ Rouge
el . 4 C0s- Blanc/Rouge
g: % v 5 DATA+ lert 002 0225025
R = o m 6 ecom @ Blanc/Gris i (19322
8= e 7 EPWR_OV®  |Orange
10 DATA- Blanc/Vert
1 TS Blanc/Orange
14 EPWR_5V?  |Gris

(1) Les connexions ECOM et TS- sont reliées ensemble et connectées au blindage du cable.

(2) Le kit de conversion géneére des tensions 9 V et 5 V a partir d'une alimentation 12V
provenant du variateur. L'alimentation 5 V est utilisée par les codeurs 5 V dans les
moteurs 230 V. L'alimentation 9 V est utilisée par les codeurs 9 V dans les moteurs
460 V.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Préparation du cable de retour moteur

Suivez ces étapes pour préparer les cibles de retour.

1. Retirez 115 mm (4,5 in.) de gaine de cable et 103 mm (4,0 in.) de blindage
de cable.

IMPORTANT  Cette longueur de fil est nécessaire pour fournir une boucle de
reprise d'effort pour les fils les plus longs raccordés au
connecteur a 10 broches. Cependant, la plupart des fils sont
raccourcis, en fonction des bornes auxquels ils sont assignés.

2. Déterminez lalongueur de chacun des 10 fils et coupez-le si nécessaire.
3. Retirez 5,0 mm (0,2 in.) d’isolant de I'extrémité de chaque fil.
Dimensions en mm (in.)

Bride de blindage 50(0.2) 4>| |<*

Gaine du cable

120(05) —® Lﬁ 103(4.0)

[ 15(45) ———————»

Montage de la bride de blindage du kit de conversion

Suivez ces étapes pour monter la bride de blindage du kit de conversion.

1. Appliquezlabride de blindage surles 12 mm (0,5 in.) de blindage de cable
exposé afin d’obtenir une liaison haute fréquence entre la tresse de
blindage et la bride.

IMPORTANT La préparation du cable et le positionnement qui procure une
liaison haute fréquence entre la tresse de blindage et la bride
est nécessaire pour optimiser les performances du systeme.
Assurez-vous également que le cable est positionné a
I'emplacement ou le capot bride la gaine pour ajouter une
boucle de reprise d'effort.

Serrez chaque vis a un couple de 0,30 Nm (2,6 Ib-in).

Bride de

Cable positionné a I'endroit ou le
couvercle est serré sur la gaine du cable

2. Acheminez et insérez chaque fil dans la borne assignée.

Incluez une boucle de reprise d’effort, comme illustré a la Figure 58, et
reportez-vous au brochage du connecteur illustré a la Figure 57.

3. Serrez chaque vis de borne.
Serrez chaque vis avec un couple de 0,22 a2 0,25 Nm (1,9 a 2,2 Ib-in).

4. Tirez doucement sur chaque fil pour vous assurer qu’il est bien fixé a sa
borne. Refixez et resserrez tous les fils liches.

5. Attachez le serre-cible pour augmenter la reprise d’effort.
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Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Tableau 53 - Cables de retour 2090-CFBM7DF-CEAxxx

MPL-B15xxx...MPL-B2xxx-V/Ex4/TxAA MPL-A15xxx...MPL-A2xxx-V/Ex&/TxAA
MPL-B3xxx...MPL-B6xxx-M/Sx7xAA MPL-A3xxx-M/Sx7xAA
MPL-A5xxx-M/Sx7xAA MPL-Ak4xxx-M/SxTxAA
Moteurs rotatifs :m:ﬁl‘j{i’;{;’_‘ﬁ-’?"'AZIF’x"x n:h-ﬁ?%%%spﬁ%om-m S
MPF-Bxxx-M/S S ot/ Brochage du kit de
MPF-ASxxx-M/S MPF/MPS-A45xx-M/S conversion 2198-H2DCK
MPS-Bxxx-M/$ MPS-ASxxx-M/S
MPAS-Bxxxxx-VxxSxA
o
LDAT-Sxxxxxx-xDx
1 Sin+ Sin+ 1
2 Sin- Sin- 2
3 Cos+ Cos+ 3
4 Cos- Cos- 4
5 Data+ Data+ 5
6 Data- Data- 10
9 Réservé EPWR_5V 14
10 ECOM ECOM gl
1 EPWR_9V Réservé 7
12 ECOM ECOM 6
13 1IN TS 1

(1) Les connexions ECOM et TS- sont reliées ensemble et connectées au blindage du cable.

Un support de fixation est inclus avec le kit de conversion 2198-H2DCK pour
fixer le kit sur le variateur. Installez le support de montage dans la position de
montage spécifique a la taille de votre variateur.

Figure 58 - Cablage du kit de conversion de signal de retour 2198-H2DCK

~—Vis de montage (2)

O

o Ko; “@

2198-H008-ERSx)

Position de montage pour la taille 1
(références 2198-H003 ERSx et

O O Ik

in]
nConnecteur a

H 10 broches

Orifice de montage du kit de
conversion avec capot de
protection retiré (exemple de
variateur de taille 1représenté)

Reportez-vous a la publication 2198-IN0QG, « Hiperface to DSL Feedback Converter Kit
Installation Instructions » pour les caractéristiques du kit de conversion.

100

Position de montage pour la taille 2
(références 2198-H015-ERSX,

[=|

2198-H025-ERS et 2198-H040-ERSX) [ |

Position de montage pour la taille 3 ﬂjﬁ

(référence 2198-H070-ERSx)

DT

Blindage exposé aligné
dans la gorge de cable
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Boucles de reprise
deffort

Serre-cable pour la reprise

deffort et l'arrangement
des fils

Vis de bride (2)

1. Placez le blindage du cable
exposé dans le canal.

2. Placez la bride de blindage sur
la partie exposée du blindage.

3. Serrez les vis au couple spécifié
0,3 Nm (2,6 Ib-in).

Bride de blindage
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Chapitre 5

Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Connexions du module
condensateur

Suivez ces consignes lors du ciblage du module condensateur
2198-CAPMOD-1300:

« Cablez les connexions de sortie (MS) vers 'automate Logix 5000™
(facultatif).

« Reportez-vous a 'exemple de cablage du Module condensateur
Kinetix 5500, page 193.

« Reportez-vous a Voyants d’état du module condensateur Kinetix 5500,

page 155, pour le dépannage du voyant d’état du module et de la sortie a

relais.

« Consultez les instructions d’installation fournies avec votre module
condensateur Série 2198, publication 2198-IN0o4.

IMPORTANT  Pour améliorer les performances du systeme, faites passer les fils et les

cébles dans les chemins de cables comme indiqué dans le Chapitre 2 a

partir de la page 31. Les connexions au bus c.c. doivent étre réalisées
avec le systéme de connexion de bus partage.

Figure 59 - Cablage du connecteur MS

I ey

M o
T

Kinetix5500

L]

Module condensateur 2198-CAPMOD-1300

=
=]

Fiche du connecteur
d'état du module (MS)

Tableau 54 - Caractéristiques du connecteur du module condensateur

L Section de fil Longueurde  |Valeur du
Ezz:':g:;z': du Broche Signal recommandée | dénudage couple
mm? (calibre AWG) |mm (in.) Nm (Ib-in)
: MS-1 MS 014215 0223025
Etat du module MS-2 MS (28 2716) 70(0.28) (19a22)
Alimentation 24 V CP-1 +24V 05a25 70(0.28) 02223025
PELV/SELV (fiche) CP-2 =24\ (20 214) e (19a22)
Alimentation du bus DC- 0 0 0
CC. Barre de bus D0+ - - -

(1) Les connexions d‘alimentation de bus c.c. sont toujours faites d'un module variateur a l'autre au moyen du systeme de

connexion a bus partagé. Ces bornes ne regoivent aucun fil discret.
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Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Connexions de larésistance suivez ces consignes lors du cablage de votre résistance de freinage 2097-Rx :
de freinage paSSive externe - Pour tenir compte de la zone parasitée, reportez-vous a Résistances de

102

freinage passives externes, page 45, page 43.
« Référez-vous a Exemple de ciblage de la résistance de freinage, page 196.

. Consultez les instructions d’installation fournies avec votre résistance de
freinage Série 2097, publication 2097-INoo2.

IMPORTANT  Pour améliorer les performances du systeme, faites passer les fils et les
cables dans les chemins de cables comme indiqué dans le Chapitre 2.

Figure 60 - Cablage du connecteur RC

Variateur Kinetix 5500
Vue de dessus

Tableau 55 - Caractéristiques du connecteur de la résistance de freinage (RC)

. Section de fil Longueur de | Valeur du

sglf_g;':;e 9 | proche Signal recommandée | dénudage couple
mm? (calibre AWG) |mm (in.) Nm (Ib-in)

2198-HO03-ERSx  |RC-1 SH
2198-HO08-ERSx  |RC-2 DC+
2198-H015-ERSx 052340 80(031 05306
7198-H025-ERSx  |RC-1 0C+ (20a12) 0t (44a53)
2198-HO40-ERSx  |RC-2 SH
2198-HO70-ERSx

IMPORTANT Vous devez débrancher les fils de la résistance de freinage interne au
niveau du connecteur RC avant de brancher les fils de la résistance de
freinage Série 2097.
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Chapitre 5 Raccordement du Kinetix 5500systeme variateur

Connexions de cable
Ethernet

Cette procédure présume que votre automate Logix 5000 et les modules
variateurs Kinetix 5500 sont montés et préts pour connecter les cibles réseau.

Le réseau EtherNet/IP™ est connecté a 'aide des connecteurs PORT 1 et PORT
2. Reportez-vous a la Figure 30, page 60 pour situer les connecteurs Ethernet
sur votre variateur Kinetix 5500. Reportez-vous a la Figure 61 pour localiser les
connecteurs sur votre automate Logix 5000.

Le cable Ethernet blindé est requis et disponible dans plusieurs longueurs
standard. Les longueurs de cible Ethernet reliant des variateurs entre eux, un
variateur a un automate ou un variateur a un switch ne doivent pas dépasser
100 m (328 ft). Pour plus d’informations, reportez-vous a la publication
KNX-TDoo4, « Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specifications
Technical Data ».

Figure 61- Emplacements du port Ethernet sur ControlLogix et CompactLogix

Automate ControlLogix® 5570 avec | e Automate CompactLogix™ 5370, automate

Module de communication EtherNet/IP série 1756

Ports Ethernet ControlLogix
Les modules 1756-EN2T n‘ont qu'un port.
Les modules 1756-EN2TR et 1756-EN3TR en ont deux.

Automates ControlLogix 5580 et |L === %

Port Ethernet 1Go

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022

=2
== Compact GuardLogix® 5370 (automate
s S CompactLogix 5370 représente)

'%’ @ Lion-sradiey
D o o o

Vue de face

]
{[00:00:8C:2E69:F6
Vues de face A

LI

Logix5585 ™| H

e

Eislsls

0000 i Automate CompactLogix 5380 ou

SE5E automate Compact GuardLogix 5380 4; N "
(automate CompactLogix 5380 représenté) A e A

GuardLogix 5580

CompactLogix™ 5380

A
Vue de face =

ﬂ - Port 1, avant
Cln| -

Vue de dessous

Port 2, arriere

/.

Il

Ces automates Logix 5000 acceptent les configurations de réseau linéaires, en
anneau (DLR) et en étoile. Reportez-vous a Configurations de communication

typiques, page 23, page 21, pour des exemples de configuration linéaire, en
anneau et en étoile.

IMPORTANT  Lorsque vous utilisez un switch Ethernet externe pour acheminer le
trafic entre l'automate et le variateur, il convient d'utiliser des switchs
avec des fonctions de synchronisation temporelle IEEE-1588 (limite ou
horloge transparente), afin de s'assurer que les retards de switch sont
compenses.
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Notes :
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Chapitre 6

Configuration et mise en service du
Kinetix 5500systeme variateur

Ce chapitre vous indique les procédures permettant de configurer votre
systeme variateur Kinetix® 5500 avec un automate Logix 5000™.

Rubrique Page
Description de I'afficheur du Kinetix 5500 106
Configuration du variateur m
Studio 5000 Logix Designer m
Configurer l'automate Logix 5000 3
Configurer les propriétés de I'axe de retour seul 126
Configurer les propriétés d'axe pour la commande de fréquence de moteur asynchrone |127
Configurer les propriétés d'axe de la commande de moteur SPM en boucle fermée 133
Téléchargement du programme 137
Mise sous tension du Kinetix 5500 variateur 138
Description de la configuration du groupe de partage de bus 139
Test et réglage des axes 143
Avant de commencer, assurez-vous de connaitre la référence de chaque
Q composant du variateur, du module Logix et/ou de I'automate, ainsi que

du servomoteur utilisé dans l'application de commande de mouvement.
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Chapitre 6

Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

Description de I'afficheur
du Kinetix 5500

Chaque élément du menu logiciel est exécuté en
appuyant sur le bouton de navigation situé
directement sous I'élément, comme représenté
dans cet exemple.

MAIN MENU

MOTORINFO |

Le variateur Kinetix 5500 dispose de deux voyants d’état et d'un afficheur a
cristaux liquides. Les voyants et I'afficheur sont utilisés pour surveiller I'état du
systéme, définir les parametres du réseau et dépanner les défauts. Quatre
boutons de navigation sont situés directement sous 'afficheur et servent a
sélectionner les éléments depuis un menu logiciel.

Figure 62 - Afficheur a cristaux liquides et voyants d'état du Kinetix 5500

PRECHARGE

192.168.1.1 ; wo O
DCBUS: 0.3V Y

~_ Kinetix5500 'i'

BN e Voyants d'état (voir page 154)

192.168.1.1
DCBUS: 0.3V

[ =u

Menu O 0 O ©/ﬁ/

Boutons de navigation

Voici lécran d’accueil fal. Les sélections de configuration % PRECHARAGE
sont liées aux deux boutons de configuration (cdté gauche) 192.168.1.1
et les sélections de menu & sont liées aux deux boutons de S'oé
menu (coté droit).
0000
IS | E—

Configur Menu

Le menu logiciel fournit une sélection changeante correspondant a I'écran
actuel. Utilisez les boutons de navigation pour effectuer les actions suivantes.

Appuyez pour revenir en arriere. Appuyer plusieurs fois vous ramenera a I'écran d'accueil m

Appuyer sur les fleches déplace la sélection vers I'élément suivant (ou précédent). Lorsque
vous changez les valeurs, appuyer sur la fleche haute incrémente la valeur en surbrillance.
Les valeurs se rebouclent apres avoir atteint la fin de la liste.

Appuyez pour sélectionner les valeurs a modifier, en allant de droite a gauche. Les valeurs se
rebouclent apres avoir atteint la fin de la liste.

Appuyez pour sélectionner un élément du menu.

Appuyez pour revenir a écran d'accueil.

Appuyez pour afficher l'aide en cas de défaut (solutions possibles dans les tableaux de
dépannage). "

(1)

Pour la description des codes de défaut du Kinetix 5500 et les solutions possibles, consultez la publication 2198-RD005,

« Codes de défaut du servovariateur Kinetix 5500 ».
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Chapitre 6

Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

Ecrans de menu

Les écrans de menu fournissent des informations sur les variateurs, les
moteurs, les diagnostics et le journal des défauts. Les parametres ne peuvent
pas étre mis a jour dans les écrans de menu. Appuyez sur I'un des boutons de

menu pour accéder au menu.

Vous pouvez utiliser les éléments du menu logiciel et les
boutons de navigation pour afficher les informations.

MAIN MENU
A

MOTOR INFO Iy

MDD

::Lesc_tl::a::udu menu/ | xttributs Description Exemples de valeurs

Reférence 2198-Hxxx-ERSx

. Révision du firmware FW REV: 1.1.450167

Drive Info Révision du matériel HW REV: 11

Numéro de série SERIAL#: XXXXXXXXXXX

Numéro de modele MODEL: VPL-B1306F
Motor Info

Numéro de série

SERIAL#: XXXXXXXXXXX

Diagnostics>Drive
Diagnostics

Diagnostics du bus

BUS VOLT: 0.0V

BUS CUR: 0.0A

Diagnostics du convertisseur

CONV UTIL: 0.7%

CONV TEMP: 31.7C

Diagnostics onduleur

INVUTIL: 0.0%

INV TEMP: 31.7C

. . Vitesse moteur SPEED:0.0 RPM
Diagnostics > Motor
Diagnostics Courant moteur MTR CUR:0.0A RMS
Biaqnosgc > t Utilisation du moteur MTR UTIL:0.0%
1agnostic moteur o mperature du moteur MTR TEMP:0.00C
Numéro de série SERIALEXXXXXXXXXXX

Diagnostics>Encoder
Diagnostics
Diagnostic >
Diagnostic codeur

Résolution RESOLUTION: 262144
Nombre de tours NO OF TURNS: 1
Température du codeur ENC TEMP:33.7C
Tension d'alimentation SUPP VOLT:1.3V

Qualité de la liaison

L'attribut de qualité de la liaison indique le niveau de perturbation d'une liaison de communication ; il
indique également si une liaison de communication est déja établie a 'extrémité variateur. La valeur
LINK QUAL doit toujours étre 100 %. Une valeur persistante inférieure a 100 % indique une mauvaise

connexion de terre du signal de retour.

LINK QUAL: 100,0%

Indicateur de force
du signal a distance

Similaire a Qualité de liaison, RSSI signale la qualité de la liaison constatée a I'extrémité moteur par le
codeur. Maintenir la valeur RSSI entre 80 et 100 %. Une valeur persistante inférieure a 80 % indique

une mauvaise connexion de terre du signal de retour.

RSSI:100,0%

Erreurs de position
accumulées

Il 'agit d'un nombre cumulé d'erreurs dans la voie de retour de position primaire du retour DSL.

POS ERRORS: 1

Erreurs de position
de voie

Il s'agit d'un nombre cumulé d'erreurs dans une voie de communication secondaire du retour DSL.

CHNL ERRORS: 5

Journal de défauts

Texte du défaut

Code de défaut tel quindiqué dans le fichier Kinetix 5500 Fault Codesxisx”

FLT S20 - CONV OVERLOAD FL

Détails sur le défaut

Le probleme tel quindiqué dans le fichier Kinetix 5500 Fault Codes.xisx.”

Le modele thermigue du convertisseur
indique que la température a dépassé la
capacité thermique nominale définie en
usine de 110 %.

Aide en cas de
défaut

La solution possible telle quindiquée dans le fichier Kinetix 5500 Fault
Codes.xisx.”

« Réduire le nombre de variateurs dans le
méme groupe de bus

« Réduire le facteur d'utilisation du
mouvement commandé

(1) Pour la description des codes de défaut du Kinetix 5500 et les solutions possibles, consultez la publication 2198-RD005, « Codes de défaut du servovariateur Kinetix 5500 ».
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Ecrans de configuration

Les écrans de réglage permettent de modifier les réglages du variateur, par
exemple, 'adresse IP. Appuyez sur 'un des boutons d’organisation pour
accéder aux écrans d’organisation.

Vous pouvez utiliser les éléments du menu logiciel et les
boutons de navigation pour afficher des informations et

SETTINGS

NETWORK

apporter des modifications. DISPLAY
= A4 N D
Appuyez sur & pour valider vos modifications :
« Silamodification est incorrecte, la valeur n’est pas STATICIP

modifiée. IP ADDRESS* B

« Silamodification est acceptable, un astérisque s’affiche
a coté de lattribut modifié.

SUBNET MASK |w

IMPORTANT  Vous devez couper et rétablir 'alimentation de commande pour
rendre les modifications de configuration de réseau permanentes.
Dans cet exemple, I'adresse IP a été modifiée. La modification prend
effet et I'astérisque disparait aprés avoir coupé et rétabli
I'alimentation de commande.
Les modifications de configuration de l'afficheur prennent effet
immédiatement.
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Chapitre 6 Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur
Tableau 56 - Navigation dans le menu des réglages
fg;f:;:’:s du menu des Sélections du sous-menu | Attributs Valeur par défaut | Description
ACTIVE ) Lorsqu'activé (par défaut), l'objet didentité ou les
Réinitialisation DESACTIVE ACTIVE réinitialisations de sécurité ne sont pas possibles
lorsqu'une connexion d'automate est ouverte.
) ) : ) Lorsqu'activé (par défaut), les modifications de la
L\léest;rtr)k Config (config é[E;ER/CETIVE ACTIVE configuration réseau ne sont pas possibles
Mode protégs lorsqu'une connexion d'automate est ouverte.
s : Lorsqu'activé (par défaut), les mises a jour du
5?:#)Update (mise & jour S(E;ERICETIVE' Activé firmware sont impossibles lorsqu’'une connexion
d'automate est ouverte.
ACTIVE ; Lorsqu'activé (par défaut), seules les écritures
Device Config DESACTIVE ACTIVE d'attribut sont possibles lorsqu'une connexion
d'automate est ouverte.
Adresse IP 192.168.1.1 Indique I'adresse IP actuelle
Static P Masque de sous-réseau 255.255.255.000  |Indique le masque de sous-réseau actuel
Réseau Passerelle 192.168.001.001 Indique la passerelle actuelle
On Active le DHCP
DHCP
0ff Désactive le DHCP
30 sec...NEVER
Backlight Timeout (timeout  |(NEVER = pas de timeout, le ) Regle la période de timeout du rétroéclairage de
rétroéclairage) rétroéclairage est toujours | S Min [afficheur
active)
>pusc.c.W DC BUS (bus c.c.)
CONV UTIL: (utilisation convertisseur) Utilisation de 'onduleur en pourcentage
CONV TEMP: (temp convertisseur) Température du convertisseur en °C
e . Utilisation de la résistance de freinage en
i SHUNT UTIL: (utilisation résist. freinage) pourcentage
icheur
Cyclic Data Select (sélection |INV UTIL (utilisation onduleur) Utilisation de 'onduleur en pourcentage
de données cyclique)m INV TEMP: (temp onduleur) Température de l'onduleur en °C
MOTOR UTIL (utilisation moteur) Utilisation du moteur en pourcentage
SPEED (vitesse) tr/min
0UT PWR (puissance sortie) Puissance de sortie en watts
0UT FREQ (fréq. sortie) Fréquence de sortie en Hertz
0UT CUR (courant sortie) Courant de sortie en amperes
Contrast -10a+10 |[] Réglage du contraste de l'afficheur
securite ®) Reset Ownership (réinit. Are you sure? (étes-vous certain ?) Réinitialise la propriété de la sécurité (la

propriété)

réinitialisation échoue apres 30 secondes)

Web (Internet)

Activé

Active le serveur Internet

- > Désactivé

Désactive le serveur Internet

(1) Une fleche (->) s'affiche devant l'attribut choisi pour indiquer que cet attribut est actuellement configuré. Il s'agit également du paramétre d'usine par défaut.
(2) Latension du bus c.c. est 'un des attributs de données cycliques. Vous pouvez choisir n'importe quel attribut de la sélection de données cycliques a afficher sur I'écran d'accueil.
(3) Le menu Safety (Sécurité) s'applique uniqguement aux variateurs 2198-Hxxx-ERS2.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022

109



Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

Séquence de démarrage

Le variateur réalise un autotest lors de la mise sous tension initiale. Une fois le
test réussi, la révision de firmware du variateur s’affiche.

o jusqu'a ce que Kinetix 5500 soit o g
Kinetix 55- composé en toutes lettres... Kinetix 5500
alors...
SELF-TEST SELF-TEST
FWREV: 1133 | jusqu ce que e testsoi FW REV: 1133
7 || termine.. 100%
Ensuite, 'état de I'axe, 'adresse IP et I'attribut PRECHARAGE | < tat de axe
de données cycliques par défaut (dans cet 192.168.1.1 | < Adresse P
exemple la tension du bus c.c.) s'affiche. En DCBUS: 0.3V | < attribut de données
outre, les touches logicielles de configuration | SN MESM |  ovcloues

et menu s’affichent. Voici 'écran d’accueil.

Dans cet exemple PRECHARGE est l'attribut d’état de 'axe. Le Tableau 57

répertorie les

autres états d’axe et leurs descriptions.

Tableau 57 - Etats de I'axe sur I'écran d'accueil

Etat de I'axe Description
STANDBY Le variateur attend de recevoir les informations de configuration de l'automate.
CONNECTING Le variateur tente d'établir la communication avec 'automate EtherNet/IP™.
CONFIGURING Le variateur recoit les informations de configuration de l'automate.
SYNCING Le variateur attend I'exécution réussie du service Group Sync (synchronisation du groupe).
STOPPED Le variateur est entierement configuré, mais les boucles de commande ne sont pas activées.
PRECHARGE Le variateur est prét a recevoir l'entrée d'alimentation secteur.
Le variateur est activé et vérifie diverses conditions avant d'entrer dans I'état RUNNING ou
STARTING TESTING. Par exemple, le variateur vérifie le délai de libération du frein pendant I'état
STARTING.
« Le variateur est activé, configuré avec un mode de commande actif et suit activement une
RUNNING commande.
« Le variateur est configuré pour No Control (pas de commande) et est pleinement
opérationnel.
TESTING Le variateur exécute une procédure de test, par exemple un test de raccordement.
STOPPING Le variateur décélere et s'arréte suite a une désactivation.
ABORTING Le variateur décélere et s'arréte suite a un défaut ou une demande d'abandon.
MAJOR FAULTED | Le variateur est en défaut en raison d'une condition de défaut passée ou existante.
START INHIBITED | Une condition active empéche que le variateur soit activé.
SHUTDOWN Le variateur a été arrété immédiatement.
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Configuration du variateur

Studio 5000 Logix Designer

Vous pouvez inclure le variateur dans votre application Studio 5000

Logix Designer® en 'ajoutant a un module EtherNet/IP ou un automate
configuré dans I'arborescence de configuration des E/S. Apres avoir réglé les
parameétres du réseau, vous pouvez voir les informations d’état du variateur
dans l'environnement Studio 5000° et les utiliser dans votre application
Logix Designer.

Réglage des parametres réseau

Vous devez programmer les parameétres de réseau en utilisant I'afficheur a
cristaux liquides.

1. Depuis l'afficheur LCD, sélectionnez SETUP > NETWORK et choisissez
entre STATIC IP et DHCP.

Le réglage par défaut est STATIC IP.
2. Dansle cas de STATIC IP, appuyez sur & pour configurer les paramétres
suivants :
« Adresse IP
. Passerelle
« Masque de sous-réseau

Les réglages sont stockés dans une mémoire non volatile. L'adressage IP peut
également étre modifié au moyen de la boite de dialogue Module
Configuration dans le logiciel RSLinx®. Les modifications d’adressage IP
prennent effet apres une remise sous tension. Le variateur est programmé en
usine a 'adresse IP statique de 192.168.1.1.

Reportez-vous a Ecrans de configuration, page 108, pour obtenir de I'aide sur
le réglage des parameétres réseau.

Pour obtenir de l'aide sur l'utilisation de I'application
Studio 5000 Logix Designer en ce qui concerne la configuration des automates
ControlLogix® ou CompactLogix™, reportez-vous a Documentations connexes,

page 12.

Historique des versions

Chaque version de I'application Studio 5000 Logix Designer permet la
configuration de moteurs Allen-Bradley®, d’actionneurs ou de fonctionnalités
de variateur supplémentaires qui ne sont pas disponibles dans les versions
précédentes.

IMPORTANT  Pour configurer ces fonctionnalités de variateur avec votre
servovariateur Kinetix 5500, vous devez disposer du firmware
variateur version 4.001 ou ultérieure. Reportez-vous au Tableau 58
pour déterminer si vous avez besoin d'installer le profil
complémentaire Kinetix 5500/5700.
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Tableau 58 - Exigence d'installation de I'AQP

Reévision du firmware du Version de I'application - . .
variateur Logix Designer AOP Kinetix 5500/5700 nécessaire ?
26.00 ou 27.00 Oui
4,001
28.00 ou ultérieur Non
26.00, 27.00 ou 28.00 QOui
5.001 —
29.00 ou ultérieur Non
7001 ou ultérieur 29.00 ou ultérieur Non

(1) Les améliorations du firmware variateur 7.001 sont uniquement disponibles avec la mise a jour de firmware version 29.00 ou
ultérieure de Studio 5000 Logix Designer. L'AGP pour le firmware 7.001 n'est pas disponible.

Installation du profil complémentaire du Kinetix 5500

Téléchargement des profils complémentaires (AOP) depuis le site Internet du
Centre de téléchargement et compatibilité produit (PCDC) :
http://compatibility.rockwellautomation.com/Pages/home.aspx.

Suivez ces étapes pour télécharger le profil complémentaire du Kinetix 5500

1. Rendez vous sur le Centre de compatibilité et de téléchargement des
produits.

La page Internet Compatibility & Downloads apparait
2. Cliquez sur Download (Télécharger).

Compatibility & Downloads

The Product Compatibility and Download Center (PCDC) can help you find product-related downloads
including firmware, release noltes, associated software, drivers, tools and utilities.

Q—/J
Support
Downloads
Overview
» Drawings
» Drivers & Firmware
» Electronic Data Sheets =) Compare a Download
G P

» Procurement Specifications
» Sample Code Before upgrading one or mare praducts, check the compatioility  SEIECt 0N 0T MOTe PrOGUCES 10 View Ihe available downloads
between the new product(s) and the other product(s) in the for those products

system
* Find Downloads

* Compare Products » Software Downloads by Serial Number

3. Saisissez Kinetix 5500 dans la fenétre Search PCDC (Recherche dans
PCDCQC).

4. Cliquez sur la révision de firmware appropriée et suivez les invites pour
télécharger.

5. Extrayez le fichier zip AOP et exécutez le programme d’installation.
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Configurer I'automate
Logix 5000

a New Project

Ces procédures supposent que vous avez cablé votre systéme variateur
Kinetix 5500. Cet exemple illustre les boites de dialogue de 'automate de
sécurité GuardLogix® 5580 et de 'automate CompactLogix 5380.

Suivez ces étapes pour configurer I'automate.

1.
Logix Designer.

Rockwell Software’

New Project

From Import

From Sample Project
Recent Projects

@ um_Controller

@ UM_RegenBus

@ Controller_um

@ SRM_Safety @ UM_CMPTController @ uM_Motion

Studio 5000

Mettez votre automate sous tension et ouvrez votre application

Existing Project
Sample Project

From Upload

& RM_Safety

@ uM_SafetyController

2. Dansle menu Create (Création), choisissez New Project (Nouveau projet).

La boite de dialogue New Project (nouveau projet) s’affiche.

Project Types
5 Logix
D View

CompactLogix™
CompactLogix™
ControlLogix® 5!
ControlLogix® 5!

GuardLogix® 5570 Safety Controller
4 GuardLogix® 5580 Safety Controller

1756-L81ES

1756-L82ES
1756-L83ES

1756-184ES

Studio 5000® Logix Emulate™ Controller

Name:

Location:

C\Users\|

UM_SafetyController

Search

Project Types
I j Logix
D View

5380 Controller
5480 Controller
570 Controller
580 Controller

‘GuardLogix® 5580 Safety Controller
GuardLogix® 5580 Safety Controller
‘GuardLogix® 5580 Safety Controller
GuardLogix® 5580 Safety Controller

Name:

Documents\Studio 5000\Projects Location:

i Browse...
T e T

=

5069-L306ERMS2
5069-L306ERS2
5069-L3100ERMS2
5069-L3100ERS2
5069-L310ERMS2
5069-L310ERS2
5069-L320ERMS2
5069-L320ERS2
5069-L330ERMS2
5069-1330ERS2

4 Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller

Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller

UM _Controller

CA\Users\Documents\Studio 5000\Projects

by Browse...

=T T -1

e L LF LW | LW I e [ g pm—" VI I T R <
X Search X

-

IMPORTANT  Si vous configurez un servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 (intégré)

dans une application de sécurité, vous devez utiliser un automate

de sécurité GuardLogix.
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Chapitre 6 Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

Cet exemple illustre les boites de dialogue typiques des automates
ControlLogix et GuardLogix 5380 ainsi que des automates CompactLogix 5380
avec Ethernet embarqué.

Suivez ces étapes pour configurer votre automate Logix 5000.

1. Développez la famille des automates Logix 5000 et sélectionnez votre
automate.

2. Saisissez le nom du fichier.
Cliquez sur Next (Suivant).
La boite de dialogue New Project (nouveau projet) s’affiche.

© New Project Lt g T it S @ i w— m € New Project 1)y - -

5069-L330ERMS2 Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
UM_Controller

1756-L84ES GuardLogix® 5580 Safety Controller
UM_SafetyController

Revision: 32 - Revision: 32 -

Chassis: [1756—,’\7 7-Slot ControlLogix Chassis Security Authority: [No Protection

. Use only the selected Security Authority for authentication and

Slot: (i) Project default will be SIL2/PLd with no safety partner. authorization

Security Authority: [No Protection Secure With: O Logical Name <Controller Name>

| Use only the selected Security Authority for authentication and © Permission Set

— authorization

Description:
Secure With: © Logical Name <Controller Name>

© Permission Set

Description:

T 1 L
e —

4. Dans le menu déroulant Revision (Version), choisissez votre version
logicielle.

5. Cliquez sur Finish (Terminer).

Le nouvel automate s’affiche dans la fenétre Organisateur d’automate
sous le dossier I/O Configuration.

Fenétre d’organisation de 'automate + 11O Configurtion
. 4 895069 Backplane
avec automate CompactLogix 5380. £5 (0] 5069-L330ERMS2 UM_Controller

4 #5 Al, Ethernet

{5 5069-L330ERMS2 UM_Controller
4 #5 A2, Ethernet

{8 5069-L330ERMS2 UM_Controller

Fenétre d’organisation de 'automate
a.V€C automate GuardLogiX 5580' : -1S[SIBIBTE:E—IE:I‘E;ﬁhjl;::fetyCummllal

4 & Ethernet
1756-L84ES UM_SafetyController

6. Dans cet exemple, un automate « <110 Configuation
GuardLogix 5580 avec un module de O BT

4 & Ethernet
[21756-L84ES UM_SafetyController

4 i 1756-EN2TR UM_EN2TR

831756 Backplane, 1756-A17

communication 1756-EN2T est utilisé.
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Dans le menu Edit (Modifier), choisissez Controller Properties
(Propriétés automate).

La boite de dialogue Controller Properties apparait.
Cliquez sur I'onglet Date/Time (Date/Heure).

@ControllerProper‘ties-UM_Controller ==] |_EI§_|

| Memory I Intemet Protocol I Port Configuration I MNetwork I Security I Data Logging I Alarm Log |
| General I Maijor Faults I Minor Faulis | Date/Time™ |Ad\ranced I SFC Bxecution I Project—l Monvolatile Memory|

i) The Date and Time displayed here is Controller local time, not workstation local time.
Use these fields to corfigure Time attributes of the Controller.

Date. T i

Set Date. Time and Zone from Workstation | €

Date and Time: Change Date and Time... | ¢
Time Zone: €
Adjust for Daylight Saving (+00:00) «
Time Synchronize
oW s DANGER. If time synchronization is
Enable Time Synchronization disabled online, active axes in any
controller in this chassis, or any other
c synchronized device, may experience
i EMeSysentine fiase unexpected motion. Safety controllers may
J Is a synchronized time slave fault if no other time master exists in the
2 Duplicate CST master detected local chassis.
) CST Mastership disabled
2 No CST master
o) o ) oy ) o)

Cochez la case Enable Time Synchronization (Activer la synchronisation

temporelle).

Les modules de mouvement réglent leurs horloges sur le module que

vous affectez en tant que Grandmaster (Horloge maitre).

IMPORTANT Cochez la case Enable Time Synchronization pour tous les

automates qui participent a CIP Sync™. Le réseau CIP Sync global

désigne automatiquement une horloge Grandmaster, sauf si la
priorité est réglée dans 'onglet Advanced.

10. Cliquez sur OK.
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Chapitre 6 Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

Configuration du variateur Kinetix 5500

IMPORTANT  Pour configurer les variateurs 2198-Hxxx-ERS (sécurité cablée), vous
devez utiliser I'application Logix Designer, version 21.00 ou ultérieure.
Pour configurer les variateurs 2198-Hxxx-ERS2 (sécurité intégrée), vous
devez utiliser I'application Logix Designer, version 24.00 ou ultérieure.

Utilisez ce tableau pour déterminer ott commencer la configuration de votre

variateur.

Reéférence du variateur Démarrez ici Page
2198-Hxxx-ERS Configuration du variateur avec connexions de sécurité cablée 116
2198-Hxxx-ERS2 Configuration du variateur avec connexions de sécurité intégrée n8

Configuration du variateur avec connexions de sécurité cdblée

Suivez la procédure ci-dessous pour configurer les variateurs Kinetix 5500
avec sécurité cablée.

1. Endessous de lautomate que vous venez de créer, faites un clic droit sur
Ethernet et choisissez New Module (Nouveau module).

La boite de dialogue Select Module Type (Choisir le type de module)

)
s'affiche.
Select Module Type
Catalog | Madule Discovery | Favnntesl
Saisissez 2198 ici pour ———Jpg- 2138 Clear Filters Hide Filters %
filtrer votre recherche.
Module Type Categary Fiters 2, Module Type Vendor Fiters 5
] MDito EtherNet/IP [#]  Allen-Bradiey |
[¥] Motion 1 [7] Cognex Comporation
[F] Motor Overoad “|[C] Endress=Hauser
[F] MatorStarter ~|[F] FANUC Corporation
4| m | 4| I +
w  (Catalog Number Description Vendor Category it
2198-HO03-ERS Kinetix 5500, 1A, 195-528 Volt, Safe Torgue Off Drive Allen-Eradley Drive, Motion i= }
2198-HO03-ERS2 Kinetix 5500, 1A, 195-528 Volt, CIF Safe Torgue Off Dr...  Allen-Bradley Dnve.MUhUn.Sa{E"_ i
2198-HOD8-ERS k Kinetix 5500, 2.5, 195-528 Volt, Safe Torgue Off Drive  Allen-Bradley Drive, Mation i
2198-HODB-ERS2 Kinetix 5500, 2.5A, 195-528 Volt, CIP Safe Torque Off ...  Allen-Bradley Drive, Mation, Safe
2198-HO15-ERS Kinetix 5500, 5A, 195-528 Volt, Safe Torque Off Drive Allen-Bradley Drive, Mation
2138-H015-ERS2 Kinetix 5500, 54, 195-528 Vokt, CIP Safe Torque Off Dr...  Allen-Bradley Drive, Mation, Safe ~
< m ] *
12 of 327 Module Types Found
[] Clese on Create [ Create ] [ Close ] [ Help ]

2. Enutilisant les filtres, cochez les cases Motion et Allen-Bradley, puis
sélectionnez votre servovariateur 2198-Hxxx-ERS pour votre
configuration matérielle actuelle.

3. Cliquez sur Create (Créer).
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La boite de dialogue New Module (Nouveau module) apparait.

| New Module @
General® |C0nnection Time Sync | Module Info | Intemet Protocol | Port Configuration I MNetwork I Associated Axes I Power I Dil 4 )+
Type: 2198-HO08-ERS Kinetix 5500, 2.5A, 195-528 Volt, Safe Torgue Off Drive
Vendor: Allen-Bradley
Parent: Local Ethernet Address
Mame: UM_Drive (@) Private Network: 192.168.1. 1=
Description: - () IP Address:

() Host Name:

Module Definition

3/28/2019 11:30:38.429 AM
Revision: 7.001
Electronic Keying: Compatible Module
Power Structure: 2198-HO08-ERS
Connection: Motion
Status: Creating [ QK ] [ Cancel ] [ Help

4. Configurez le nouveau variateur.
a. Saisissez le nom du variateur.
b. Sélectionnez une option d’adresse Ethernet.
Dans l'exemple, une adresse de réseau privé est sélectionnée.
c. Saisissez 'adresse de votre variateur 2198-Hxxx-ERS.
Dans cet exemple, le dernier octet de 'adresse est 1.

d. Sous Module Definition (Définition du module), cliquez sur Change
(Modifier).

Selon le choix de révision dans la définition du module, des
fonctionnalités de produit différentes peuvent étre choisies.

5. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue New Module.

Votre servovariateur 2198-Hxxx-ERS + SO Canfigration
s'affiche dans la fenétre d’organisation de BB RE e k50,0
lautomate sous 'automate Ethernet dans 4 3 Ethemet :
. . [ 1769-L36ERMS K5500_UM
le dossier I/O Configuration.

6. Cliquez sur Close (Fermer) pour fermer la
boite de dialogue Select Module Type.

7. Passez a Poursuite de la configuration du variateur, page 122, pour
poursuivre la configuration de votre variateur.
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Configuration du variateur avec connexions de sécurité intégrée

Suivez la procédure ci-dessous pour configurer les variateurs Kinetix 5500

avec sécurité intégrée.

1. Endessous de lautomate que vous venez de créer, faites un clic droit sur

Ethernet et choisissez New Module (Nouveau module).

La boite de dialogue Select Module Type (Choisir le type de module)

)
s'affiche.
Select Module Type
Catalog | Module Discovery | Favomes‘
Enfer Search Text for Module Tipe. Clear Filters Hide Filters %
Module Type Category Filters e Module Type Vendor Filters B
[C] MDlto EtherMat/IP Allen-Bradley El
Mation a [0 Cognex Comoration
] Metor Overoad ~ | £ Endress+Hauser
[F]  MatarStarter ~|[£] FANUC Corporation -
1 g e "L iy m G
w  (Catalog Number Description Vendor Category -
2198-HOD3-ERS Kinetoe 5500, 1A, 135-528 Volt, Safe Torque Off Drive Allen-Bradley Drive Motion
2198-HOD3-ERS2 Kinetoc 5500, 1A, 195-528 Volt, CIP Safe Torque Off Dr...  Allen-Bradley Drive, Mation, Safe 1
2198-HOD8-ERS Kinetix 5500, 2.5A, 195-528 Volt, Safe Torque Off Drive  Allen-Bradley Drive, Motion |
Kinetix 5500, 2.54, 195-528 Vott, CIP Safe Torque Off ... d
2198-HO15-ERS Kinetix 5500, 5A, 195-528 Volt, Safe Torgue Off Drive Allen-Bradley Drive, Motion
2198-HO15-ERS2 Kinetix 5500, 5A, 195-528 Volt, CIP Safe Torque Off Dr...  Allen-Bradley Drive Motion,Safe ~
1l lll | '
35 of 327 Module Types Found
[[] Close on Create [ Create l [ Close l [ Help ]

2. Enutilisant les filtres, cochez les cases Motion et Allen-Bradley, puis

sélectionnez votre servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 pour votre
configuration matérielle actuelle.

3. Cliquez sur Create (Créer).
La boite de dialogue New Module (Nouveau module) apparait.

| New Module

= |

General” |Connection I Safety I Time Sync | Module Info | Intemet Protocol | Port Configuration I Network I Associated Axes I Px|ua

Type: 2198-HO08-ERS2 Kinetix 5500, 2.5A, 195-528 Volt, CIP Safe Torque Off Drive

Vendor: Allen-Bradley

Parent: ENET 1 Ethernet Address

Mame: UM_CIP_Drive (@) Private Network: 192.168.1. 2=
Description: - () IP Address:

Module Definition

:
Change ... Safety Network
Number: R NARE SR E]

Revision: 7.001
Electronic Keying: Compatible Module 3/28/2019 11:30:38.429 AM
Power Structure: 2198-HO08-ERS2
Connection: Motion and Safety
Status: Creating [ QK ] [ Cancel ] [ Help

4. Configuration du nouveau variateur
a. Saisissez le nom du variateur.
b. Sélectionnez une option d’adresse Ethernet.
Dans I'exemple, une adresse de réseau privé est sélectionnée.
c. Saisissez 'adresse de votre servovariateur 2198-Hxxx-ERSz2.
Dans cet exemple, le dernier octet de 'adresse est 2.
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d. Sous Module Definition (Définition du module), cliquez sur Change
(Modifier).

La boite de dialogue Module Definition (Définition du module)
s’affiche.

Module Definition — [ﬁ
Revision: 001 5
Electronic Keying: [Compatlble Madule v] I
Power Structure: [ZIQE*HDUB*ERSZ V]
Wil
|| verify Power Rating on Connection
Connection: Motion and Safety v]
[
Motion and Safet
Motion onl
Safety only 3
[ oK ] I Cancel ] [ Help I

e. Dans le menu déroulant Connection (Connexion), choisissez le mode
de connexion pour votre application de mouvement.

Mode de connexion

Automate nécessaire

Description
Reéf. 2198-Hxxx-ERS

Description
Reéf. 2198-Hxxx-ERS2

Mouvement uniquement

ControlLogix 5570 ou 5580 Guardlogix 5570 ou
5580 également CompactLogix 5370 ou 5380
ou 5480 Compact GuardLogix 5370 ou 5380

Seules les connexions d'arrét sécurisé du
couple (STO) cablé sont possibles.

Le mouvement est géré par cet automate.

La sécurité est gérée par un autre automate qui
possede une connexion de sécurité uniguement
avec le variateur.

Mouvement et sécurité

Guardlogix 5570 ou 5580 Compact

Le mouvement et la sécurité sont gérés par cet

Sécurité seule

GuardLogix 5370 ou 5380 automate.
La sécurité est gérée par cet automate.
GuardLogix 5570 ou 5580 Le mouvement est géré par un autre automate qui

ou Compact GuardLogix 5370 or 5380

possede une connexion de mouvement uniquement
avec le variateur.
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Lorsque ‘Safety’ (Sécurité) apparait en mode Connection
(Connexion), la sécurité intégrée est sous-entendue.

Q

Le champ Numéro de réseau de sécurité (SNN) se remplit
automatiquement lorsque le mode de connexion inclut une connexion
Motion et Safety (Mouvement et sécurité) ou Safety-only (Sécurité seule)
intégrée. Pour une explication plus détaillée du numéro de réseau de
sécurité, consultez la publication 1756-RM099, « GuardLogix Controller
Systems Safety Reference Manual ».

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue Module Definition
(définition du module).

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue New Module.

‘— £5] IO Configuration
63 1756 Backplane, 1756-A4
‘... {41 [0]1756-L735 Kinetix_5500_CIP_Safety
§ [1]11756-L75P Kinetix 5500_CIP_Safety:Partner
f] [211756-EN2TR ENET_1
—‘ =5 Ethemnet
- fl 1756-EN2TR ENET 1
.y 2198-HO0B-ERS2 UM _CIP_Drive

Votre servovariateur 2198-Hxxx-ERS2
s'affiche dansla fenétre d’organisation
de 'automate sous 'automate
Ethernet dans le dossier I/O
Configuration.

Faites un clic droit sur le variateur que vous venez de créer et choisissez
Properties (Propriétés).

La boite de dialogue Module Properties (Propriétés du module) s’affiche.
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8. Cliquez sur I'onglet Drive Safety (Sécurité du variateur).

7| Module Properties: ENET_1 (2198-H008-ERS2 3.001) o ==
| Intemet Protocol | Port Corfiguration I MNetwork I Associated Axes I Power I Digital Input | Drive Safety | Motion Diagnostics| ek
Manual
Automatic
Status: Offline [ oK ] [ Cancel ] Apply Help

9. Dans le menu déroulant Restart Type (Type de redémarrage), choisissez

Manual (Manuel) ou Automatic (Automatique) selon votre application.

+ Leredémarrage manuel indique qu'une transition de 0 a1 sur le point
SO.Reset est nécessaire pour autoriser le couple aprés que le point
SO.SafeTorqueOff est passé de o a 1.

« Leredémarrage automatique indique que le couple est autorisé
uniquement en faisant passer le point SO.SafeTorqueOff de 0 3 1.
Le point SO.Reset est utilisé uniquement pour réinitialiser les défauts
de sécurité.

10. Cliquez sur Apply (Appliquer).
11. Cliquez sur l'onglet Safety (Sécurité).

7 Module Properties: ENET_1 (2198-H008-ERS2 3.001) == ]

| General I Connection | Safety |Time Sync I Module Info I Intemet Protocol I Port Corfiguration I MNetwork I Associated Axes I Pon|taf i+

Connection | Reguested Packet| Connection Reaction Max Observed
Type Interval (RPI} (ms) Time Limit (ms} Network Delay (ms)
Safety Input 10 2 40.1 | Reset
Safety Output 20 60.0 | Reset

Configuration Cwnership:

Configuration Signature:

ID:  [be26_ed0O (Hex)

Date: = 8/13/2015

o
r

Time:  1:37:19FPM ms

Status: Offline [ oK ] [ Cancel ] Apply Help

La connexion entre le propriétaire et le servovariateur 2198-Hxxx-ERS2
est basée sur les éléments suivants :

« laréférence du servovariateur doit étre 2198-Hxxx-ERS2 (intégré) ;

«+ le numéro de réseau de sécurité du servovariateur ;

+ le numéro de logement GuardLogix ;

« le numéro de réseau de sécurité du GuardLogix ;

« chemin entre 'automate GuardLogix et le variateur 2198-Hxxx-ERS2 ;
« lasignature de configuration.

Si une différence est détectée, la connexion entre 'automate GuardLogix
et le variateur 2198-Hxxx-ERS2 est perdue, et I'icone de rendement jaune
apparait dans I'arborescence du projet d’automate apres le
téléchargement du programme.

12. Cliquez sur Advanced.
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La boite de dialogue Advanced Connection Reaction Time Limit
Configuration (Configuration de la limite du temps de réponse de la
connexion avancée) apparait.

Advanced Connection Reaction Time Limit Configuration IEI

Input
Requested Packet Interval (RPI;: ~ f1D = ms (6-500)

Timeout Multiplier: 22 (149

MNetwork Delay Multiplier: 200= % (10-600)

Connection Reaction Time Limit: 401 ms
Qutput

Requested Packet Interval (RPI): 20 me (Safety Task Period)

Timeout Multiplier: 25 1-4)
Network Delay Muttiplier: 200=| % (10-600)
Connection Reaction Time Limit: 600 ms

[ ok [ cancel |[ Hebp |

Analysez chaque voie de sécurité pour déterminer les réglages
appropriés. Le plus petit RPI d’entrée autorisé est 6 ms. La sélection de
petites valeurs RPI consomme de la bande passante réseau et peut
provoquer des déclenchements intempestifs du fait que d’autres
dispositifs ne peuvent pas accéder au réseau.

13. Cliquez sur OK.
Pour de plus amples informations sur 'option Advanced Connection Reaction

Time Limit Configuration, reportez-vous a la publication 1756-UMo022,
« GuardLogix 5570 Controllers User Manual ».
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Poursuite de la configuration du variateur

Une fois que vous avez établi votre variateur Kinetix 5500 dans I'application
Logix Designer, les étapes de configuration restantes sont les mémes quelle
que soit la référence du variateur.

1. Faites un clic droit sur le servovariateur 2198-Hxxx-ERSx que vous venez
de créer et choisissez Properties (Propriétés).

La boite de dialogue Module Properties (Propriétés du module) s’affiche.
2. Cliquez sur I'onglet Associated Axes (Axes associés).

7| Module Properties: Local (2198-H008-ERS 3.001)

(=[O el

| General I Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Corfiguration I MNetwork | Associated fxes I Power | Diig| 4 |+

Axis 1: [<none> '] [ MNew Axis... ]
Motor Feedback Device: Motor Feedback Port
Status: Cffline [ 0K J [ Cancel Apply Help

3. Cliquez sur New Axis (Nouvel axe).

La boite de dialogue New Tag (nouveau point) apparait.

New Tag s S—

e —

Name:

Description:

Usage:

Type:
Alias For:

Data Type:

Parameter
Connection:

Scope:
Class

External
Access:

Style:
["|constant

Sequencing

ois_|

-
<controller> -
Base = Connection...

-

AXIS_CIP_DRIVE D

8 k5500_UM -
ISLaﬂdard i ]
lReadente b ]

|| Open AXIS_CIP_DRIVE Configuration

Open Parameter Connections

Create |w

Cancel

1

Help

L

4. Tapezle nom del'axe.
Le type de données par défaut est AXIS_CIP_DRIVE.
5. Cliquez sur Create (Créer).

L'axe (Axis_1 dans cet exemple) s’affiche dans la &~ Motion Groups
fenétre d’organisation de 'automate sous Motion 9"'{55‘%9&“‘:" e
LD A
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Groups > Ungrouped Axes (Groupes d’axes > Axes non groupés) et est
attribué en tant qu'Axis 1.

7 Module Properties: Local (2198-H008-ERS 3.001) == ]

| General I Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Corfiguration I MNetwork | Associated fxes” I Power | Dil Ao ] o+

Axis 1: [sds_1 »] [ [vewass... |

Motor Feedback Device: Motor Feedback Port

Status: Offine [ ok | [ camcel | [ ey | [ Heb

O Vous pouvez configurer un axe en tant que signal de retour seul.

Reportez-vous a Configurer les propriétés de I'axe de retour seul,
page 126, pour plus d'informations.

6. Cliquez sur Apply (Appliquer).
7. Cliquez sur I'onglet Digital Input (Entrée TOR).

7| Module Properties: Local (2198-H008-ERS 3.001) o ==
| Module Info | Intemet Protocol I Port Configuration I Network I Associated Axes I Power| Digital Input | Mation Diagnostics| e |k
Axis:
Axis Mame: Axis_1

Digital Input 1: Home & Registration 1 A
Unassigned

Home

Registration 1

Registration 2

Positive Overtravel

Megative Overtravel
Home & Registration 1

Digital Input 2:

Status: Offline [ oK J [ Cancel ] Apply Help

Dans le menu déroulant Axis (Axe), choisissez un axe a configurer.

A partir des menus déroulants Digital Input (Entrée TOR), choisissez une
attribution d’entrée TOR appropriée a votre application. Pour plus
d’informations, reportez-vous au Tableau 30, page 64 et au Tableau 31,
page 65.

10. Cliquez sur Apply (Appliquer).

11. Cliquez sur I'onglet Power (Alimentation).
7| Module Properties: Local (2198-H008-ERS 3.001) o ==
| Module Info | Intemet Protocol I Port Corfiguration I MNetwork I Associated Axes | Power | Digital Input I Motion Diagnostics| ek
Power Structure: 2198-HO08-ERS
Kinetix 5500, 2.5A, 195-528 Volt, Safe Torque Off Drive
Voltage: 400-480 vac -
AC Input Phasing: [Three Phase - ]
Bus Configuration: [ ial ']
Bus Sharing Group: Standalone
Bus Regulator Action: [Shunt Regulator v]
Shunt Regulator Resistor Type: () External @) Internal
External Shunt: <none:
Status: Offline [ oK ] [ Cancel Apply Help
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IMPORTANT Un fonctionnement monophaseé est uniquement possible lorsque
Module Properties>Power tab>Bus Configuration (Propriétés du
module>0nglet Alimentation>Configuration du bus) est configuré en
tant que Standalone (Autonome).

IMPORTANT L'application Logix Designer met en ceuvre les regles de configuration
de bus partagé pour les variateurs Kinetix 5500, sauf pour les

configurations c.a. partagé.

12. A partir des menus déroulants, choisissez les options d’alimentation
appropriées pour votre configuration matérielle actuelle.

ATTENTION : Pour éviter dendommager 'équipement, assurez-vous
gue la tension d'entrée c.a. configurée dans l'application Logix
Designer correspond au matériel réellement configuré.

Description Menu Description
Tension 400-480 V c.a. Tension d'entrée 324 2 528 V c.a. (eff.)
200-240 V c.a. Tension d'entrée 195 & 264 V c.a. (eff.)
Phasage de I'entrée d'alimentation Les variateurs
« Triphasé Kinetix 5500 en fonctionnement monophasé sont

Phasage d'entrée c.a.

» Monophasé

limités aux références 2198-H003-ERSx,
2198-HO08-ERSx et 2198-HO15-ERSx.

Configuration du bus ()

Autonome

S'applique aux variateurs mono-axe et aux
variateurs avec des configurations d'entrée c.a.
partage.

c.a./c.c. partagé

S'applique aux variateurs convertisseurs avec
des configurations d’entrée c.a./c.c. partagé et
c.a./c.c. partagé hybride.

S'applique aux variateurs onduleurs avec des

c.C. partagé configurations d'entrée c.c. partagé (bus
commun).
Autonome S'applique aux configurations de bus autonomes.
Groupe de partage de bus (3)(2) |+ Groupel S'applique a n'importe quelle configuration de
» Groupe2 tage de bus @
+ Groupe3 partage de bus **.
Désactivé Désactive la résistance de freinage interne et

Action du régulateur de
résistance de freinage

I'option de résistance de freinage externe.

Régulateur de
résistance de

Active les options de résistance de freinage
interne et externe.

freinage
Interne Active la résistance de freinage interne (l'option
Type de régulateur de de freinage externe est désactivée).
résistance de freinage Externe Active la résistance de freinage externe (foption
de freinage interne est désactivée).
Résistance de freinage externe | Aucun Sélectionne une option de freinage externe. Seul
) « 2097-R6 le modele de résistance de freinage prévu pour le
« 2097-R7 modele de variateur est représenté.

(1) Consultez le Chapitre 3 pour de plus amples informations sur les configurations mono-axe et multi-axes.

(2) La sélection de la configuration de bus ne s‘applique pas a tous les variateurs EtherNet/IP.

(3) Pour plus d'informations sur les groupes de partage de bus, reportez-vous a Description de la configuration du
groupe de partage de bus, page 139.

(4) Tous les variateurs physiquement connectés au méme systeme de connexion de bus partagé doivent faire partie du
méme groupe de partage de bus dans I'application Logix Designer.

(5) Consultez la publication KNX-TD003, « Kinetix 5700, 5500, 5300, and 5100 Servo Drives Specifications Technical
Data », pour de plus amples informations sur les résistances de freinage externe Série 2097.

13. Cliquez sur OK.

14. Répétez les étape 1a étape 13 pour chaque servovariateur 2198-Hxxx-ERSx.
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Configuration du groupe d'axes

Suivez ces étapes pour configurer le groupe d’axes.
pesp p

1. Dans!'Organisateur d’automate, faites un clic droit sur Motion Groups
(Groupes d’axes) et choisissez New Motion Group (nouveau groupe
d’axes).

La boite de dialogue New Tag (nouveau point) apparait.

New Tag @
Description: =
- Help
Usage: <nomal:
Alias For:
Data Type:  MOTION_GROUP E]
Scope: & UM_Controller -
Ecd:g;:! [Read;"‘a'\l’rite v]
Style:
[ Constart

7] Open MOTION_GROUP Configuration

2. Saisissez le nom du nouveau groupe d’axes.
3. Cliquez sur Create (Créer).

Votre nouveau groupe d’axes s'affiche dans la fenétre -5 Motion Groups
d’organisateur de 'automate sous le dossier Motion -
Groups.

4. Faites un clic droit sur le nouveau groupe d’axes, puis
sélectionnez Properties (Propriétés).

La boite de dialogue Motion Group Properties (Propriétés du groupe

d’axes) s’affiche.
Lg Motion Group Properties - UM_Motion '?@
Unassigned: Assigned:
it ]
Add - <~ Remove
ok ([Comea ) ooy ) (o)

5. Cliquez sur l'onglet Axis Assignment (Affectation d’axe), puis faites
passer les axes que vous avez créés précédemment du champ Unassigned
(Non affecté) au champ Assigned (Affecté).

6. Cliquez sur I'onglet Attribute (Attribut), puis définissez les valeurs par
défaut adaptées a votre application.

7. Cliquez sur OK. BB Motion Groups
-8 UM_Motion

B

-3 Ungrouped Axes

Votre axe est déplacé vers le nouveau groupe d’axes.
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Configurer les pl'opl'iétés de Suivez ces étapes pour configurer les propriétés d’axe de I'axe de retour seul.
I'axe de retour seul

126

- Cyclic Parameters
- Parameter List

Status
Faults & Alarms

.. Tag

10.

1. Dans la fenétre d’organisation de I'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).
2. Sélectionnez la catégorie Générale
La boite de dialogue General s’affiche.
\’,T‘qAxis Properties - A¥IS 1 o om  smmecGcGm— S — - - g - ﬁ
Categories:
General
Master Feedback
Scaling Axis Configuration: [Feedback Only vI
EEIZ:L;; dlests Feedback Configuration: [Master Feedback VI
-~ Homing B
Exceptions Assigned Group
] E!;i‘cngf'[?:‘te’s Motien Group: [MuuonfGruup '] D New Group
.. Status Update Period 20 D
-~ Faults & Alarms
Tag Associated Module
Maodule: [UM?Dnve v]
Module Type: 2198-HO08-ERS
Power Structure 2198-HO08-ERS
Axis Number: [1 vI
Axis State:
Manual Tune l oK J [ Cancel ] Apply
3. Dansle menu déroulant Axis Configuration (Configuration d’axe),
choisissez Feedback Only (Signal de retour seul).
4. Dans le menu déroulant Feedback Configuration (Configuration du
signal de retour), choisissez Master Feedback (Signal de retour maitre).
5. Dansle menu déroulant Module, choisissez le variateur a associer avec
votre axe signal de retour seul.
Les champs Module Type et Power Structure se remplissent avec la
référence du variateur choisi.
6. Cliquez sur Apply (Appliquer).
7. Sélectionnez la catégorie Master Feedback (Signal de retour maitre).
Caractéristique du dispositif de signal de retour maitre apparait.
CQAxis Properties - AXis L . g— — - — — g - @
Categories:
General Master Feedback Device Specification
:: Device Function Master Feedback
~~Hookup Tests Feedback Channel Feedback 1
Polarity
Homing Type: Mat Specified -
--Exceptions Units: o

Hiperfac:
Hiperface DSL

Dans le menu déroulant Type, choisissez un type de capteur de retour.

Examinez les autres catégories dans I'organisateur de 'automate pour
faire les modifications nécessaires a votre application.

Cliquez sur OK.
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Configurer les propriétés
d’axe pour la commande de
frequence de moteur
asynchrone

Suivez ces étapes pour configurer les propriétés d’axe du moteur asynchrone
pour différentes méthodes de commande de la fréquence.

Catégories Générale et Moteur

1. Dans la fenétre d’organisation de 'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Générale

La boite de dialogue General s’affiche.

\’,T‘qAxis Properties - AXIS 1 o om  smmectGcGm— S S— - - - — - w
Categories:
b .. General
£} Motor
Model Axis Configuration: [Frequency Cantrol - |
pAnalyzer Feedback Configuration: [No Feedback vI
- Scaling
-~ Hookup Tests
Polarity Assigned Group
Load
.. Planner Motion Group: [Mouon_Group v] D New Group
- Frequency Control Update Period 20
- Actions D
Exceptions 5
Cyclic Parameters ssocatedlliokie
- Parameter List Module: [UM_Drlve v]
- Status
.-Faults & Alarms Module Type: 2198-HO08-ERS
Tag Power Structure: 2198-HO08-ERS
Axis Number. [1 ']
Axis State:
Manual Tune l 0K l [ Cancel ] Apply

3. Dans le menu déroulant Axis Configuration (Configuration d’axe),
choisissez Frequency Control (Commande de fréquence).

4. Dans le menu déroulant Feedback Configuration (Configuration du
signal de retour), choisissez No Feedback (Sans retour).

5. Dans le menu déroulant Module, choisissez le variateur a associer avec
votre axe de commande de fréquence (moteur asynchrone).

Les champs Module Type et Power Structure se remplissent avec la
référence du variateur choisi.

6. Cliquez sur Apply (Appliquer).

7. Sélectionnez la catégorie Motor (Moteur).

G Axis Properties - ois L M P [
Categories:
- General Motor Device Specification
&
- Model Data Source: INamepIate Datasheet v]
- Analyzer
- Scaling <none> Change Catalog...
Hookup Tests Motor T
ype
Polaity IRoT.ary Induction v]
~-Load Units: Rev A
-~ Planner
- Frequency Control Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
Actions
Exceptions Rated Power. 1.0 kW Pole Count 4
L ycicharameles RatedVoltage:  460.0 Volis (RMS) Rated Frequency: 60.0 Herz
-~ Parameter List
- Status Rated Speed: 17800 RPM Max Speed: 30000 RPM
i:;hs R Alamms Rated Current 32 Amps (RMS) Peak Current: 6.0 Amps (RMS)
Motor Overload Limit 100.0 % Rated
Axis State:
Manual Tune. OK l l Cancel Apply
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8. Dans le menu déroulant Data Source (Source des données), choisissez

Nameplate Datasheet (Fiche technique de la plaque signalétique).
C'est le réglage par défaut.

Dans le menu déroulant Motor Type (type de moteur), choisissez Rotary
Induction (rotatif asynchrone).

10. A partir de la plaque signalétique ou de la fiche technique du moteur,

saisissez les valeurs entre phases pour votre moteur.

Voir Catégorie de moteur, page 238, pour un exemple de fiche technique
de performance moteur.

11. Cliquez sur Apply (Appliquer).

Méthode Volts/Hertz de base

1. Configurez les onglets General (Général) et Motor (Moteur) comme
indiqué dans Catégories Générale et Moteur, page 127.
2. Sélectionnez la catégorie Frequency Control (Commande de fréquence).
Dans le menu déroulant Frequency Control Method (Méthode de
commande de fréquence), sélectionnez Basic Volts/Hertz.
\’,T‘qAxis Properties - A¥IS 1 o om  smmecGcGm— S — - - g . ™ ﬁ
Categories:
~ General Frequency Control
£} Motor
Model Frequency Control Method: Basic Volts/Hertz VI
Analyzer Maximum Voltage: 460.0 Volts (RMS)
- Scaling
-~ Hookup Tests Maximum Frequency: 1300 Hertz
fﬁ:!"y Brezk Voltage 2300 Volts (RMS)
-~ Planner Break Frequency: 30.0 Hertz
® Frequency Control
e Start Boost 85 Volts (RMS)
Exceptions Run Boost 85 Volis (RMS)
Cyclic Parameters
.- Parameter List Limits
- Status Velocity Limit Positive: 1000 Position Units/s
-~ Faults & Alarms
Tag Velocity Limit Negative: -100.0 Position Units/s
Axis State:
Manual Tune.. l oK l [ Cancel ] Apply
4. Entrez les valeurs d’attribut Basic Volts/Hertz appropriées pour votre
application.
Les valeurs par défaut sont montrées.
Cliquez sur Apply (Appliquer).
6. Sélectionnez la catégorie Liste de parametres.
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La boite de dialogue Motion Axis Parameters (Parameétres de 'axe de
mouvement) apparait.

.

{&Axis Properties - Axis_] e i — R — T —— e ——

|

Categories:

-~ General
E—J Maotor
Model
Analyzer
- Scaling
-~ Hookup Tests
- Polarity
Load
Flanner
- Frequency Control
-~ Actions
- Exceptions
Cyclic Parameters
- Status
- Faults & Alarms
Tag

Axis State:

Manual Tune.

Motion Axis Parameters

Parameter Group: Frequency Control A Associated Page.

Name = | Value Unit
BreakFrequency 30.0 |Hertz
BreakVoltage 230.0 | Volts (RMS)
CurrentVectorLimit 0.0|% Motor Rated
FluxUpControl Automatic Dela

FluxUpTime 0.0]s
FrequencyControlMethod Basic Volts/Hertz
MaximumFrequency 130.0 |Hertz
MaximumVoltage 460.0 |Volts (RMS)
RunBoost 8.5 \Volts (RMS)
SkipSpeed1 0.0 |Position Units/s
SkipSpeed2 0.0 |Position Units/s
SkipSpeedBand 0.0 |Position Units/s
StartBoost 8.5 Volts (RMS)
VelocityDroop 0.0 |(Position Units/s)/% Rated
VelocityLimitMegative -100.0 |Position Units/s
VelocityLimitPositive 100.0 |Position Units/s

e

7. Dansle menu déroulant Parameter Group (Groupe de parameétres),
choisissez Frequency Control (Commande de fréquence).

8. Réglez les attributs FluxUp, SkipSpeed, VelocityDroop et
CurrentVectorLimit appropriés pour votre application.

Reportez-vous a la section correspondante dans '’Annexe D pour des
informations et des exemples de configuration concernant tous ces
sujets.

9. Cliquez sur OK.
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Méthode vectorielle sans capteur

1. Configurez les onglets General (Général) et Motor (Moteur) comme
indiqué dans Catégories Générale et Moteur, page 127.
2. Sélectionnez la catégorie Frequency Control (Commande de fréquence).
3. Dansle menu déroulant Frequency Control Method (Méthode de
commande de fréquence), choisissez Sensorless Vector (Vectoriel sans
capteur).
ﬁMisPropenies—Axis_l__ —— G — o g - &J
Categories:
- General Frequency Control
E| Motor
- Model Frequency Control Method: Sensorless Vector 'I
Anzlyzer Maximum Voltage: 460.0 Volts (RMS)
Scaling
- Hookup Tests Maximum Frequency: 1300 Hertz
- Polarity
- Load
Planner
Frequency Control|
- Actions
- Exceptions
- Cyclic Parameters
Parameter List Limits
Status Velocity Limit Positive: 100.0 Paosition Units/s
--Faults & Alarms
- Tag Velocity Limit Negative: -100.0 Paosition Units/s
Axis State:
Manual Tune.. l oK J [ Cancel ] Apply
4. Entrez les valeurs d’attribut Basic Volts/Hertz appropriées pour votre
application.
Les valeurs par défaut sont montrées.
Cliquez sur Apply (Appliquer).
Sélectionnez la catégorie Liste de parametres.
7. Laboite de dialogue Motion Axis Parameters (Paramétres de 'axe de
mouvement) apparait.
ﬁMisPropenies—Axis_l__ —— G — o g - &J
Categories:
- General Motion Axis Parameters
E| Motor
- Maodel Parameter Group: Frequency Control s
Analyzer
Scaling -
- Hookup Tests Name | Value Unit
. Polarity CurrentVectorLimit 0.0|% Motor Rated
..Load FluxUpControl Automatic Dela
Planner FluxUpTime 0.0/s
Frequency Control FraquencyControlMethod Sensorless Vecto
Actions MaximumFrequency 130.0 |Hertz
-~ Exceptions MaximumVoltage 460.0 |Volts (RMS)
- Cyclic Parameters SkipSpeed1 0.0 |Position Units/s
SkipSpeed2 0.0 |Position Units/s
Status SkipSpeedBand 0.0|Position Units/s
Faults & Alarms VelocityDroop 0.0|(Position Units/s)/% Rated
- Tag VelocityLimitMegative -100.0 |Position Units/s
VelocityLimitPositive 100.0|Position Units/s
Axis State:
Manual Tune.. l oK l [ Cancel ] Apply

8. Dans le menu déroulant Parameter Group (Groupe de paramétres),

choisissez Frequency Control (Commande de fréquence).

Réglez les attributs FluxUp, SkipSpeed, VelocityDroop,

MaximumFrequency, MaximumVoltage et CurrentVectorLimit
appropriés pour votre application.
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Reportez-vous a la section correspondante dans 'Annexe D pour des
informations et des exemples de configuration concernant tous ces sujets.

10. Cliquez sur Apply (Appliquer).
11. Sélectionnez la catégorie Motor>Model (Moteur>Modéle).

Les attributs du modéle de moteur sont automatiquement estimés a
partir des parametres de la plaque signalétique/fiche technique. Pour
améliorer les performances, des tests de moteur peuvent étre effectués.

12. Sélectionnez la catégorie Motor > Analyzer (Moteur > Analyseur).

13. La boite de dialogue Analyze Motor to Determine Motor Model (Analyse
du moteur pour le modéle de moteur) s’'ouvre.

< Axis Properties - AXis_1 ——— — T N —— @
Categories:
. General Analyze Motor to D ine Motor Medel
£} Motor
Model Dynamic Motor Test | Static Motor Test | Calculate Model
= Analyzer|

- Sealing Start Stop
-~ Hookup Tests

Polarity

Load
--Planner
-~ Frequency Contral
- Actions
Exceptions
Cyclic Parameters
- Parameter List

Model Parameters: Current Test Results
- Status
- Faults & Alarms Motor Stator Resistance: 3.0 Chms Chms
Ta
E Mator Stator Leakage Reactance: 17.986 Ohms Chms
Motor Rotor Leakage Reactance: 17.986 Ohms Chms
Motor Flux Current: 1.5040001 Amps Amps
Rated Slip Speed: 20.0 RPM RPM
Accept Test Results -
Axis State:
Manual Tune l oK l [ Cancel Apply

14. Cliquez sur I'un des onglets de test moteur.

Dans cet exemple, Calculate Model (Calculer le modeéle) est choisi.
Reportez-vous a Tests moteur et procédure d’auto-réglage, page 241,
pour plus d’informations sur chacun des tests.

15. Cliquez sur Start.
16. Cliquez sur Accept Test Results (Accepter les résultats du test).
17. Cliquez sur OK.
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Méthode Ventilateur/Pompe Volts/Hertz

1.

indiqué dans Catégories Générale et Moteur, page 127.

Configurez les onglets General (Général) et Motor (Moteur) comme

Sélectionnez la catégorie Frequency Control (Commande de fréquence).
Dans le menu déroulant Frequency Control Method (Méthode de

commande de fréquence), sélectionnez Fan/Pump Volts/Hertz (Volts/
Hertz pour ventilateurs et pompes).

& Axis Properties - Axis_L —— O ——— o ——

i

Categories:

;- General
= Motor
- Model
- Analyzer
Scaling
Hookup Tests
- Polarity
--Load
- Planner
Frequency Control|
Actions
- Exceptions
- Cyclic Parameters
- Parameter List
Status
Faults & Alarms
.-Tag

Axis State:

Manual Tune.

Frequency Control

Frequency Control Method:
Maximum Veoltage:

Maximum Frequency:

Start Boost
Run Boost
Limits
Velocity Limit Positive:

Velocity Limit Negative:

Fan/Pump Volts/Hertz VI

460.0 Volts (RMS)
1300 Hertz

85 Volts (RMS)
35 Volts (RMS)
100.0 Paosition Units/s
1000 Position Units/s

Parameters

Lo ]|

Cancel ]

Apply

Les valeurs par défaut sont montrées.

Cliquez sur Apply (Appliquer).

Sélectionnez la catégorie Liste de parametres.

Entrez les valeurs d’attribut Basic Volts/Hertz appropriées pour votre
application.

La boite de dialogue Motion Axis Parameters (Parameétres de 'axe de
mouvement) apparait.

(?;Axispropenies-Axisﬁl,- —— G — T _—— o ——

e

Categories:

- General
£} Motor
Model
- Analyzer
- Scaling
-~ Hookup Tests
Polarity
Load
--Planner
-~ Frequency Contral
- Actions
Exceptions
Cyclic Parameters
- Status
- Faults & Alarms
Tag

Motion Axis Parameters

Associated Page.

Parameter Group: Frequency Control =
Name | Value Unit
CurrentVectorLimit 0.0|% Motor Rated
FluxUpControl Automatic Dela
FluxUpTime 00/s
FrequencyControlMethod Fan/Pump Volts/Hertz
MaximumFrequency 130.0 |Hertz
MaximumVoltage 460.0 Volts (RMS)
RunBoost 8.5 Volts (RMS)
SkipSpeed? 0.0 |Position Units/s
SkipSpeed2 0.0 |Position Units/s
SkipSpeedBand 0.0 |Position Units/s
StartBoost 8.5 Volts (RMS)
VelocityDroop 0.0 |(Position Units/s)/% Rated
VelocityLimitMegative -100.0 |Paosition Units/s
VelocityLimitPositive 100.0|Position Units/s

Axis State:

Manual Tune

o< ]|

Cancel

Apply
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7. Dansle menu déroulant Parameter Group (Groupe de parameétres),
choisissez Frequency Control (Commande de fréquence).
8. Réglez les attributs FluxUp, SkipSpeed, VelocityDroop, RunBoost,

MaximumFrequency, MaximumVoltage et CurrentVectorLimit
appropriés pour votre application.

Reportez-vous a la section correspondante dans 'Annexe D pour des
informations et des exemples de configuration concernant tous ces sujets.

9. Cliquez sur OK.

Conflgurer les proprietes Les variateurs Kinetix 5500 acceptent le retour Hiperface et Hiperface DSL des
d'axe de la commande de moteurs 3 aimants permanents extérieurs (SPM) lorsque le kit de connecteur
de retour approprié est utilisé. Tableau 59 répertorie les moteurs et

moteur SPM en boucle actionneurs Allen-Bradley compatibles.
fermée
Tableau 59 - Compatibilité du retour moteur
Type de signal de retour Description Connecteur de
retour
S'applique aux moteurs rotatifs Kinetix MPL, MPM, MPF, MPS (-M/S ou -V/E), aux
Hiperface , . actionneurs linéaires Kinetix MPAS (vis a billes), MPAR et MPAI, ainsi qu‘aux actionneurs
Absolu, haute résolution | jingires Kinetix LDAT (-xDx), cablés au kit de conversion 2198-H20CK. Retour moteur 2
mono-tour et multi-tours —— —— — - broches (MF)
DSL Hiperface Sapplique aux moteurs rotatifs Kinetix VPL, VPF, VPH et VPS cablés au kit de
connexion 2198-KITCON-DSL.

IMPORTANT Les dispositifs de retour intelligent non programmés (Hiperface Sin/Cos,
et Hiperface DSL) ne sont pas pris en charge. Les types de retour non
programmeés comme retour de charge ou retour seul sont pris en charge.
Contactez votre distributeur local ou votre représentant commercial
Rockwell Automation pour connaitre les options d'assistance.

Suivez ces étapes pour configurer les propriétés d’axe en boucle fermée de
moteur a aimants permanents extérieurs (SPM).

1. Danslorganisateur de I'automate, faites un clic droit sur un axe et
choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Générale.
La boite de dialogue General and Associated Module apparait.

‘3, Axis Properties - Axis_1 SR — n— - . — - &J
Categories:
EEEE | General
- Motor
Model Axis Configuration |Pcsmon Loop v|
---Mctt]:\rn;g:debrack Feedback Configuration: |Motor Feedback vI
-~ Scaling Application Type: |Baswc = |
-~ Hookup Tests
Polarity Loop Response: |Med\um vI
Autotune
=-Load
- Backlash
- Compliance
Friction Assigned Group
Observer
.- Position Loop Motion Group Mation_Group VI D New Group
-~ Velocity Loop Update Period: 20 |:|
-~ Acceleration Loop
Torque/Current Loop .
Planner Associated Module
-~ Homing Module |UM_Dnve - I
-~ Actions
- Exceptions Module Type 2198-HD08-ERS
CyclicParmeters Power Structure: 2198-HODB-ERS
Parameter List
.- Status Axis Number: |1 vI
--Faults & Alarms
- Tag
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3. Dans les menus déroulants General, modifiez les réglages de
configuration selon le besoin pour votre application.

IMPORTANT La commande de fréquence n'est pas pris en charge pour les
moteurs a aimants permanents.

4. Dans le menu déroulant Associated Module > Module (Module associé >
Module), choisissez votre variateur Kinetix 5500.

La référence du variateur remplit les champs Module Type et Power
Structure.

Cliquez sur Apply (Appliquer).
6. Sélectionnez la catégorie Moteur

La boite de dialogue Motor Device Specification (Caractéristique du
dispositif moteur) apparait.

- Planner
Homing
Actions
- Exceptions
- Cyclic Parameters
-~ Parameter List
Status
Faults & Alarms
.- Tag

ﬁ AXiS Properties - AXis. L [ C———— —— T—— @J
Categories:
- General Motor Device Specification
- Model Data Source: Catalog Number V]
Analyzer
MitoiFeedbasis Catalog Number.  VPL-B1003T-P Change Catalog
- Scealing Mator T
ype R ST A e
- HobkipiTests Rotary Permanent Magnet >
- Polarity Units: Rev -
- Autotuna
= Load Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
Backlash
- Compliance Rated Power: 177 kW Pole Count 8
- Friction Rated Voltage: 480.0 Volts (RMS)
- Observer
Position Laop Rated Speed: 7000.0 RPM Max Speed: 7000.0 RPM
¥elciyitocn Rated Current: 6.77 Amps (RMS) Peak Current: 2036 Amps (RMS)
- Acceleration Loop
- Torque/Current Loop Rated Torque: 418 N-m Motor Overload Limit: 100.0 % Rated

7. Dans le menu déroulant Data Source (Source des données), sélectionnez
Catalog Number (Référence).

8. Cliquez sur Change Catalog (Changer de référence).

La boite de dialogue Change Catalog Number (Changer la référence)
s'affiche.

Change Catalog Number

Catalog Number:
VPL-B1003T-P 0K

VPL-B1002M-P - Cancel
VPL-B1003CC ;]
VPL-B1003C-P
VPL-B1003F-C Help
VPL-B1003F-P ,
VPL-B1003TC L4
VPL-B1182CC
VPL-B1152C-P
VPL-B1182FC -
Filters
Voltage Family Feedback Type

[<a||> v] I<a||> v] I<a||> v]

9. Sélectionnez la référence de moteur correspondant a votre application.

Pour identifier la référence du moteur, reportez-vous a sa plaque
signalétique.

10. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue Change Catalog Number
(Changer la référence).
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11. Cliquez sur Apply (Appliquer).

Les données moteur spécifiques a votre moteur s’affichent dans le champ
Nameplate/Datasheet - Phase to Phase parameters (Plaque signalétique/
Fiche technique - Parameétres entre phases).

12. Sélectionnez la catégorie Scaling (Mise a 'échelle) et modifiez les valeurs
par défaut appropriées pour votre application.

&

0 Axis Properties - ANIS_L wum st Sutiiiees S—"

——

i)

Categories:

-~ General
= Motor
- Model
Analyzer
Motor Feedback
-~ Hookup Tests
- Polarity
Autotune
= Load
- Backlash
- Compliance
- Friction
Observer
Position Loop
- Velocity Loop
- Acceleration Loop
-~ Torque/Current Loop
Planner
Homing
- Actions
- Exceptions
- Cyclic Parameters
Parameter List
Status
--Faults & Alarms
.~ Tag

Scaling to Convert Motion from Controller Units to User Defined Units

Load Type:
Transmission
1
Actuator
<none>
10
10
Scaling
Units:
Scaling 10
Travel
Mode:
1000.0
10

|| soft Travel Limits

Position Units

Direct Coupled Rotary T

-

Millimeter/Rev -

Millimeter

Position Units

0.0
0.0

Parameters...

Motor Rev %

13. Cliquez sur Apply (Appliquer) si vous avez effectué des modifications.

14. Sélectionnez la catégorie Load (Charge) et modifiez les valeurs par défaut
appropriées pour votre application.

&

§ Axis Properties - ANIS_L s st Sutiiimes Sw—"

——

- e -

==

Categories:

-~ General
= Motor
- Model
Analyzer
Motor Feedback
- Scaling
- Hookup Tests
- Polarity
Autotune
=
- Backlash
- Compliance
- Friction
Observer
Position Loop
- Velacity Loop
- Acceleration Loop
-~ Torque/Current Loop
Planner
Homing
-~ Actions
- Exceptions
- Cyclic Parameters
Parameter List
Status
--Faults & Alarms
.~ Tag

Axis State:

Manual Tune.

Characteristics of Motor Load

Load Inertia/Mass
Load Coupling
[¥]Use Load Ratio

Load Ratio

Motor Inertia

Inertia/Mass Compensation
System Inertia:

System Acceleration:

Active Load Compensation
Torque Offset:

0.0
0.00012
0.00012

0.017107692
5845.324

0.0

Load Ineria/Mator Inertia
Kg-m"2

% Rated/(Rev/s"2)
Rev/s™2 @100 % Rated

% Rated

[ o

) |

Cancel ] Apply

15. Cliquez sur Apply (Appliquer) si vous avez effectué des modifications.

16. Sélectionnez la catégorie Actions .
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"3 Axis Properties - Axis_J

La boite de dialogue Actions to Take Upon Conditions (Actions a effectuer

selon les conditions) s’affiche.

Categories:

-~ General
E—J Maotor
Model
Analyzer
-~ Motor Feedback
- Scaling
-~ Hookup Tests
Polarity
Autotune
[=-Load
- Backlash
- Compliance
Friction
Observer
- Position Loop
- Velacity Loop
- Acceleration Loop
-~ Torque/Current Loop
Planner
Homing
- Exceptions
- Cyclic Parameters
Parameter List
Status
--Faults & Alarms
.~ Tag

Actions to Take Upon Conditions

Standard Actions

Disable (MSF) Stopping Action: Current Decel & Disable -
Motor Overload Action: [<ncne> v]
Inverter Overload Action: [(ncne> v]

Parameters...

A partir de cette boite de dialogue vous pouvez programmer des actions
que le module variateur prendra. Reportez-vous & Comportement de
Pautomate Logix 5000 et du variateur, page 157, pour plus

d’'informations.
17. Sélectionnez la catégorie Exceptions

La boite de dialogue Actions to Take Upon Exception Condition (Actions
a prendre selon les conditions d’exception) s’affiche.

' Axis Properties - Axis._. 1 |

Categories:

-~ General
= Motor
- Model
Analyzer
Motor Feedback
- Scaling
-~ Hookup Tests
- Polarity
Autotune
= Load
- Backlash
- Compliance
- Friction
Observer
Position Loop
- Velocity Loop
- Acceleration Loop
-~ Torque/Current Loop
Planner
Homing
-~ Actions
- Cyclic Parameters
Parameter List
Status
--Faults & Alarms
.~ Tag

Action to Take Upon Exception Condition

Exception Condition Action

Brake Slip Disable h
Bus Overvoltage Factory Limit Disable =]
Bus Power Leakage Disable et
Bus Power Sharing Disable |=d
Bus Requlator Failure Disable |=d
Bus Regulator Thermal Cverload Factory Limit |Disable hd
Bus Regulator Thermal Overload User Limit | Disable =
Bus Undenvoltage Factory Limit Disable |
Bus Undervoltage User Limit Disable =
Controller Initiated Exception Disable =]
Converter AC Single Phase Loss Disable hd
Converter Ground Current Factory Limit Disable |=d
Converter Overcurrent Disable =
Converter Overtemperature Factory Limit Disable =
Converter Pre-Charge Failure Disable |=d
Converter Thermal Overload Factory Limit Disable hd
Converter Thermal Overload User Limit Disable =
DC Commaon Bus Disable =
Excessive Current Feedback Offset Disable =
Excessive Position Error Disable =]
Excessive Velocity Error Disable h
Feedback Data Loss Factory Limit Disable =l ~

DANGER: Modifying Exception Action

;-I-‘; isettings may require
programmatically stopping or
\disabling the axis to protect
|personnel. machine. and property.

Refer to user manual for additional
iinformation

Dans cette boite de dialogue, vous pouvez modifier les actions en cas
d’exceptions (défauts). Reportez-vous a Comportement de 'automate
Logix 5000 et du variateur, page 157, page 151, pour plus d’informations.

Dans l'application Logix Designer, version 32.00 ou ultérieure,
O Désactiver a remplacé StopDrive comme action par défaut.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022



Chapitre 6 Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur

18. Sélectionnez la catégorie Liste de parametres.

La boite de dialogue Motion Axis Parameters (Parameétres de 'axe de
mouvement) apparait.

% Axis Properties - Axis_1 =0 EER | =)
Categories:
- General Motion Axis Parameters
e o Parameter Group: Actions a4
i Model
L Analyzer MName Value Unit o
- Motor Feedback BrakeSlpTokrance 0.0 |Position Units i
- Sealing BrakeTestTorque 0.0]% Motor Rated
-+ Hookup Tests CoastingTimeLimit 0.0|s
Polarity FeedbackDataLossUserLimit 4 |Data Packets
- Autotune InverterOverloadAction =none:
- Load InverterThermalOverioadUserLimit 110.0 |% Inverter Rated
- Backlash i antral Al i
g Cc.!m.pllance MechanicalBrakeEngageDelay 0.0
Friction MechanicalBrakeReleaseDelay 0.0|s £
- Observer MotorOverloadAction <none:
- Position Loop WMotorOverspeedUserLimit 120.0 [% Motor Rated
- Velocity Loop MotorThermalOverloadUserLimit 110.0|% Motor Rated
- Acceleration Loop ProgrammedStopMode Fast Stop|
Torque,/Current Loop ProvingCon i Disabled|
Planl.ﬂer StoppingAction Current Decel & Disable|
Hor.mng StoppingTimeLimit 10]s
- Actions Stoppi a 52.31905 | % Motor Rated
... Diive P, TorqueProveCurrent 0.0|% Motor Rated B
g P arameter List VeloctyStandstilindow 1.1666666 | Posttion Units/s
- Status [ |WeloctyThreshoid 104.999989 | Position Units/s =
o) ) [ )

A partir de cette boite de dialogue, vous pouvez définir les temps

d’engagement et de relichement du frein pour les servomoteurs. Pour

connaitre les temps de retard du frein de moteur recommandés,

consultez la publication KNX-TDooi, « Kinetix Rotary Motion

Specifications Technical Data ».

19. Cliquez sur OK.

20. Répétez les étape 1a étape 19 pour chaque servomoteur d’axe.

Teléchargement du programme

Apres avoir terminé 'application Logix Designer et enregistré le fichier, vous
devez télécharger votre programme dans le processeur Logix 5000.
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Mise sous tension du Cette procédure suppose que vous avez cablé et configuré votre systéme
Kinetix 5500 variateur Kinetix 5500 et votre automate Logix 5000.

montage et au cablage complet des servovariateurs Série 2198 avant de les mettre
sous tension. Une fois I'appareil sous tension, les bornes de raccordement peuvent

2 DANGER D’ELECTROCUTION : pour éviter tout risque d'électrocution, procédez au
présenter une tension, méme lorsqu’elles ne sont pas utilisées.

Suivez ces étapes pour mettre le systéme Kinetix 5500 sous tension.
1. Désaccouplez la charge du moteur.

ATTENTION : afin d'éviter toute blessure personnelle ou dégat a
I'équipement, désaccouplez la charge du moteur. Veillez a ce chaque
moteur soit libre de toutes liaisons lors de la mise sous tension
initiale du systeme.

2. Appliquez l'alimentation de commande 24 V c.c.

L'afficheur a cristaux liquides lance la séquence de démarrage. Reportez-
vous a Séquence de démarrage, page 110. Si la séquence de démarrage ne
commence pas, vérifiez les connexions de I'alimentation 24 V de la
commande.

3. Une fois la séquence de démarrage terminée, vérifiez que les deux
voyants d’état sont en vert fixe et que 'état de 'axe est PRECHARGE.

Sil'état de 'axe m’atteint pas PRECHARGE et que les deux voyants d’état
ne sont pas au vert fixe, reportez-vous a Voyants d’état du variateur
Kinetix 5500, page 154.

IMPORTANT  Appliquez I'alimentation de commande avant d'appliquer la puissance
c.a. triphasée. Cela permet de s'assurer que la résistance de freinage est
activée, ce qui peut empécher les défauts intempestifs ou les défauts de
surtension de bus.

4. Appliquez I'alimentation secteur et surveillez la tension de bus c.c. sur
lafficheur a cristaux liquides.

Sile bus c.c. n’atteint pas le niveau de tension attendu, vérifiez les
connexions d’entrée d’alimentation triphasée. De plus, il peut s’écouler
jusqu’a 1,8 seconde apres le branchement de I'alimentation avant que le
variateur puisse accepter des commandes de mouvement.

5. Vérifiez que I'état de 'axe est passé a STOPPED.

Sil'état de 'axe ne passe pas a STOPPED, reportez-vous a Présentation
des codes de défaut, page 152.

Mise sous tension apres modification de la plage de tension d’entrée

Cette étape s’applique a toute configuration de variateur ou de variateur
multi-axe.

d'entrée configurée du ou des variateurs passe de 230 V c.a. a 460 V c.a. ou de
460V c.a. 2230V c.a., la tension de bus doit descendre en dessous de 50 V c.c.

2 ATTENTION : Afin d'éviter d'endommager I'équipement lorsque la plage de tension
avant que la nouvelle tension d'entrée configurée puisse étre appliquée.
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Description de la
configuration du groupe
de partage de bus

Lorsque vous configurez Module Properties>Power Tab (Propriétés du
module>Onglet alimentation) pour chaque servovariateur Kinetix 5500, vous
pouvez séparer les variateurs d’'un ou de plusieurs systémes d’asservissement
et les recomposer en groupes de partage de bus (alimentation) multiples.

Un variateur défaillant dans le Groupe 1 n’affectera pas le fonctionnement du

Groupe 2, méme si tous les variateurs des Groupes 1 et 2 se trouvent dans le
méme groupe d’axes de I'application Logix Designer.

Figure 63 - Il est possible de définir jusqu'a 25 groupes de partage de bus

| Module Properties: Local (2198-H003-ERS 1.1)

fole ==

|Gene|a| IConnection | Time Sync I Module Info | Intemet Protocol | Port Configuration I Network Iﬂssociated Fes | Pawer* lﬂ dafit

Fower Structure: 2198-HD03-ERS
Kinetix 5500, 1A, 195-528 Violt, Safe Torg...

400480 vAC -

Voltage:

AC Input Phasing: [Three Fhase - ]

Bus Configuration: [Shared DC - ]

[srowet -
Groupl

‘ Group2

Groupd
Groups
Groupé
Group7
Group8
Group9
Groupll
Groupll
Groupl2
Groupld
Groupl4
Groupl5
Grouplé
Groupl?
Groupl8
Groupl®
Group20
Group21
Group22

Bus Sharing Group:

Bus Regulator Action:
Shunt Regulator Resistor Type:

External Shunt:

Advanced...

Group23
Group24
Group25

Status: Offline

K [ Canod ] [ Aol

J [

Help

IMPORTANT Les groupes de partage de bus ne s'appliquent pas aux variateurs
avec une configuration de bus autonome. Lorsque Standalone
(Autonome) est configuré comme Configuration de bus, Standalone
(estompé) est également configuré comme Bus Sharing Group

(Groupe de partage de bus).

Figure 64 - Configurations de bus autonomes

5| Module Properties: Local (2198-H003-ER51.1)

[olle =]

General | Connection ITlme Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Corfiguration | Network I Associated Pwe5| Pawer” m |

Power Structure: 2198-HO03-ERS
Kinetix 5500, 1A, 195-528 Volt, Safe Torg...

Voltage: (400480 vac ~|
AC Input Phasing: [Three Phass V]
Bus Configuration: [ v]

Bus Sharing Group: Standalcne
Bus Regulator Action: IShunt v]
Shunt Regulator Resistor Type: (0 External @ Internal

External Shunt: <none>

Status: Offine oK | [ Caneel | [ Aoty | [ Hep

4 | T

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022

139



Chapitre 6 Configuration et mise en service du Kinetix 5500systeme variateur
Exemple de groupe de partage de bus
Dans cet exemple, douze axes sont nécessaires pour prendre en charge
application de mouvement. Les douze axes sont tous configurés dans le méme
groupe d’axes de l'application Logix Designer.
Toutefois, les douze axes de mouvement sont également configurés en deux
groupes de partage de bus et un variateur autonome dans Module
Properties>Power Tab (Propriétés du module>Onglet alimentation). En créant
deux groupes de partage de bus, un variateur convertisseur défaillant dans le
Groupe 1 ne fait que désactiver les variateurs du Groupe 1 et n’a pas d’effet sur
le fonctionnement des variateurs du Groupe 2 ou sur le variateur autonome.
Figure 65 - Exemple de groupe de partage de bus
Réseau de programmation d'automate CompactLogix
. =l
— Automate CompactLogix 5370 Ap_pllcat.lon
Logix Designer
= /Application Logix Designer )
ara . . Module Properties>Onglet Power
Aimentati Groupe 1du systeme servovariateur
Imentation T . ,
24V et riphasée Kinetix 5500 (c.a./c.c. hybride partageé) ) o Groupe de partage de bus
A I S e e Fenétre d'organisation de I'automate Axis_01
= B Motion Groups ﬁi::‘gg
=-@ UM_Motion Axis. 04
A s 01 Axis_05
Cable Ethernet (blindé) -2 Auis 02 Axis_06
1585J-MBCBJM-x A Axis 03
A Auis 04
X Axis 05
L @ Axis 06 Groupe de partage de bus 2
= ' A Axis 07 Axis_07
2198-H040-ERSx Variateurs esclaves - Auxis 08 AX!S‘US
Variateurs maitre (onduleur) de bus A Axis 09 ﬁi::‘?g
de bus commun (convertisseur) commun 2198-HOO3-ERSx 2B Axis 10 Nxis T
) A Axis 11
p :
Groupe 2 du systéme servovariateur W s 12
Nimentation  Kinetix 5500 (bus commun c.c. partage) [ (53 Ungrouped Axes "
utonome
24V et triphasée ? ) N Axis_12

2198-H040-Erse

2198-H040-ERS

140

Cable Ethernet (blindé)
1585J-M8CBJM-x
Variateurs esclaves de

Servovariateur Kinetix 5500 autonome

Alimentation
24V et triphasée

bus commun
2198-H003-ERSX
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Configuration des groupes de partage de bus

Le Groupe 1 est une configuration c.a./c.c. hybride partagé. La configuration
de bus pour les deux premiers variateurs convertisseurs est c.a./c.c. partagé.

La configuration de bus pour les variateurs onduleurs est c.c. partagé.

ATTENTION : Pour éviter d'endommager I'équipement, tous les modules
connectés physiquement au méme systeme de connexion de bus partagé
doivent faire partie du méme groupe de partage de bus dans l'application
Logix Designer.

Figure 66 - Configuration des variateurs convertisseurs du Groupe 1
7] Module Properties: Local (2198-H040-ERS 1) =N <
| General I Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Configuration I MNetwork I Associated Axes | Power™ Iﬂ o .
Power Structure: 2198-HO40-ERS
Kinetix 5500, 134, 195-528 Violt, Safe Tor...
Voltage: (400480 vac -
AC Input Phasing: [Three Fhase v]
Bus Configuration: [Shared AC/DC - ]
Bus Sharing Group: [Groupl - ]
Bus Regulator Action: [Shunt v]
Shunt Regulator Resistor Type: () External @) Internal
External Shunt: <none
Status: Offline [ oK ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help
4| i | 3
Figure 67 - Configuration des variateurs onduleurs du Groupe 1
5| Module Properties: Local (2198-H003-ERS 1.1) o - =]
| General I Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Configuration I MNetwork I Associated Axes | Power™ Iﬂ < 2
Power Structure: 2198-HO03-ERS
Kinetix 5500, 1A, 195-528 Volt, Safe Torg...
Voltage: (400480 vac -
AC Input Phasing: [Three Fhase v]
Bus Configuration: [Shared DC - ]
Bus Sharing Group: [Groupl - ]
Bus Regulator Action: [Shunt v]
Shunt Regulator Resistor Type: () External @) Internal
External Shunt: <none
Status: Offline [ oK ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help
(T — ¥

Le Groupe 2 est une configuration c.c. partagé (bus commun).
La configuration de bus pour le variateur maitre est c.a./c.c. partagé.
La configuration de bus pour les variateurs esclaves est c.c. partagé.
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Figure 68 - Configuration du variateur maitre du Groupe 2

7| Module Properties: Local (2198-H040-ERS 1.1)

E=mE= ]

General | Connection I Time Sync I Module Infa I Intemet Protocol | Port Configuration | Netwark. I Associated Axes | Power” m i |

Powier Structure: 2198-H040-ERS
Kinetix 5500, 13A, 195-528 Vott, Safe Tor...
Voltage: (400480 vac ~|
AC Input Phasing: [Three Phase V]
Bus Configuration: [Q'Bred AC/DC V]
Bus Sharing Group: [Groupz v]
Bus Regulator Action: [Shc.lrrt Regulator ']
Shunt Regulator Resistor Type: (©) External @) Internal
External Shunt: | <none:>
Status: Offine [ ok ][ cancel | [ sty | [ Heb
| i1 3
Figure 69 - Configuration des variateurs esclaves du Groupe 2
# | Module Properties: Local (2198-H003-ERS 1.1) E=nEcE =)

| General I Connection I Time Sync | Module Infa I Intemet Protocol | Port Configuration I Network I Associated fAwes | Power IE‘ s

Power Structure:

Violtage:

AC Input Phasing:

Bus Configuration:
Bus Sharing Group:

Bus Regulator Action:

2198-H00G-ERS
Kinetix 5500, 14, 195-528 Volt, Safe Torg...

(400480 vac -
e 8
[shared oC -
(Groupa )
[shunt Regu -

Shunt Regulator Resistor Type: (7) External @) Internal

External Shunt: | <none>
Status: Offine OK | [ Cancsl | [ ooy | [ Hep
4| [ 3
Figure 70 - Configuration du variateur autonome
7| Module Properties: Local (2198-H003-ERS 1.1)

General | Connection I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Corfiguration | Network I Associated Axes | Pawer” m Lk

4 | 1

Power Structure: 2198-HO03-ERS
Kinetix 5500, 14, 195-528 Volt, Saf= Torg...

Voltage: (400480 vac ~|
AC Input Phasing: [Three Phase ']
Bus Configuration: [ v]

Bus Sharing Group: | Standalone
Bus Regulator Action: [Q‘bunt Regulator V]
Shunt Regulator Resistor Type: (0) External @) Internal

External Shunt: | <none>

Status: Offline [_"Sﬁ_l [ Cancel ] [ Apply ] [ Help
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Test et reglage des axes Cette procédure suppose que vous avez configuré votre variateur Kinetix 5500,
votre automate Logix 5000 et que vous avez mis le systéme sous tension.

IMPORTANT Avant de procéder au test et au réglage de vos axes, vérifiez que les
voyants d'état MOD et NET fonctionnent, tel que décrit dans Voyants
d'état du variateur Kinetix 5500, page 154.

Pour obtenir de l'aide sur l'utilisation de I'application Logix Designer telle
quappliquée au test et au réglage de vos axes avec un automate Logix 5000,
reportez-vous & Documentations connexes, page 12.

Test des axes

Suivez ces étapes pour tester les axes.
1. Vérifiez que la charge de chaque axe a été désaccouplée.

ATTENTION : pour éviter des blessures ou des dommages matériels,
vous devez retirer la charge de chaque axe car un mouvement
incontrélé peut se produire lorsqu'un axe avec frein moteur intégré
est relaché pendant le test.

2. Dans le dossier Motion Group, faites un clic droit sur un axe et choisissez
Properties.

La boite de dialogue Axis Properties (Propriétés d’axe) s’affiche.
3. Cliquez sur la catégorie Hookup Tests (Tests de raccordement).

@ Auis Properties - Axis_1 = @
Categories:
. General » | Test Motor and Feedback Device Wiring
[} Motor |
Model Motor and Feedback | Motor Feedback | Commutation | Marker |
Analyzer
----- Motor Feedback Test Distance: 2.0 « Position Units
Scaling
Hookup Tests Start Eo DANGER: Starting test with controller in
Polarity — %  Program or Run Mode initiates axis motion.

----- Autotune
=-Load
Backlash

Compliance Fﬂt complete.

TestState:  Passed

Friction
Observer
----- Position Loop
----- Velocity Loop
Acceleration Loop Current Test Results
Torque/Current Loop
----- Planner

m

----- Homing

----- Actions .
Excepions Motor Polarity: Normal Normal
Cyclic Parameters Motion Polarity: Normal Normal

----- Parameter List
""" Faie | .
----- Faults & Alarms Accept Test Results

Tag

Pl

Manual Tune... [ QK ] I Cancel I Apply

4. Dans le champ Test Distance, entrez la distance de test souhaitée.

Les unités de position sont définies dans 'onglet Axis Properties >
Scaling (Propriétés d’axe > Mise a I'échelle).
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5. Cliquez sur le test souhaité pour vérifier les connexions.

Test de

branchement Définitions

Vérifie la capacité de détection du zéro codeur quand vous tournez I'arbre du moteur.
Le test se termine lorsque le variateur détecte le zéro codeur ou lorsque le moteur se
déplace de la distance spécifiée dans le champ Distance de test. Si le zéro codeur
reste indétecté et que le test se termine avec succes, cela signifie que le moteur a
parcouru toute la distance de test. Si le zéro codeur n'est pas détecté et que le test
échoue, le moteur n'a pas parcouru toute la distance de test. Exécutez ce test aprés
avoir exécuté les tests Motor Feedback (Retour moteur) et Motor an Feedback (Moteur
et retour moteur).

Vérifie le décalage de commutation et la polarité de commutation du moteur. Pour les
Commutation variateurs Kinetix 5500, ce test s'applique uniquement aux moteurs d'autres
fabricants. Voir Test de commutation, page 257.

Vérifie que les connexions de signal de retour moteur sont cablées correctement
quand vous tournez l'arbre du moteur. Le test se termine lorsque le variateur
détermine que le moteur a parcouru toute la distance spécifiée dans le champ
Distance de test. Exécutez ce test avant le test Moteur et Signal de retour pour
vérifier que le signal de retour peut étre lu correctement.

Veérifie que les connexions d'alimentation et de signal de retour moteur sont céablées
Motor and correctement quand le variateur commande la rotation du moteur. Comme le
Feedback (moteur |variateur fait tourner le moteur, ce test nécessite la pleine puissance du bus pour
et retour moteur) | fonctionner. Exécutez le test de retour moteur avant d'exécuter ce test pour vérifier
que le signal de retour est correctement lu.

Zéro codeur

Signal de retour
moteur

6. Cliquez sur Start (Démarrer).

La boite de dialogue Logix Designer — Motor and Feedback Test
(Logix Designer — Test du moteur et du retour) apparait. L’état du test est
Exécution. TESTING apparait sur 'écran LCD.

Logix Designer - Motor and Feedback Test @ Afficheur LCD du
Test State: Executing oK
TESTING
/latch motion direction during test.
.‘\i'a'rtcfomesltoro cir:msloeTe.unng i lStLI D(‘:IngU;62811;13V
AL
[ & ] =

N
Quand le test se termine avec succes, I'état du test change d’Exécution a
Passed (Passé).

Logix Designer - Motor and Feedback Test @
Test State: Passed
est complete. Stop
7. Cliquez sur OK. e =

La boite de dialogue suivante s’affiche
pour demander si le sens de rotation
était correct.

I . Did the axis move in the forward direction?

[ ve J[ nNo || Concel

8. Cliquez sur Yes (Oui).

9. Cliquez sur Accept Test Results
(Accepter les résultats du test).

10. Sile test échoue, la boite de dialogue P s
suivante s’affiche. _ _ _
) '.0.' %:hne _c:o_m!'natﬂd Ia"?td;:l it
a. Cliquez sur OK. O
b. Vérifiez la tension du bus c.c. Cox ] [ e

c. Vérifiez les valeurs d’unité saisies dans |[Emriszss
la catégorie Scaling (Mise a I'échelle).

d. Vérifier le cablage de I'alimentation moteur et du signal de retour.
e. Revenez a I'étape 6, puis recommencez le test.
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Réglage des axes

Choisissez la procédure de réglage la mieux adaptée a votre type de moteur.

Allez directement a
Réglage des moteurs a aimants permanents

Réglage des moteurs asynchrones moteurs
asynchrones, page 147

Type de moteur
Aimants permanents (PM)

Induction

Réglage des moteurs a aimants permanents

La fonctionnalité d’observateur de charge fournit une commande de
mouvement hautes performances sans avoir a régler manuellement votre axe.
L'utilisation de 'observateur de charge avec un ensemble de gains par défaut
peut générer des performances élevées dés la premiére fois. La plupart du
temps, il n’est pas nécessaire de réaliser un réglage automatique ou
d’optimiser les réglages du gain.

Suivez ces étapes pour configurer le variateur pour de hautes performances en

utilisant la fonctionnalité observateur de charge.
1. Vérifiez que la charge est accouplée.

Accouplez a nouveau la charge si elle a été désaccouplée pour le test de
raccordement.

ATTENTION : Si le variateur n'a pas été activé auparavant (nouvelle
installation), vérifiez que vous disposez de mesures de sécurité pour
supprimer le variateur en toute sécurité en cas de situation instable
ou le variateur peut générer des mouvements indésirables.

Cliquez sur 'onglet Autotune (Auto-réglage) dans la boite de dialogue

Axis Properties (Propriétés d’axe).

a. Dans les menus déroulants Application Type, Loop Response et Load
Coupling, choisissez respectivement les parametres Custom, Medium
et Rigid.

b. Vérifiez que seule la case Velocity Feedforward (Anticipation de
vitesse) est cochée.

@ Auxis Properties - Axis_1

Categories:

= [3 )

Position Loop
----- Velocity Loop
----- Acceleration Loop
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Tune Control Loop by M Load Ct

Application Custom - Perform Tune
Type: -
Start Stop
Loop X Medium w
Response:
(IE‘;au‘;ling' Rigid ~ Loop Parameters Tuned
'_ . Name Current Tuned Units| »

Customize Gains to Tune PostionLoopBandwidth Hz

[ Postion Integrator Bandwidth Positi atorBand... Hz

[ Velocity Integrator Bandwidth VelocityLoopBandwidth Hz | ¥

Advanced Compensation
Load Parameters Tuned
Name

Velocity Feedforward
[] Acceleration Feedforward
[ Torque Low Pass Fitter

Current Tuned

celeration
Deceleration

Décochez Torque Low Pass Filter (Filtre passe-bas du couple) (coché par
défaur).

Cliquez sur la catégorie Load (Charge) dans la boite de dialogue Axis
Properties (Propriétés d’axe).

a. Cochez Use Load Ratio (Utiliser le rapport de charge).
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b. Réglez le rapport de charge (Load Ratio) =o.

Categories:

@ Auxis Properties - Axis_1

Lo B )

Characteristics of Motor Load

Load Inertia/Mass

Load Coupling: Rigid ~
Mot .r Feedback Use Losd Rafio
Scaling
Hookup Tests Load Ratio: Load Inertia/Motor Inertia
oty Motor Inetia: 0.000011 Kgm™2

0.000011

4. Cliquez sur la catégorie Observer (Observateur) dans la boite de dialogue
Axis Properties (Propriétés d’axe).
a. Dans le menu déroulant Configuration, sélectionnez Load Observer
with Velocity Estimate (Observateur de charge avec estimation de la

vitesse) si 'axe est configuré pour la commande en boucle de
positionnement.

Choisissez Load Observer Only (Observateur de charge seulement) si
l'axe est configuré pour la commande en boucle de vitesse.

La fonctionnalité d’observateur de charge n’est pas disponible pour la
commande en boucle de couple.

Categories:

- General Load Observer

=) Motor
g Configuration:

Bandwidth:

Load Observer with Velocity Estimate
256.33984 Hertz

Parameters...

- Analyzer
----- Motor Feedback

Integrator Bandwidth:

b. Cliquez sur Apply (Appliquer) puis sur Yes (Oui) pour mettre a jour
tous les attributs dépendants.

La bande passante de I'observateur de charge et les autres gains sont
réglés automatiquement.

5. Cliquez sur la catégorie Compliance (Conformité) dans la boite de
dialogue Axis Properties.
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a. Dans le menu déroulant Adaptive Tuning Configuration
(Configuration réglage adaptatif), choisissez Tracking Notch
(Suivi réjection).

e s rupoiues s —

(S]]

Categories:
- General Compliance Compensation
- Motor

Torque Low Pass Fiter Bandwidth: Hertz
Torque Notch Filter Frequency: Hertz
Torque Lag Filter Gain:

Torque Lag Filter Bandwidth: Hertz

Adaptive Tuning

Adaptive Tuning Configuration: Tracking Motch i
Torgque Motch Fitter High Frequency Limit: |2DDD.D | Hertz
Torgque Motch Fitter Low Frequency Limit: |255.33534 | Hertz
""" Posttion Loop Torgue Motch Fitter Tuning Threshold: |5.D | % Motor Rated

----- Velocity Loop

b. Cliquez sur Apply (Appliquer).

6. Activez le variateur pendant quelques secondes avec une instruction
MSO ou une commande de mouvement directe, suivie d’'une instruction
MSF ou d’'une commande de mouvement directe, pour vous assurer
quaucun grincement audible n’est présent.

IMPORTANT  Siun grincement se fait entendre, accédez a Axis Properties>Load>
Compliance category (Propriétés d'axe>Charge>catégorie
Conformité) et définissez le champ Torque Notch Filter Frequency
(Hz)(Fréquence du filtre réjecteur de couple) pour supprimer le bruit.
Reportez-vous a la publication MOTION-AT005, « Motion System
Tuning Application Techniques », rubrique Compensating for High
Frequency Resonances, pour les informations concernant le réglage
du champ Torque Notch Filter Frequency (Fréquence du filtre
réjecteur de couple).

7. Répétez les procédures de Test et réglage des axes pour chaque axe.

Réglage des moteurs asynchrones

IMPORTANT  Le réglage Automatic FluxUpControl est recommandé pour de meilleurs
résultats du réglage automatique.

Suivez ces étapes pour régler les axes avec moteur asynchrone.
1. Vérifiez que la charge est toujours désaccouplée de I'axe a régler.

ATTENTION : afin de réduire la possibilité d'une réponse imprévisible
du moteur, réglez votre moteur avec la charge désaccouplée en
premier, puis accouplez la charge et effectuez a nouveau la procédure
de réglage pour fournir une réponse opérationnelle précise.
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2. Sélectionnez la catégorie Autotune (réglage automatique).

£ Asis Properties - Axis_1 = e
Categories:
- General » | Tune Control Loop by M ing Load Ci
- Mator E
i Model Application : Perform Tune . [DANGER: Starting tuning
Analyzer Type: Einsic ad = __I_& procedure with controller in
-Motor Feedback Loap Stop g!i;gnl?or;li:; Run Mode causes
-Scaling Response: Tune Status: Ry ;
Polarity Coupling:
m Name Current Tuned Units| =
Customize Gains to Tune PosttonLoont = 1850174 = |1
A Position Integrator Bandwidth Positi Ban.. | 0.0 H=
i Compliance o ) Velocity - 71 = i
- Friction L Velocity Integrator Bandwidth LoopBandwidth | 74.08456
rODSEAE i Velocity Feedforward vapesdiupsdon
-Position Loop Load Parameters Tuned
-Velacity Loop Acceleration Feedforward Name Current T Units] =
-Acceleration Loop Dee F - — - o
Torque/Currert Loop Torgue Low Pass Filter g : 48601943 Po. |[ 1
Planner MaximumDeceleration | 4360.1943 Po...
-Homing Measure Inertia using Tune Profile Systeminertia 0.014940577 e -
-Actions . ) - —
[ @ Motor with Load + _) Uncoupled Maotor & T n R L S o
Cyclic Parameters Travel & 5
Parameter List Limit: 500 « Fostion Units
- Status Tl = ;
- 20 « Position Units/s
-Faults & Alarms soes
-Tag gl Torque:  100.0 € % Rated
1 |__ 1L | Direction: | Forward Uni-directional = | €

[0k ] [ Gamesl ] [ Aeey Help
3. Saisissez les valeurs pour les champs Travel Limit (Limite de course) et
Speed (Vitesse).

Dans cet exemple, Travel Limit = 50,0 et Speed = 2,0. La valeur réelle des
unités programmées dépend de votre application.

4. Dans le menu déroulant Direction (sens de rotation), sélectionnez le
réglage approprié pour votre application.

Le réglage par défaut est Forward Uni-directional (avant,
unidirectionnel).

5. Modifiez les autres champs selon le besoin pour votre application.
6. Cliquez sur Start (Démarrer).
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La boite de dialogue Logix Designer — Autotune (Logix Designer —
réglage auto) apparait. Quand le test se termine, I'état du test change
d’Executing (en cours) a Success (réussi).

£ Auis Properties - Auds 1 | = -3 =]
» | Tune Control Loop by M Load Ct
Application Perform Tune l DANGER: Starting tuning
Type: \\, procedure with controller in
- A Stop — -
v Loap -_513"t Program or Run Mode causes
----- Motor Feedback R - m s motion.
esponse:
..... Scaling Tune Status:  Success
..... Hookup Tests gﬂ;ling' Loop Parameters Tuned
----- Polarity : Name Current Tuned Units| =
..... Customize Gains to Tune = Fo—— 1850174 18530634 =
(- Load Position Integrator Bandwidth Ban... | 0.0 0.0 i
T T =M ityLoopt idth| 7408496 | 74.122536 |Hz | T
Advanced Compensation
Test State: Success oK Load Parameters Tuned
_____ Name Current Tuned Unitg| =
est complete. Stop = B
..... L B A 48601943 [32936736 |Po..|| |
..... Hel i 4860.1943 4244 5737 Po...
..... 2 * | Sy tia 0.014940577 | 0.0192652458 | % ¥
Accept Tuned Values €
""" T %] = T USIOT oS
----- Drive Parameters Limit:
..... Parameter List Speed:  10.0 « Position Units/s
""" o Torque: 1000 € % Rated
- Fauts & Alams 7 i
1 LI} | Direction: | Forward Uni-directional = | €
——

Les valeurs réglées remplissent les tableaux de parameétres de boucle et de
charge. Les valeurs de bande passante réelles (Hz) dépendent de votre
application et peuvent nécessiter un ajustement une fois la charge
accouplée au moteur.

Cliquez sur Accept Tuned Values (Accepter les valeurs réglées).

Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue Logix Designer -
Autotune (Logix Designer — réglage auto).

9. Cliquez sur OK pour fermer la boite de dialogue Axis Properties
(propriétés de I'axe).

10.

a. Cliquez sur OK.

Logix Designer

Online command failed.
The ads is in the faulted state.

b. Ajustez la vitesse du moteur.

Si le test échoue, la boite de dialogue suivante s’affiche.

==l

c. Consultez le manuel utilisateur de 'automate pour de plus amples

informations.

d. Revenez a I'étape 6, puis recommencez le test.

11. Répétez les procédures de Test et réglage des axes pour chaque axe.
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Notes :
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Chapitre 7

Précautions de sécurité

Dépannage du systeme variateur Kinetix 5500

Ce chapitre fournit des tableaux et autres informations liées au dépannage de
vos servovariateurs Kinetix® 5500.

Rubrique Page
Précautions de sécurité 151
Interprétation des voyants d'état 152
Dépannage général 155
Comportement de I'automate Logix 5000 et du variateur 157

Respectez les consignes de sécurité suivantes lors du dépannage de votre
servovariateur Kinetix 5500.

ATTENTION : les condensateurs du bus c.c. peuvent conserver des tensions
dangereuses lorsque I'alimentation a été coupée. Avant d'intervenir sur le
variateur, mesurez la tension du bus c.c. pour vérifier qu'elle est bien
revenue a un niveau de sécurité ; ou bien observez intégralement le temps
d'attente indiqué sur I'avertissement placé en face avant du variateur.

Le non respect de cette précaution est susceptible de provoquer des
blessures graves, voire mortelles.

ATTENTION : Ne tentez pas de déjouer ou de contourner les circuits de
détection de défaut du variateur. Vous devez déterminer la cause d'un
défaut et la corriger avant de tenter de remettre le systeme en service.
L'absence de correction du défaut peut entrainer un fonctionnement
incontrolé de la machine et provoquer des dommages corporels et/ou
endommager I'équipement.

> || B

ATTENTION : effectuez la mise a la terre de I'équipement de test
(oscilloscope) employé pour le dépannage. Si cet équipement de test n'est
pas mis a la terre, des dommages corporels peuvent en résulter.

>
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Interprétation des
voyants d'état

152

Reportez-vous aux tableaux de dépannage suivants pour identifier les défauts,
leurs causes probables et les mesures a prendre pour les corriger. Si le défaut
persiste apres la tentative de dépannage du systéme, contactez votre
représentant commercial Rockwell Automation pour obtenir de l'aide.

Interface d'affichage

L'afficheur LCD fournit des messages de défaut ainsi que des MAIN MENU

informations de dépannage a l'aide des éléments du menu DIAGNOSTICS &

logiciel et des boutons de navigation. -ﬂﬂﬂﬁé
MDD

Dans le menu principal, sélectionnez FAULT LOG a l'aide des

touches fléchées.

m Appuyez pour afficher la liste des codes de défaut actifs.

m Appuyez a nouveau pour afficher les détails du défaut (le probleme dans les tableaux de
dépannage).

Appuyez pour afficher I'aide en cas de défaut (solutions possibles dans les tableaux de
dépannage).

Reportez-vous a Description de l'afficheur du Kinetix 5500, page 106, pour plus
d’'informations sur la navigation dans le menu de l'afficheur a cristaux
liquides.

Présentation des codes de défaut

Les tableaux de codes de défaut sont congus pour vous aider a déterminer la
source du défaut ou de 'anomalie. Lorsqu'une condition de défaut est
détectée, le variateur entreprend l'action de défaut appropriée, le défaut est
affiché, puis ajouté a un journal rémanent des défauts (accompagné de
données de diagnostic). Les défauts antérieurs sont prioritaires pour
laffichage.

Le variateur retire le texte de défaut de I'affichage lorsqu'un service
d’effacement du défaut est envoyé depuis 'automate et que le défaut n’est plus
actif. Si un défaut reste actif aprés un service d’effacement du défaut, il est de
nouveau envoyé vers l'afficheur et enregistré dans le journal des défauts.

Cependant, il y a un délai avant que le défaut soit a nouveau affiché. Dans une
application Studio 5000 Logix Designer®, ce délai provient du temps qui
s’écoule entre I'effacement du point AxisFault sur 'axe du variateur et le
moment ol le défaut est a nouveau affiché. Pendant ce délai, le point AxisState
continue d’'indiquer que I'axe est en défaut. Utilisez le point AxisState dans
'objet d’axe uniquement pour déterminer si un axe est en défaut.

Bien que des codes de défaut de surcourse logicielle n’existent pas, la détection
de surcourse logicielle pour le type d’axe AXIS_CIP_DRIVE est déterminée
dans 'automate Logix 5000™. Pour plus d’'informations, reportez-vous a la
publication MOTION-RMo03, « Integrated Motion on the Ethernet/IP™
Network Reference Manual ».

Le variateur tient un journal des 128 derniers défauts ainsi que leur horodatage
et stocke ce journal dans la mémoire rémanente. Toutefois, le journal des
défauts ne peut pas étre effacé depuis le variateur.
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Tableau 60 - Récapitulatif des codes de défaut

Type de code de i

défaut M@ Description

FLT Sxx Anomalies d'axe lors de I'exécution standard. L'anomalie peut concerner un axe
individuel ou tous les axes.

FLT Mxx Anomalie d'axe en fonctionnement spécifique au fabricant. L'anomalie peut concerner
un axe individuel ou tous les axes.

INIT FLT Sxx Anomalies qui empéchent futilisation normale et qui apparaissent lors du processus

INIT FLT Mxx d'initialisation.

NODE FLTxx Anomalies qui peuvent entraver le fonctionnement normal du module variateur et
concerner le module complet et affecter tous les axes.

NODE ALARM xx Anomalies qui peuvent entraver le fonctionnement normal du module variateur, mais
qui n'entrainent pas d'actions autres que de signaler I'alarme a I'automate.

INHIBIT Sxx Conditions qui empéchent le fonctionnement normal et indiquent que le module

INHIBIT Mxx variateur ne peut pas étre activé.

ALARM Sxx Une condition d'anomalie sous-jacente qui ne se traduit par aucune action autre que de

ALARM Mxx signaler I'alarme a lautomate.

SAFE FLTxx Anomalie générée par une condition de défaut détectée dans la fonction de sécurité.

(1) Sxx désigne des anomalies standard.
(2) Mxx fait référence a des anomalies spécifiques au fabricant.

O

Les codes de défaut déclenchés par des conditions sortant des limites
spécifiées en usine sont identifiés par FL a la fin du message affiché.
Par exemple : FLT SO7 - MTR OVERLOAD FL

Les codes de défaut déclenchés par des conditions sortant des limites

spécifiées par l'utilisateur sont identifiés par UL a la fin du message
affiché. Par exemple : FLT S08 - MTR OVERLOAD UL.

Codes de défaut

Ce manuel renvoie a la publication 2198-RD005, « Codes de défaut
du servovariateur Kinetix 5500 », pour les codes de défaut.
Téléchargez la feuille de calcul maintenant pour un acces hors ligne.
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MoD ()t
NET O]

| Connecteur
| Etatduréseau

Connecteurs Ethernet RJ45

2

E
E

154

I

. T

Voyants d'état de
la vitesse de
liaison

Voyants d'état de la
liaison/activité

Voyants d'état du variateur Kinetix 5500

Les voyants d’état du module et du réseau sont placés juste au-dessus de
l'afficheur d’état LCD.

IMPORTANT

Les voyants d'état ne sont pas fiables pour les fonctions de sécurité.
Utilisez les uniquement pour des diagnostics généraux pendant la mise
en service ou le dépannage. Ne tentez pas d'utiliser les voyants d'état
pour déterminer I'état opérationnel.

Tableau 61 - Voyant d'état du module

Condition Etat
Eteint fixe Variateur hors tension.
Vert fixe Le variateur est opérationnel. Aucun défaut ou défaillance.

Vert clignotant

En attente (variateur non configuré).

Rouge clignotant

Défaut majeur récupérable Le variateur a détecté un défaut récupérable, par
exemple une configuration incorrecte ou incohérente.

Rouge fixe

Défaut majeur Le variateur a détecté un défaut irrécupérable.

Vert/rouge clignotant

Auto-test Le variateur réalise un auto-test lors de la mise sous tension

Tableau 62 - Voyant d'état du réseau

Condition Etat

Eteint fixe Le variateur est hors tension, ou I'adresse IP n‘a pas été configurée.

Vert clignotant La connexion du variateur n'a pas été établie, mais a obtenu une adresse IP.
Vert fixe La connexion du variateur a été établie. Fonctionnement normal.

Rouge clignotant

Délai d'attente de connexion. Une ou plusieurs des connexions dont le variateur
est la cible ont dépassé le délai.

Rouge fixe

Adresse IP dupliquée L'adresse IP spécifiée est déja utilisée.

Vert/rouge clignotant

Auto-test Le variateur réalise un auto-test lors de la mise sous tension

Tableau 63 - Voyant d'état de la vitesse de liaison Ethernet

Condition Etat
Eteint fixe 10 Mbits/s
Allumé fixe 100 Mbits/s

Tableau 64 - Voyant d'état de la liaison/activité Ethernet

Condition Etat

Eteint fixe Aucune liaison
Allumé fixe Liaison établie
Clignotant Activité réseau
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Module condensateur

Voyants d'état du module condensateur Kinetix 5500

Le voyant d’état du module condensateur et le connecteur d’état du module
(MS) sont situés a 'avant du module. Le connecteur d’état du module est une
sortie a relais adaptée au cablage vers 'automate Logix 5000.

Tableau 65 - Voyant d'état et sortie a relais du module

'6 Sortiea | . .
:o:mzd état du fais Etat Résolution
MOD Voyant d'état du refais
module . . Le bus est entierement chargeé et ne
Vert fixe Ferme présente aucun défaut.
. L'alimentation de commande est présente |
Vert clignotant | Ouvert et le bus est en attente de charge.
« Couper et rétablir la tension
Rouge clianotant |ouvert | Défaut récupérable (défaut de précharge| d‘alimentation de commande et de bus
-a— Connecteur d'état 9 ¢l ou de surtension). « Vérifier que I'entrée c.a. répond aux
du module (MS) caracteéristiques
STATUS « Couper et rétablir la tension
Condition de défaut interne d'alimentation de commande et de bus
Rouge fixe Ouvert hareany N « Vérifier que I'entrée c.a. répond aux
irrécupérable a lintérieur du module. caractéristiques
« Remplacer le module si le défaut persiste
(1) Le cablage de la sortie a relais d'état du module vers 'automate Logix 5000 est facultatif.
Dépannage général Ces conditions n’entrainent pas toujours 'émission d’'un code de défaut, mais
P ]
peuvent nécessiter un dépannage pour améliorer les performances.
Condition Cause probable Résolution possible

L'axe ou le systeme est instable.

Le capteur de retour de position fonctionne incorrectement ou le
circuit est ouvert.

Vérifiez le cablage.

Activation involontaire du mode Couple.

Veérifiez le mode de fonctionnement principal programme.

Les seuils de réglage du moteur sont trop éleveés.

Exécutez le réglage dans 'application Logix Designer.

Le gain de la boucle de position ou le taux d'accélération/décélération
de l'automate sont incorrectement réglés.

Exécutez le réglage dans I'application Logix Designer.

Des techniques de mise a la terre ou de raccordement de blindage
incarrectes entrainent la transmission de parasites dans les lignes de
signal de retour de position ou de commande de vitesse, provoquant
un mouvement erratique de l'axe.

Vérifiez le cablage et la mise a la terre.

La plage de définition du moteur est incorrectement réglée (le
servomoteur n'est pas apparié au module d'axe).

« Vérifiez les réglages.
« Exécutez le réglage dans I'application Logix Designer.

Résonance mécanique.

« Un filtre réjecteur ou un filtre de sortie peut étre nécessaire
(voir I'onglet Output (Sortie) dans la boite de dialogue Axis
Properties (Propriétés de I'axe) du logiciel Logix Designer).

« Activer le réglage adaptatif. Voir Réglage adaptatif
page 257, pour plus d'informations sur le filtre réjecteur.

Vous ne pouvez pas obtenir
I'accélération/décélération du
moteur souhaitée.

Les seuils de limite de couple sont réglés trop bas.

Vérifier que les limites de couple sont correctement définies.

Moteur inadapté sélectionné lors de la configuration.

Sélectionnez le moteur correct et exécuter a nouveau Tune
(Réglage) dans I'application Logix Designer.

L'inertie du systeme est excessive.

« Vérifiez la taille du moteur par rapport aux besoins de
I'application.
« Revoyez le dimensionnement du systeme de servocommande.

Le couple de frottement du systéme est excessif.

Vérifiez la taille du moteur par rapport aux besoins de
I'application.

Lintensité disponible est insuffisante pour fournir un taux
d'accélération ou de décélération correct.

« Vérifiez la taille du moteur par rapport aux besoins de
I'application.

« Revoyez le dimensionnement du systeme de
servocommande.

La limite d'accélération est incorrecte.

Vérifiez les réglages de seuil et rectifiez les si nécessaire.

Les seuils de limite de vitesse sont incorrects.

Vérifiez les réglages de seuil et rectifiez les si nécessaire.

Le moteur fonctionne dans la plage de fonctionnement en réduction
de flux.

Réduire 'accélération ou la décélération commandée.
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Condition

Cause probable

Résolution possible

Le moteur ne répond pas a une
commande.

L'axe ne peut pas étre activé avant I'expiration du temps d'arrét.

Désactivez I'axe et attendez 1,5 secondes, puis réactivez l'axe.

Le cablage moteur est ouvert.

Vérifiez le cablage.

La connexion du cable blindé du moteur est incorrecte.

« Vérifiez les connexions du capteur de retour.
« Vérifiez les connexions du blindage du cable.

Le moteur ne fanctionne pas correctement.

Réparez ou remplacez le moteur.

L'accouplement entre le moteur et la machine est cassé (par exemple,
le moteur tourne, mais la charge ou la machine ne bouge pas).

|dentifiez et rectifiez les problemes mécaniques.

Le mode de fonctionnement principal n'est pas réglé convenablement.

Veérifiez et réglez correctement le seuil.

Les limites de vitesse ou de couple ne sont pas correctement définies.

Vérifiez et réglez correctement ces limites.

Le connecteur du frein n'est pas cablé

Veérifier le cablage du frein

Présence de parasites sur les
fils de commande ou de signal
de retour.

Les consignes de mise a la terre de la notice d'installation n‘ont pas été
respectées.

+ Vérifiez la mise a la terre.

« Eloignez les cables des sources de parasites.
Reportez-vous a la publication GMC-RMO01, « System Design
for Control of Electrical Noise ».

Une fréquence de ligne peut étre présente.

Verifiez la mise a la terre.
Eloignez les cables des sources de parasites.

Une fréquence variable peut &tre produite par une ondulation du retour
de vitesse, ou une perturbation peut étre générée par des dents
d'engrenage ou des billes de la vis a billes, etc. La fréquence peut étre
un multiple des composants de transmission de puissance moteur ou
des vitesses de vis a billes entrainant des perturbations de la vitesse.

« Désaccouplez le moteur pour vérifier cela.

- Contrélez et améliorez la performance mécanique (par
exemple, au niveau du mécanisme du réducteur ou de la vis
abilles).

Les connexions du moteur sont desserrées ou ouvertes.

Vérifiez le cablage et les connexions du moteur.

Un corps étranger s'est logé dans le moteur.

Retirez le corps étranger.

La charge du moteur est excessive.

Vérifiez le dimensionnement du systéme d'asservissement.

Aucune rotation Les roulements sont usés. Renvoyez le moteur en réparation.
. . . « Vérifiez le cablage et le fonctionnement du frein.
Le frein moteur (si présent) est actif. . .
« Renvoyez le moteur en réparation.
Le moteur n'est pas connecté a la charge. Vérifiez I'accouplement.
. . . Modifiez le profil de commande de fagon a réduire
Le cycle de fonctionnement est trop intensif. I'accélération/décélération ou a augmenter le temps.
Surchauffe du moteur = rator ostoartial o T ——
e rotor est partiellement démagnétisé, entrainant une intensité . .
excessive dans le moteur. Renvoyez le moteur en réparation.
Les seuils de réglage du moteur sont trop éleveés. Exécutez le réglage dans 'application Logix Designer.
- Retirez toutes les pieces laches.
Présence de pieces libres a lintérieur du moteur. « Renvoyez le moteur en réparation.
« Remplacez le moteur.
Parasites anormaux Les boulons traversants ou I'accouplement sont desserrés. Resserrez les boulons.

Les roulements sont usés.

Renvoyez le moteur en réparation.

Résonance mécanique.

Un filtre réjecteur peut étre nécessaire (reportez-vous a
l'onglet Output (Sortie) dans la boite de dialogue Axis
Properties (Propriétés de I'axe) du logiciel Logix Designer).

Fonctionnement erratique - Le
moteur se bloque dans une
position particuliére, fonctionne
sans commande ou avec un
couple réduit.

Les phases d'alimentation du moteur U et V, U et W ou V et W sont
inversées.

Vérifiez et rectifiez le cablage de I'alimentation moteur.
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Comportement de
I'automate Logix 5000 et
du variateur

En utilisant 'application Logix Designer, vous pouvez configurer la maniere
dont les variateurs Kinetix 5500 réagissent si un défaut ou une anomalie du
variateur se produit.

O

Les défauts INIT FLT xxx étant toujours générés apres la mise sous
tension, mais avant l'activation du variateur, le comportement d'arrét ne
s'applique pas.

Les défauts NODE ALARM xxx ne s'appliquent pas, car ils ne déclenchent
pas de comportement d'arrét.

Le variateur prend en charge les actions d’anomalies pour Ignorer, Alarme,
Défaut mineur et Défaut majeur tels que définis dans le Tableau 66. Les
variateurs prennent également en charge trois actions d’arrét configurables
telles que définies dans le Tableau 68.

Reportez-vous aux tableaux de comportement du variateur a partir de la
page 160 pour savoir comment les actions sur défaut et d’arrét s’appliquent a
chaque code de défaut en cas d’anomalie.

Tableau 66 - Kinetix 5500 Définitions des actions sur anomalie variateur

Action sur anomalie

Définition

Ignorer

Le variateur ignore complétement la condition d'anomalie. Pour certaines anomalies
fondamentales pour le fonctionnement du planificateur, l'option Ignore (ignorer) n'est pas
disponible.

Alarme

L'automate rgle le bit associé dans le mot Motion Alarm Status (Etat alarme de
mouvement), mais n'agit pas d'autre fagon sur le comportement de I'axe. Comme pour
Ignore (ignorer), lorsque I'anomalie a un caractére fondamental pour le variateur, I'option
Alarm (alarme) n'est pas disponible. Quand une action sur anomalie est définie sur Alarm
(alarme), 'alarme disparait automatiquement lorsque la condition exceptionnelle est
supprimée.

Défaut mineur

Le variateur verrouille la condition d'anomalie, mais il n'exécute aucune action sur
anomalie.

Défaut majeur

Le variateur verrouille la condition d'anomalie et exécute la condition d'action sur
anomalie configurée.

Dans l'application Logix Designer vous pouvez configurer le comportement en
cas d’anomalie a partir de la boite de dialogue Axis Properties (Propriétés
d’axe), catégorie Actions. Ces actions sur anomalie de 'automate sont
adressées aux actions sur anomalie du variateur.

Tableau 67 - Définitions des actions sur anomalie de Logix Designer

Action sur anomalie

Définition

L'automate ignore completement la condition d'anomalie. Pour certaines anomalies

Ignarer fondamentales pour le fonctionnement du planificateur, I'option Ignore (ignorer) n'est
pas disponible.
L'automate régle le bit associé dans le mat Motion Alarm Status (Etat alarme de
mouvement), mais n'agit pas d'autre fagon sur le comportement de I'axe. Comme
Narme pour Ignore (ignorer), lorsque 'anomalie a un caractere fondamental pour le

variateur, l'option Alarm (alarme) n'est pas disponible. Quand une action sur anomalie
est définie sur Alarm (alarme), 'alarme disparait automatiquement lorsque la
condition exceptionnelle est supprimée.

Tout comme pour « Alarm », I'option Fault Status Only entraine l'automate a mettre a
11le bit correspondant dans le mot Motion Fault Status, mais sans affecter autrement
le comportement de I'axe. Cependant, contrairement a Alarm, un effacement du

Etat défaut uniquement défaut explicite est nécessaire pour effacer le défaut une fois que la condition

exceptionnelle s'est effacée. Tout comme pour « Ignore » et « Alarm », si l'anomalie
est tres fondamentale pour le variateur, I'option Fault Status Only ne sera pas
disponible.
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Tableau 67 - Définitions des actions sur anomalie de Logix Designer

Action sur anomalie Définition

L'automate met a 1le bit correspondant dans le mot Motion Fault Status et demande
au générateur de trajectoires d'effectuer un arrét contrdlé de tous les mouvements
planifiés au taux de décélération maximal configuré. Un effacement du défaut
explicite est nécessaire pour effacer le défaut une fois que la condition
exceptionnelle a été effacée. Lorsque 'exception a un caractére fondamental pour le
variateur, l'option Stop Planner (arréter le planificateur) n'est pas disponible.

Arrét du planificateur

Quand 'anomalie se produit, le bit associé dans le mot Fault Status (Etat de défaut)
StopDrive (v31 et antérieure) | est activé et l'axe s'arréte en exécutant I'action d'arrét définie par le variateur pour
Disable (v32 et ultérieure) |I'anomalie en question. Il n'y a pas de configuration au niveau de 'automate pour
spécifier 'action d'arrét. Elle est définie par le dispositif.

Lorsque I'anomalie a lieu, le variateur arréte le moteur en utilisant I'action d'arrét
définie par le variateur (comme pour Stop Drive), puis le module de puissance est
désactivé. Une commande Shutdown Reset (RAZ arrét immédiat) explicite est
nécessaire pour remettre le variateur en service.

Arrét immédiat

Pour les variateurs Kinetix 5500, seules des anomalies sélectionnées sont
configurables. Dans les tableaux de comportement du variateur, 'attribut de
contrdle est fourni pour les actions sur défaut programmables.

Tableau 68 - Actions d'arrét configurables

Action d'arrét Description

La plupart des
contrdles

Décél. et maintien
La meilleure action d'arrét disponible est celle qui maintien le
Décél. et désactivation " Moins de contréles |plus de contréle sur le moteur. Cependant, tous les défauts ne
prennent en charge chaque action d'arrét.

Désactivation et arrét en Le moins de
roue libre controle

(1) Encas de configuration pour lacommande de fréquence (moteurs asynchrones uniqguement), sélectionnez Decel and Disable
(Décélération et désactivation) uniqguement lorsque la fonctionnalité de limitation de courant est activée. Pour plus
dinformations sur cette fonctionnalité, consultez Limitation de courant pour la commande de fréquence, page 228.

En cas de configuration pour la commande de fréquence (moteurs IM
uniquement), sélectionnez l'action d’arrét Décél. et Désactivation uniquement
lorsque la fonctionnalité de limitation de courant est activée. Pour plus
d’informations sur cette fonctionnalité, reportez-vous a ’Annexe D.

Seules les anomalies de variateur sélectionnées sont configurables. Dans les
tableaux de comportement du variateur, 'attribut de contréle est fourni pour
les actions sur défaut programmables.

O

Dans I'application Logix Designer, version 32.00 ou ultérieure, Désactiver
a remplacé StopDrive comme action par défaut.
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Figure 71 - Propriétés d'axe de Logix Designer - Catégorie Actions

Categories:
- General Action to Take Upon Exception Condition

E| Motor
- Model Exception Condition Action -

Analyzer Brake Slip e able =
Mator Feedback Bus Overvoltage Factory Limit lgnore
-~ Scaling Bus Power Leakage Alarm
-~ Hookup Tests Bus Power Sharing FaultStatusOnk
nzE okt Bus Requlator Failure
AlnEne Bus Regulator Thermal Cverload Factory Limit awn :

&FLoad Bus Regulator Thermal Overload User Limit | Disable = L QeEE R DAy U
E:;Wk::::ce Bus Undenvoltage Factory Limit Disable | = ;?:Jgnrg:'l:azmézﬁ;lgnppmg o
e Bus Undervoltage User Limit Disable = disabling the axis to protect

Observer Controller Initiated Exception Disable =] personnel, machine, and property.
Position Loop Converter AC Single Phase Loss Disable hd
- Veloeity Loop Converter Ground Current Factory Limit Disable | lﬁfifféfﬂgier manual for additional
- Acceleration Loop Converter Overcurrent Disable = I
... Torque/Current Loo| Converter Overtemperature Factory Limit Disable =
P\a:ngrf ? Converter Pre-Charge Failure Disable |=d
Homing Converter Thermal Overload Factory Limit Disable hd
-~ Actions Converter Thermal Overload User Limit Disable =
3 -- DC Commaon Bus Disable et
-~ Cyclic Parameters Excessive Current Feedback Offsat Disable =]
Parameter List Excessive Position Emor Disable =]
Stalus Excessive Velocity Error Disable hd
1 ?aults & Alarms Feedback Data Loss Factory Limit Disable =l -
.~ Tag
Axis State: Safety State:

o e

Cette boite de dialogue s’applique aux servovariateurs Kinetix 5500 (réseau
EtherNet/IP).
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Tableau 69 - Comportement du variateur, codes de défaut FLT Sxx

Code de défaut d’'anomalie

Texte de I'anomalie

Moteur a
aimant
permanent

Moteur
asynchrone

Action sur défaut

Ignorer

Alarme
Défaut mineur

Défaut majeur

Meilleure action d"arrét
disponible (pour défauts
majeurs)

FLT S02 - MTR COMMUTATION

Motor Commutation Fault
(Défaut de commutation du
moteur)

Désactivation/roue libre

FLT S0 - MTR OVERSPEED FL

Survitesse du moteur

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
[imite usine)

>

Désactivation/roue libre

FLT S04 - MTR OVERSPEED UL

Survitesse du moteur
User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

>

Décél./Maintien

FLT SO5 - MTR OVERTEMP FL

Surchauffe du moteur
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

>

Désactivation/roue libre

FLT SO7 - MTR OVERLOAD FL

Surcharge thermique du moteur
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

>

Décél./Désactivation

FLT S08 - MTR OVERLOAD UL

Motor Thermal Overload
User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

Décél./Maintien

FLT S10 - INV OVERCURRENT

Inverter Overcurrent Fault
(défaut surintensité onduleur)

Désactivation/roue libre

FLT ST1 - INV OVERTEMP FL

Surchauffe de l'onduleur
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
[imite usine)

Désactivation/roue libre

FLT $13 - INV OVERLOAD FL

Surcharge thermique de
I'onduleur

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

Désactivation/roue libre

FLT S14 - INV OVERLOAD UL

Surcharge thermique de
I'onduleur

User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

Décél./Maintien

FLT S15 - CONV OVERCURRENT

Converter Overcurrent Fault
(Défaut de surintensité
convertisseur)

Désactivation/roue libre

FLT S16 - GROUND CURRENT

Ground Current

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

Désactivation/roue libre

FLT S18 - CONV OVERTEMP FL

Converter OverTemp

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

Désactivation/roue libre

FLT S20 - CONV OVERLOAD FL

Converter Thermal Overload
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
[imite usine)

Désactivation/roue libre

FLT S21 - CONV OVERLOAD UL

Converter Thermal Overload
User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

Décél./Maintien

FLT $23 - AC PHASE LOSS

AC Single Phase Loss Fault
(Déf)aut de perte d'une phase
ca.

>

Décél./Désactivation

FLT $25 - PRECHARGE FAILURE

Pre-charge Failure Fault (Défaut
défaillance de la précharge)

Désactivation/roue libre
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Tableau 69 - Comportement du variateur, codes de défaut FLT Sxx (Suite)

Code de défaut d’anomalie

Texte de I'anomalie

Moteur a
aimant
permanent

Moteur
asynchrone

Action sur défaut

Ignorer

Alarme
Défaut mineur

Défaut majeur

Meilleure action d'arrét
disponible (pour défauts
majeurs)

FLT $29 - BUS OVERLOAD FL

Bus Regulator Thermal Overload
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

Désactivation/roue libre

FLT S30 - BUS OVERLOAD UL

Surcharge thermique du
régulateur de bus

User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

>

Décél./Maintien

FLT S31- BUS REG FAILURE

Bus Regulator Failure
(défaillance réqulateur bus)

>

Désactivation/roue libre

FLT S33 - BUS UNDERVOLT FL

Sous-tension du bus

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

>

Décél./Désactivation

FLT S34 - BUS UNDERVOLT UL

Sous-tension du bus
User Limit Fault (sous-tension
bus défaut limite utilisateur)

>

Décél./Maintien

FLT $35 - BUS OVERVOLT FL

Surtension du bus

Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

>

Désactivation/roue libre

FLT S39 - BUS POWER LEAKAGE

Bus Power Leakage Fault (défaut
fuite puissance bus)

>

Décél./Désactivation

FLT $45 - FDBK coMM FL ()

Motor Feedback Data Loss
Factory Limit Fault (perte
données retour moteur défaut
limite usine)

>

Désactivation/roue libre

FLT S47 - FDBK DEVICE FAILURE

Feedback Device Failure
(Défaillance du capteur de
retour)

>

Désactivation/roue libre

FLT S49 - BRAKE SLIP FLT

Brake Slip Exception (anomalie
de glissement du frein)

>

Décél./Maintien

FLT S50 - POS HW OTRAVEL

Hardware Overtravel - Positive
(Surcourse cablée - Positive)

>

Décél./Maintien

FLT S51- NEG HW OTRAVEL

Hardware Overtravel - Negative
(Surcourse cablée - Négative)

>

Décél./Maintien

FLT S54 - POSN ERROR

Excessive Position Error Fault
(défaut d'erreur de position
excessive)

>

Désactivation/roue libre

FLT $55 - VEL ERROR )

Excessive Velocity Error Fault
(défaut d'erreur de vitesse
excessive)

Désactivation/roue libre

FLT $56 - OVERTORQUE LIMIT )

Overtorque Limit Fault (défaut
limite surcouple)

>

Décél./Maintien

FLT S57 - UNDERTORQUE LiMIT (!

Undertorque Limit Fault (défaut
limite sous-couple)

>

Décél./Maintien

(1) Ne s'applique pas aux moteurs asynchrones en mode de commande en fréquence.
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Chapitre 7

Dépannage du systeme variateur Kinetix 5500

Tableau 70 - Comportement du variateur, codes de défaut FLT Mxx

Action sur défaut
Moteur a Moteur 5 5 | Meilleure action d'arrét
Code de défaut d’anomalie Texte de I'anomalie aimant asynchrone £ ‘s | disponible (pour
permanent Y 5 ® E E | défauts majeurs)
E|E 2| B
5|3 |8 |3
Motor Voltage Mismatch Fault
FLT MO2 - MOTOR VOLTAGE (défaut de discc))rdance de X X X X X Désactivation/roue libre
tension moteur
FLT M25 - COMMON BUS D Commnon B Faul (defaut | y X - - - Décél./Désactivation
Runtime Error (Erreur de temps T -
FLT M26 - RUNTIME ERROR dexécution) X X - - - Désactivation/roue libre
FLT M28 - SAFETY COMM cafety Hodule Communication
(variateurs 2198-Hxxx-ERS2 A X X - - - Désactivation/roue libre
uniquement) communication du module de
sécurité)
Tableau 71 - Comportement du variateur, codes de défaut NODE FLT
Action sur défaut
Moteur a Moteur 5 5 | Meilleure action d'arrét
Code de défaut d’anomalie Texte de I'anomalie aimant asynchrone £ ‘e | disponible (pour
permanent y 5 ® E E | défauts majeurs)
s | E| & | &
5 = a a
_ Control Connection Update
”FQEIETELT 07 - LATE CTRL Fault (Défaut de mise & jour de | X X - - - Décél./Désactivation
la connexion de commande)
Processor Watchdog Fault
NODE FLT 02 - PROC WATCHDOG | (Défaut de chien de garde du X X - - - Désactivation/roue libre
processeur)
NODE FLT 03 - HARDWARE Défaut matériel X X - - - Désactivation/roue libre
Clock Skew Fault (Défaut de . .
NODE FLT 05 - CLOCK SKEW FLT décalage d'horloge) X X - - - Désactivation/roue libre
Lost Controller Connection
NODE FLT 06 - LOST CTRL CONN | Fault (défz)iut perte connexion | X X - - - Décél./Désactivation
automate
NODE FLT 07 - CLOCK SYNC gﬁ%‘;}fg’ thE?Ig'; é?éfa“t de Iy X - |- |- Désactivation/roue libre
NODE FLT 09 - DUPLICATE IP Duplicate IP Address Fault X X _ _ _ Désactivation/roue libre

ADDRESS

(Défaut adresse IP dupliquée)

162
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Chapitre 8

Retrait et remplacement de servovariateurs

Ce chapitre décrit les procédures de retrait et de remplacement des variateurs

Kinetix® 5500.

Rubrique Page
Avant de commencer 163
Retrait et remplacement des servovariateurs Kinetix 5500 164
Démarrage et configuration du variateur 166

ATTENTION : Ce variateur contient des composants et des sous-ensembles
sensibles aux décharges électrostatiques. Vous devez prendre les
précautions de controle de I'électricité statique lors de l'installation, du test,
de la maintenance ou de la réparation de cet équipement. Si vous ne suivez
pas ces procédures de controle de l'électricité statique, des composants
pourraient étre endommagés. Si vous n'étes pas familiarisé avec les
procédures de controle de I'électricité statique, reportez-vous a la
publication 8000-4.5.2, « Guarding Against Electrostatic Damage », ou a
tout autre manuel traitant de ce sujet.

Avant de commencer Lorsque chaque variateur est installé, les réglages du réseau sont configurés a
partir des écrans de réglage. Avant d’enlever le variateur, revenez au menu de
réseau et notez les parametres d’IP statique ou DHCP. Reportez-vous a
Configuration du variateur, page 111, pour accéder a ces réglages.

IMPORTANT  Sivous avez lintention d'utiliser la méme application Logix Designer
apres avoir remplacé votre variateur, le nouveau variateur doit avoir la
méme référence que l'ancien.

Vous avez également besoin de ces outils avant de commencer les procédures
de retrait et de remplacement :

« Tournevis (pour desserrer/enlever les vis)

«  Voltmetre (pour s’assurer qu'il n’y a aucune tension sur les connecteurs
du variateur)

« Sonde non conductrice pour le retrait des connecteurs en T du bus c.c.
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Chapitre 8 Retrait et remplacement de servovariateurs

Retrait et remplacement Suivez ces étapes pour retirer et remplacer les servovariateurs du panneau.

des servovariateurs
Kinetix 5500 Mise hors tension et retrait de toutes les connexions

1. Vérifiez que toute 'alimentation d’entrée et de commande a été
déconnectée du systéme.

ATTENTION : pour éviter tout danger d'électrocution ou de blessures
corporelles, assurez-vous que toutes les alimentations ont été
coupées avant d'intervenir. Ce systeme peut avoir plusieurs sources
d'alimentation. Plus d'un interrupteur sectionneur peut étre requis
pour mettre hors tension le systeme.

2. Attendez cinq minutes que le bus c.c. se décharge complétement avant de
poursuivre.

DANGER D'ELECTROCUTION : Ce produit comporte des dispositifs
qui emmagasinent de I'énergie. Afin d'éviter tout danger
d'électrocution, vérifiez que toute la tension sur les condensateurs a
été déchargée avant d'entreprendre tout entretien, réparation ou
enlevement de cette unité. Ne réalisez les procédures présentées
dans ce document que si vous étes qualifiés pour cela et que vous
connaissez bien les équipements de commande a semi-conducteurs
et les procédures de sécurité de la publication NFPA 70E.

3. Etiquetez et retirez tous les connecteurs de cablage du variateur que vous
enlevez.

Pour identifier chaque connecteur, reportez-vous a Kinetix 5500
Données de connecteur, page 60.

Vous n‘avez pas besoin d'enlever le connecteur (RC) de résistance
de freinage, sauf si une résistance de freinage externe y est

Q cablee.

4. Retirez les connecteurs de cablage d’entrée de bus partagé, les
connecteurs en T et les barres omnibus du variateur que vous retirez.

IMPORTANT Les connecteurs en T de bus c.c. S'enclenchent sur les deux cotés
lorsqu'ils sont insérés dans le variateur. Pour retirer le connecteur
en T de bus c.c., au moins un verrouillage doit étre forcé a l'aide
d'une pointe non-conductrice.

Reportez-vous a Systéme de connexion de bus partagé, page 49.

5. Alaide d’'un tournevis, desserrez
les deux vis du serre-cable, en
retirant celle de droite.

Vis de retenue
desserrer, ne pas retirer)

Cable de
moteur

Retirez le cible moteur unique de la bride de blindage du cable.
7. Retirez la vis de terre et la tresse de mise a la terre.
Reportez-vous a Mise a la terre du sous-panneau systéme, page 78.
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Chapitre 8 Retrait et remplacement de servovariateurs

Retrait du servovariateur

Vous pouvez démonter les variateurs mono-axe du panneau ou n'importe quel
variateur d’'une configuration multi-axe en suivant la méme procédure.

IMPORTANT Cette procédure est applicable a n'importe quel variateur 2198-Hxxx-
ERSx dans n'importe quelle configuration.

Suivez ces étapes pour enlever les servovariateurs Kinetix 5500 du panneau.
1. Desserez les vis supérieure et inférieure du variateur a retirer.

Les variateurs de taille 1 et 2 disposent d’une vis supérieure et inférieure.
Les variateurs de taille 3 possédent deux vis supérieures et inférieures.

2. Saisissez le haut et le bas du variateur avec les deux mains puis tirez le
variateur directement hors du panneau, en le dégageant des ergots et
rainures de montage cote a cote.

2 1 -
\ \ 4—‘ Servovariateurs Kinetix 5500 (retrait

du variateur intermédiaire)

Vis supérieures (
(vis inférieures non  _ |
représentées) || ———=x

Remplacement du servovariateur

Pour remplacer le servovariateur, procédez dans I'ordre inverse des étapes ci-
dessus ou reportez-vous a Montage de votre Kinetix 5500 variateur, page 58 :

« Resserrez la fixation de la bride de blindage et les vis de terre avec un
couple de serrage maximum de 2,0 Nm (17.7 Ib-in).

« Reconnectez le kit de connecteur de retour moteur et serrez les vis de
montage avec un couple maximum de 0,4 Nm (3,5 lb-in).
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Chapitre 8 Retrait et remplacement de servovariateurs

Démarrage et configuration Suivez ces étapes pour configurer le variateur de rechange.

du variateur

166

IMPORTANT  Sivous avez lintention d'utiliser la méme application Logix Designer

apres avoir remplacé votre variateur, le nouveau variateur doit avoir la
méme référence que 'ancien.

IMPORTANT  Si un servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 était précédemment configuré

par un automate de sécurité, réinitialisez le variateur a I'état d'origine.
Reportez-vous a Etat d'origine, page 179.

Remettez le variateur/systéme sous tension.

Reportez-vous a Mise sous tension du Kinetix 5500 variateur, page 138,
pour la procédure.

Configurez les réglages du réseau pour le variateur.

a.

Sivotre ancien variateur était configuré avec une IP statique, vous
devez régler I'adresse IP, la passerelle et le masque de sous-réseau dans
le nouveau variateur de maniére identique a I'ancien.

Reportez-vous a Configuration du variateur, page 111, pour accéder a
ces réglages.

. Sivous avez remplacé un servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 dans une

application de sécurité intégrée, reportez-vous a la section Description
du remplacement d’'un variateur a sécurité intégrée, page 181 et suivez
la procédure appropriée indiquée dans Remplacement d’'un variateur a
sécurité intégrée dans un systéme GuardLogix, page 182 pour définir
correctement le numéro de réseau de sécurité du nouveau variateur.

Téléchargez l'application Logix Designer dans 'automate.
Vérifiez le bon fonctionnement du variateur/systéme.
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Chapitre 9

Homologation

Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple -
Sécurité cablée

Les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS sont équipés pour un arrét sécurisé du
couple (STO) cablé. La fonction STO ciblée répond aux exigences du niveau de
performance d (PLd) et de la catégorie de sécurité 3 (Cat. 3) selon ISO 13849-1 et
SIL 2 selon CEI 61508, CEI 61800-5-2 et CEI 62061.

Rubrique Page
Homologation 167
Description du fonctionnement 169
Probabilité de défaillance dangereuse par heure m
Données du connecteur d'arrét sécurisé du couple m
Cablage du circuit d'arrét sécurisé du couple 172
Fonctionnalité de l'arrét sécurisé du couple 173
Caractéristiques du signal d'arrét sécurisé du couple 174

Un automate ControlLogix® 5570, ControlLogix 5580, CompactLogix™ 5370 ou
CompactLogix 5380 est requis pour la commande de sécurité cablée de la
fonction d’arrét sécurisé du couple Kinetix® 5500. Les servovariateurs
2198-Hxxx-ERS utilisent le connecteur d’arrét sécurisé du couple (STO) pour
cabler des dispositifs de sécurité externes et mettre des connexions de sécurité
cablées en cascade d’un variateur a un autre.

Le groupe TUV Rheinland a approuvé l'utilisation des servovariateurs
2198-Hxxx-ERS avec arrét sécurisé du couple cablé dans les applications de
sécurité jusqu’au niveau de performance d (PLd) et catégorie 3 de la norme
ISO 13849-1 et SIL 2 selon les normes CEI 61508, CEI 61800-5-2 et CEI 62061,
dans lesquelles I'élimination de la puissance produisant le mouvement est
considérée comme étant I'état sécurisé.

Pour les homologations de produit actuellement disponibles aupres de
Rockwell Automation, rendez vous sur le site Internet rok.auto/certifications.

Considérations de sécurité importantes

L'utilisateur du systéme est responsable de ce qui suit :
« validation de tous les capteurs ou actionneurs connectés au systéme ;
 réalisation de I'évaluation des risques liés a la machine ;

« homologation de la machine selon le niveau de performance ISO 13849-1
ou le niveau SIL CEI 62061 souhaité ;

+ gestion du projet et des tests de vérification selon la norme ISO 13849.
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Chapitre 9 Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité cablée

Exigences de la catégorie 3 conformément a la norme 1S0 13849-1

Les composants relatifs a la sécurité doivent respecter les critéres suivants :

« Undéfaut unique de I'une de ces pieces n’entraine pas la perte de la
fonction de sécurité.

« Undéfaut unique est détecté lorsque les circonstances le permettent.

« Laccumulation de défauts non détectés peut entrainer la perte de la
fonction de sécurité et 'échec de la suppression de la puissance
génératrice de mouvement du moteur.

Définition de la catégorie d'arrét

La catégorie d’arrét o telle que définie dans la norme CEI 60204 ou l'arrét
sécurisé du couple tel que défini par la norme CEI 61800-5-2 est accompli par le
retrait immédiat de la puissance produisant le mouvement de I'actionneur.

IMPORTANT En cas de dysfonctionnement, la catégorie d'arrét la plus vraisemblable
est la catégorie d'arrét 0. Lors de la conception de I'application de la
machine, il faut tenir compte du temps et de la distance d'un arrét en
roue libre. Pour plus d'informations sur les catégories d'arrét, reportez-
vous a la norme CEI 60204-1.

Niveau de performance (PL) et niveau d'intégrité de sécurité (SIL)

Pour les systémes de commande relatifs a la sécurité, le niveau de performance
(PL), selon ISO 13849-1, et les niveaux SIL, selon CEI 61508 et CEI 62061,
incluent une évaluation de la capacité du systéme a exécuter ses fonctions de
sécurité. Tous les composants a caractére de sécurité du systéme de
commande doivent faire 'objet d’une évaluation des risques et d’'une
détermination des niveaux atteints.

Reportez-vous aux normes ISO 13849-1, CEI 61508 et CEI 62061 pour des
informations completes sur les exigences de détermination PL et SIL.
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Chapitre 9 Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité cablée

Description du
fonctionnement

La fonction d’arrét sécurisé du couple fournit une méthode, avec une
probabilité de défaillance suffisamment basse, pour forcer les signaux de
commande du transistor de puissance a passer a 'état désactivé. Une fois
désactivé, ou lorsque l'alimentation est éliminée des entrées de validation de la
sécurité, tous les transistors de puissance de sortie sont libérés de I'état Activé.
Cela se traduit par une condition ot le variateur effectue un arrét de catégorie
0. La désactivation de la sortie du transistor de puissance ne fournit pas une
isolation mécanique de la sortie électrique requise pour certaines applications.

En fonctionnement normal, les entrées d’arrét sécurisé de couple sont activées.
Sil'une des entrées sécurisées est désactivée, alors tous les transistors de
puissance de sortie se mettront hors tension. Le temps de réponse de l'arrét du
couple sécurisé est inférieur a 12 ms.

ATTENTION : Dans I'hypothese ou deux défauts simultanés surviendraient
dans le circuit IGBT, les moteurs a aimants permanents peuvent tourner de
/'\ 180 degrés électriques au maximum.

JAREN

ATTENTION : Si l'une des entrées d'activation de la sécurité est désactivée,
le champ Start Inhibit indique SafeTorqueOffInhibit et le bit
GuardStopRequestStatus du point AxisGuardStatus est mis a 1. Les deux
entrées doivent étre désactivées dans la seconde qui suit et réactivées
dans la seconde qui suit pour éviter les conditions GuardStopInputFault.

Figure 72 - Fonctionnement du systéme quand les entrées répondent aux exigences de

temporisation
| | |
24V DC | f f
SS_IN_CHO | |
v e ‘ ‘
24V DC : ! : :
SS_IN_CHI ! } } }
0V DC : : : :
1 —— ‘777777777777777777777\7 77777777 -
\
GuardStoplnputFault . | \ 1Second | \
‘ T i i
] o | 100ms | |
GuardStopRequestStatus : :
U L L T
1 23 [ 6
Evénement | Description
1 Au moins une entrée est désactivée. Le bit GuardStopRequestStatus est misa 1.
9 La seconde entrée est désactivée dans la seconde qui suit. Cet événement doit toujours avoir lieu
avant I'événement 3 pour empécher GuardStopInputFault.
3 La premiere entrée est activée.
4 La seconde entrée est activée dans la seconde suivant 'événement 3.
5 Les deux entrées sont en état OFF simultanément dans la seconde qui suit. En conséquence,
GuardStopInputFault n'est pas transmis.
Le bit GuardStopRequestStatus se remet a 0 si I'événement 4 a lieu dans un intervalle de 100 ms
6 apres I'événement 3. Si I'événement 4 se produit hors de l'intervalle de 100 ms, mais dans un
intervalle d'1 seconde apres I'evénement 3, alors le bit GuardStop RequestStatus retombe a 0 apres
lintervalle d'1 seconde suivant 'événement 3 (pas immédiatement a la suite de 'événement 4).
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Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité cablée

170

Codes de défaut

Ce manuel renvoie a la publication 2198-RD005, « Codes de défaut
du servovariateur Kinetix 5500 », pour les codes de défaut.
Téléchargez la feuille de calcul maintenant pour un acces hors ligne.

La Figure 73 montre a quel moment la discordance dans l'arrét sécurisé du
couple est détectée et quand GuardStopInputFault est affiché.

Figure 73 - Fonctionnement du systeme en cas de discordance entre les entrées d'activation
sécurisées

24V DC \

v DeC |

24V DC | |

SS_IN_CH! \ \

\

SS_IN_CHO

ovoc

GuardStopInputFault |

‘ 1Second

SafeTorqueOffInhibit

Lorsqu'une entrée de sécurité est désactivée, la seconde entrée doit également
étre désactivée, sinon un défaut est généré (voir Figure 74). Le défaut est
confirmé méme si la premiére entrée de sécurité est réactivée, sans que la
seconde entrée ne passe a I'état ON.

Figure 74 - Fonctionnement du systéme en cas de discordance momentanée entre les entrées
d'activation de la sécurité

40 3

SS_IN_CHO

ovoc

\
24V ¢ ‘ ‘
SS_IN_CHI \ 1

\ \

ovDe

GuardStoplnputFault |

1Second

SafeTorqueOffnhibit

ATTENTION : le défaut d'arrét sécurisé du couple est détecté sur demande
de la fonction d'arrét sécurisé du couple. Aprés avoir dépanné la fonction
STO ou effectué une maintenance pouvant affecter la fonction STO, la

! fonction STO doit étre exécutée pour en vérifier le bon fonctionnement.

IMPORTANT Le GuardStoplnputFault peut étre réinitialisé uniquement si les deux
entrées sont a 'état OFF pendant plus d'une seconde. Une fois que
I'exigence de réinitialisation de défaut a été satisfaite, une commande
MAFR dans l'application Logix Designer doit &tre émise pour réinitialiser
GuardGateDriveFault.
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Chapitre 9 Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité cablée

Probabilité de défaillance
dangereuse par heure

Données du connecteur
d"arrét sécurisé du couple

Les systémes liés a la sécurité sont classés comme fonctionnant en mode forte
sollicitation/continu. La valeur SIL d’un systéme a caractere de sécurité en
mode forte sollicitation/continu est directement liée a sa probabilité de
défaillance dangereuse par heure (PFH).

Le calcul de PFH est basé sur les équations de la norme CEI 61508 et montre les
valeurs de cas les plus défavorables. Le Tableau 72 fournit les données pour un
intervalle de test de 20 ans et démontre I'effet le plus défavorable de divers
changements de configuration sur les données.

IMPORTANT La détermination des parametres de sécurité suppose que le systeme
fonctionne en mode de forte sollicitation et que la fonction de
sécurité sera demandée au moins une fois tous les trois mois.

Tableau 72 - PFH pour intervalle de test de vérification de 20 ans

Description Valeur
PFH [1e-9] 0.35
Test de vérification (années) 20

Le connecteur a 10 broches est constitué de deux rangées paralléles de
5 broches pour la mise en cascade des connexions de sécurité entre variateurs
dans des configurations multi-axes.

Figure 75 - Orientation du brochage pour le connecteur d'arrét sécurisé du couple (ST0) a
10 broches

Pin1 H SB+
Mo se-
Ol
[ sc
D s

Tableau 73 - Brochage du connecteur d'arrét sécurisé du couple (ST0)

groche ST Description Signal

1 Signal positif de contournement de la sécurité. Connecter aux deux entrées de SB+
sécurité pour désactiver la fonction STO.

9 Signal négatif de contournement de la sécurité. Connecter au commun de SB-
sécurité pour désactiver la fonction STO.

3 Entrée STO 1(SS_IN_CHO) S

4 Entrée commun STO (SCOM) SC

5 Entrée STO 2 (SS_IN_CH1) 2
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Chapitre 9 Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité cablée

Cablage du circuit d'arrét
sécurisé du couple

Ce paragraphe fournit des recommandations pour le ciblage des connexions
d’arrét sécurisé du couple de votre variateur Kinetix 5500.

IMPORTANT Le National Electrical Code des Etats-Unis et les codes électriques
locaux ont la priorité sur les valeurs et les méthodes indiquées.

IMPORTANT  Pour améliorer la performance du systeme, faites passer les fils et les
cables dans les chemins de cables, tel que défini dans Détermination
des zones de parasitage a partir de la page 43.

IMPORTANT

Les broches ST0-1et ST0-2 (SB+ et SB-) sont utilisées pour désactiver la

fonction d'arrét sécurisé du couple. Lors du cablage du connecteur STO,
utilisez une alimentation externe 24 V pour le dispositif de sécurité
externe qui déclenche la demande d'arrét sécurisé du couple. Pour
éviter de compromettre les performances du systeme, n'utilisez pas la
broche ST0-1(SB+) comme source d'alimentation du dispositif de

sécurité externe.

Criteres de cablage de I'arrét sécurisé du couple

Le connecteur d’arrét sécurisé du couple (STO) se sert de la tension du ressort
pour sécuriser le fil. Appuyez sur la patte, sur le c6té de chaque broche, pour
insérer ou libérer le fil. Deux rangées de broches sont fournies pour les
connexions entre variateurs. Le fil doit étre en cuivre avec une capacité
nominale minimum de 75 °C (167 °F).

IMPORTANT  Les fils multibrins doivent étre munis d'embouts pour éviter les courts-
circuits, conformément au tableau D7 de la norme IS0 13849-1.

Variateur Kinetix 5500
Vue de dessus

Connecteur d'arrét sécurisé du couple |Section de fil Longueur de
(ST0) recommandée dénﬂdage ‘N,?r:e(ﬂar#ﬁ couple

Broche Signal mm? (calibre AWG) mm (in.)
STO-1 SB+
ST0-2 SB- .
$T0-3 N T 10(0,39) -0
STO-4 SC
ST0-5 S2

(1) Ce connecteur utilise la tension du ressort pour maintenir les fils en place.
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Fonctionnalité de I'arrét
sécurisé du couple

Lorsqu'il est utilisé avec des composants de sécurité appropriés, le circuit
d’arrét sécurisé du couple (STO) fournit une protection conforme a la norme
ISO 13849-1 (PLd), catégorie 3 ou conformément aux normes CEI 61508,

CEI 61800-5-2 et CEI 62061 (SIL CL2). Tous les composants de ce systéme
doivent étre choisis et installés correctement de fagon a garantir le niveau de
protection souhaité pour l'opérateur.

Le circuit d’arrét sécurisé du couple est congu pour désactiver en toute sécurité
tous les transistors de puissance de sortie. Vous pouvez utiliser le circuit
d’arrét sécurisé du couple en combinaison avec d’autres dispositifs de sécurité
pour atteindre la catégorie d’arrét o et une protection contre le redémarrage
prescrite dans la norme CEI 60204-1.

ATTENTION : Cette option convient uniqguement pour effectuer des travaux
mécaniques sur le systeme variateur ou sur la zone affectée d'une machine.
Elle nassure aucune sécurité au niveau électrique.

DANGER D’ELECTROCUTION : En mode d'arrét sécurisé du couple, des
tensions dangereuses peuvent étre toujours présentes au niveau du moteur.
Pour éviter un danger d'électrocution, coupez l'alimentation vers le systeme
et vérifiez que la tension est a zéro avant d'effectuer des taches
quelconques sur le variateur.

> [

ATTENTION : Le personnel responsable de 'application de systemes
électroniques programmables (PES) liés a la sécurité doit connaitre les
exigences de sécurité de I'application du systeme et avoir recu une
formation a l'utilisation du systeme.

>

Contournement de la fonctionnalité d"arrét sécurisé du couple

Les variateurs 2198-Hxxx-ERS ne fonctionnent pas sans circuit de sécurité ou
ciblage de contournement de la sécurité. Pour les applications qui ne
nécessitent pas la fonction d’arrét sécurisé du couple, vous devez installer des
fils de pontage pour contourner le circuit d’arrét sécurisé du couple.

Chaque variateur 2198-Hxxx-ERS est doté d’une fiche de cablage 10 broches
pour le cablage aux dispositifs de sécurité. Pour contourner la fonction de
sécurité, connectez ces signaux comme indiqué a la Figure 77. Avec les fils de
pontage installés, la fonctionnalité d’arrét sécurisé n’est pas utilisée.

Figure 77 - Cablage du contournement de l'arrét sécurisé du couple
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Mise en cascade du signal d'arrét sécurisé du couple

Le nombre total de variateurs dans un seul circuit de sécurité en cascade est

limité par I'intensité maximale admissible dans le cablage de sécurité mis en
cascade. Consultez le Tableau 75 pour connaitre le courant nominal par voie,
par variateur.

Figure 78 - Cablage de I'arrét sécurisé du couple en cascade

Dispositif de Premier variateur Variateur central Dernier variateur
équivalent T T 22 @m: @ Pin’ 93 Pint @u:
o QIO O] QIDIO
DO pRile ol JI%e
e ] OO OO

Caracteristiques du signal  Afin de maintenir la classification de sécurité, les variateurs Kinetix 5500 doivent
b omn e A Lo S Poome g L ) .
d'arrét sécurisé du coup|e étre 1n,stalles al intérieur de panneaux de commapdg protégés ou d’armoires
adaptées aux conditions environnementales du site industriel. La classe de
protection du panneau ou de 'armoire doit étre IP54 ou supérieure.

Tableau 75 - Caractéristiques du signal d'arrét sécurisé du couple

Description Valeur

Courant d'entrée <10 mA

Plage de tension d'entrée ACTIVEE |18 2 264 V c.c.

Tension d'entrée a 'état OFF, max.|5 V c.c.

Eg#rréaen’tngaexﬁtree 3 fétat ON, par 10 mA, chaque variateur U
Entrées de sécurité Intensité de désactivation
(par voie) d'entrée, max. 2mA

(aVdans<b5Vec.c.)

Largeur de réjection des

impulsions 700 ps

Alimentation externe SELV/PELV

P Isolation optigue et protection contre la tension
Type d'entrée inverse

(1) Le nombre maximum de variateurs mis en série avec un cablage d'arrét sécurisé du couple est de 50.

Pour des informations supplémentaires concernant les produits de sécurité
Allen-Bradley®y compris les relais de sécurité, les barrieres immatérielles et
les applications d'interverrouillage de porte, rendez vous sur le site
https://ab.rockwellautomation.com/Safety.
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Chapitre 10

Homologation

Kinetix 5500 Arrét sécurisé du couple - Sécurité
intéegrée

Les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2 sont équipés pour 'arrét sécurisé du
couple (STO) intégré. La fonction STO intégrée répond aux exigences du
niveau de performance e (PLe) et de la catégorie de sécurité 3 (CAT 3) selon
ISO 13849-1 et SIL 3 selon CEI 61508, CEI 61800-5-2 et CEI 62061.

Avec la sécurité intégrée, 'automate de sécurité GuardLogix® 5570 ou Compact
GuardLogix 5570 initie la commande d’arrét sécurisé du couple (STO) sur le
réseau EtherNet/IP™ et le servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 exécute la
commande STO.

Rubrique Page
Homologation 175
Description du fonctionnement 177
Probabilité de défaillance dangereuse par heure 178
Fonctionnalité d'arrét sécurisé du couple 179
Etat d'origine 179
Description du remplacement d'un variateur a sécurité intégrée 181
Remplacement d'un variateur & sécurité intégrée dans un systéme GuardLogix 182
Commandes directes de mouvement dans des systemes de commande de mouvement |184
Caractéristiques de I'arrét sécurisé du couple 189

Le groupe TUV Rheinland a approuvé l'utilisation des servovariateurs
2198-Hxxx-ERS2 avec arrét sécurisé du couple intégré dans les applications de
sécurité jusqu’au niveau de performance e (PLe) et catégorie 3 de la norme
ISO 13849-1 et SIL CL 3 selon les normes CEI 61508, CEI 61800-5-2 et

CEI 62061, dans lesquelles I'élimination de la puissance produisant le
mouvement est considérée comme étant I'état sécurisé.

Pour les homologations de produit actuellement disponibles aupres de
Rockwell Automation, rendez vous sur le site Internet rok.auto/certifications.

Considérations de sécurité importantes

L'utilisateur du systéme est responsable de ce qui suit :
. validation de tous les capteurs ou actionneurs connectés au systéme ;
« réalisation de I'évaluation des risques liés a la machine ;

« homologation de la machine selon le niveau de performance ISO 13849-1
ou le niveau SIL CEI 62061 souhaité ;

« gestion du projet et essai d’épreuve effectués selon ISO 13849.
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Exigences de I'application de sécurité

Les exigences d’application de sécurité incluent I'évaluation du taux de
probabilité de défaillance (PFH), les parametres de temps de réponse du
systéme et les tests de vérification fonctionnelle répondant aux criteres SIL 3.
Reportez-vous a Probabilité de défaillance dangereuse par heure, page 178,
pour plus d’informations sur la PFH.

La création, 'enregistrement et la vérification de la signature de sécurité font
également partie intégrante du processus de développement d’une application
de sécurité. Les signatures de sécurité sont créées par 'automate de sécurité.
La signature de sécurité est constituée d'un numéro d’identification, d’'une
date et d'une heure qui identifient de fagon unique la partie sécurité d'un
projet. Cette partie inclut tout le programme et les données de sécurité, ainsi
que la configuration des E/S de sécurité.

Pour les exigences du systeme de sécurité, notamment les informations sur le
numéro de réseau de sécurité (SNN), la vérification de la signature de sécurité
et les tests de vérification fonctionnelle, reportez-vous a la publication
1756-RM099 « GuardLogix 5570 Controller Systems Safety Reference Manual ».

IMPORTANT  Vous devez lire, comprendre et remplir les obligations détaillées dans
la publication 1756-RM099 avant de faire fonctionner un systeme de
sécurité qui utilise un automate GuardLogix et un
servovariateur 2198-Hxxx-ERS2.

Exigences de la catégorie 3 selon IS0 13849

Les composants relatifs a la sécurité doivent respecter les critéres suivants :

« Undéfaut unique de I'une de ces pieces n’entraine pas la perte de la
fonction de sécurité.

« Undéfaut unique est détecté lorsque les circonstances le permettent.

« Laccumulation de défauts non détectés peut entrainer la perte de la
fonction de sécurité et 'échec de la suppression de la puissance
génératrice de mouvement du moteur.

Définition de la catégorie d'arrét

La catégorie d’arrét o telle que définie dans la norme CEI 60204 ou l'arrét
sécurisé du couple tel que défini par la norme CEI 61800-5-2 est accompli par le
retrait immédiat de la puissance produisant le mouvement de I'actionneur.

IMPORTANT En cas de dysfonctionnement, la catégorie d'arrét la plus vraisemblable
est la catégorie darrét 0. Lors de la conception de I'application de la
machine, il faut tenir compte du temps et de la distance d'un arrét en
roue libre. Pour plus d'informations sur les catégories d'arrét, reportez-
vous a la norme CEI 60204-1.
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Description du
fonctionnement

Niveau de performance (PL) et niveau d'intégrité de sécurité (SIL)

Pour les systémes de commande relatifs a la sécurité, le niveau de performance
(PL), selon ISO 13849-1, et les niveaux SIL, selon CEI 61508 et CEI 62061,
incluent une évaluation de la capacité du systéme a exécuter ses fonctions de
sécurité. Tous les composants a caractére de sécurité du systéme de
commande doivent faire 'objet d’une évaluation des risques et d’'une
détermination des niveaux atteints.

Reportez-vous aux normes ISO 13849-1, CEI 61508 et CEI 62061 pour des
informations compleétes sur les exigences de détermination PL et SIL.

La fonctionnalité d’arrét sécurisé du couple (STO) fournit une méthode, avec
une probabilité de défaillance suffisamment basse, pour forcer les signaux de
commande du transistor de puissance a 'état désactivé. Lorsque la commande
d’exécution de la fonction STO est reque de automate GuardLogix, tous les
transistors de puissance de sortie du variateur quittent 'état passant. Cette
situation a pour conséquence l'arrét en roue libre du variateur. La
désactivation de la sortie du transistor de puissance ne fournit pas une
isolation mécanique de la sortie électrique requise pour certaines applications.

Le temps de réponse de la fonction STO du variateur 2198-Hxxx-ERS2 est
inférieur a 10 ms. Le temps de réponse est le délai entre le moment ot la
fonction STO du variateur regoit le paquet de sécurité intégrée avec une
requéte STO et le moment ot la puissance produisant le mouvement est retirée
du moteur.

Réinitialisation de I'état STO

Les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2 prennent en charge les types de
redémarrage manuel et automatique pour quitter I'état STO.

« Leredémarrage manuel indique qu'une transition de o a 1 sur le point
SO.Reset est nécessaire pour autoriser le couple apreés que le point
SO.SafeTorqueOff est passé deo a 1.

« Leredémarrage automatique indique que le couple est autorisé
uniquement en faisant passer le point SO.SafeTorqueOff de 0 a 1.
Le point SO.Reset est utilisé uniquement pour réinitialiser les défauts de
sécurité.

IMPORTANT Les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2 se mettent en état de défaut STO
si un défaut de la fonction STO est détecté.

Reportez-vous a la Figure 79 pour une description de la fonctionnalité de
redémarrage manuel de I'état STO 2198-Hxxx-ERS22.
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Figure 79 - Chronogramme du STO Kinetix 5500 - Redémarrage manuel
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Codes de défaut

Ce manuel renvoie a la publication 2198-RD005, « Codes de défaut
du servovariateur Kinetix 5500 », pour les codes de défaut.
Téléchargez la feuille de calcul maintenant pour un acces hors ligne.

Probabilité de défaillance Les systemes liés a la sécurité sont classés comme fonctionnant en mode forte

dangereuse par heure sollicitation/co.nt.inu‘. La valegr SIL d’gn systeme a caractere de sécurité en
mode forte sollicitation/continu est directement liée a sa probabilité de
défaillance dangereuse par heure (PFH).

Le calcul de PFH est basé sur les équations de la norme CEI 61508 et montre les
valeurs de cas les plus défavorables. Le Tableau 76 fournit les données pour un
intervalle de test de vérification de 20 ans et démontre leffet le plus
défavorable de divers changements de configuration sur les données.

IMPORTANT Ladétermination des parametres de sécurité suppose que le systeme
fonctionne en mode de forte sollicitation et que la fonction de
sécurité sera demandée au moins une fois tous les trois mois.

Tableau 76 - PFH pour intervalle de test de vérification de 20 ans

Description Valeur
PFH [1e-9] 1,54
Test de vérification (années) 20
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Fonctionnalité d'arrét Lorsquelle est utilisée avec des composants de sécurité appropriés, la

sécuriseé du coume fonctionnalité d’arrét sécurisé du couple (STO) garantit une protection
conforme a la norme ISO 13849-1 (PLe), catégorie 3 ou conforme aux normes
CEI 61508, CEI 61800-5-2 et CEI 62061 (SIL CL3). Tous les composants de ce
systeme doivent étre choisis et installés correctement de fagon a garantirle
niveau de protection souhaité pour 'opérateur.

La fonctionnalité d’arrét sécurisé du couple est congue pour désactiver en toute
sécurité tous les transistors de puissance de sortie. Vous pouvez utiliser la
fonctionnalité d’arrét sécurisé du couple en combinaison avec d’autres
dispositifs de sécurité pour atteindre la catégorie d’arrét o et une protection
contre le redémarrage conforme a la norme CEI 60204-1.

ATTENTION : Cette option est congue pour limiter la puissance produisant
le mouvement sur le systeme variateur ou sur la zone affectée d'une
machine. Elle nassure aucune sécurité au niveau électrique.

DANGER D'ELECTROCUTION : En mode d'arrét sécurisé du couple, des
tensions dangereuses peuvent étre toujours présentes au niveau du
variateur. Pour éviter un danger d'électrocution, coupez 'alimentation vers
le systeme et vérifiez que la tension est a zéro avant d'effectuer des taches
quelconques sur le variateur.

ATTENTION : Le personnel responsable de I'application de systemes
électroniques programmables (PES) liés a la sécurité doit connaitre les
exigences de sécurité de I'application du systeme et avoir regu une
formation a l'utilisation du systeme.

> B>

- [ . ., , e .
Etat d'origine Les servovariateurs 2198-Hxxx-ERS2 sont livrés dans leur état d’origine.

ATTENTION : Dans I'état d'origine, la puissance produisant le mouvement
est autorisée par la fonction d'arrét sécurisé du couple (ST0), sauf si une
configuration de connexion de sécurité intégrée a été appliquée au moins
une fois au variateur.

>

Dans I'état d'origine, vous pouvez configurer les servovariateurs 2198-Hoxxx-ERS2 :
« Sans automate de sécurité GuardLogix 5570 pour une application non
dédiée a la sécurité.
« Avecun automate de sécurité GuardLogix 5570 lorsque la fonction d’arrét
sécurisé du couple (STO) n’est pas requise.

Prise en charge de I'état d'origine

Lorsque la configuration de connexion de sécurité intégrée a été appliquée au
servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 au moins une fois, vous pouvez rétablir I'état
d’origine du variateur.

Suivez ces étapes pour rétablir 'état d’origine de votre servovariateur
2198-Hxxx-ERS22.

1. Effectuez un clic droit sur le £ £5 VO Configuration
servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 que LG Bockplanc 17000
s o . Eﬂ [011756-L735 Kinetix_5500_CIP_Safety
vous Vepez de cre_e/r e;'t choisissez § [1]1756-LTSP Kinetix_5500_CIP_Safety:Partner
Properties (Propriétés). 5 B [211756-EN2TR ENET L
o2 Ethernet

] 1756-EN2TR ENET 1
[l 2198-HO08-ERS2 UM_CIP_Drive
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2. Cliquez sur I'onglet Connection.
L'onglet Connection (Connexion) apparait.

.

B Module Properties: UM_EnetMod (2198-H008-ERS2 2.1) [= =] =]
| General | Connection I Safety I Time Sync I Module Irfo I Intemet Protocol | Port Configuration I Network I Associated Axes I Po|ita| i
M Requested Packet Interval (RP1) Connection over
e (ms) EtherNetiP
Motion 2.0 -+ Setby Mofion Group | Unicast &3
Safety Output 200 3| Setby Safety Task |Unicast &3
Safety Input 10.0 34 6.0-500.0 Unicast 3
Inhibit Module
[] Majer Fault On Controller If Connection Fails While in Run Mode
Module Fault
Status: Offline [ oK ] I Cancel Apply Help

3. Cochez Inhibit Module (Inhibition du module).
4. Cliquez sur Apply (Appliquer), puis sur 'onglet Safety (Sécurité).
L'onglet Safety (Sécurité) apparait.

.

E.] Module Properties: UM_EnetMod (2198-H008-ERS2 2.1) (===

| General I Connection | Safety I Time Sync I Module Info I Intemet Protocol I Port Corfiguration I Metwork I Associated Axes I Poy|ta]:

C i Packet | G i i Max Observed Bl

Type Interval (RP1) (ms) Time Limit (mz} Network Delay (ms)
Safety Input 10 £ 401 [ Resst Advanced...
Safety Output 20 60.0 | Reset

Configuration Ownership: _Local
[ Reset Ownership | «

Configuration Signature:
ID: d03a_ecd? (Hex)
Date: 1/ 3/2014

Time: | 1:21:21PM = 6082 ms

Status: Offline [ oK ] [ Cancel ] Apply Help

5. Dansle champ Configuration Ownership (Config. propriété), cliquez sur
Reset Ownership (Réinit. propriété).

IMPORTANT  Seul du personnel autorisé est habilité a tenter une
réinitialisation de la propriété (Reset Ownership).

Si une connexion active est détectée, la réinitialisation est rejetée.
6. Coupez et rétablissez I'alimentation du variateur.
Le variateur est dans son état d’origine.

IMPORTANT Silalimentation du variateur n'est pas coupée puis rétablie
aprés I'étape b, le variateur ne passe pas a |'état d'origine et
maintient la fonction STO.

IMPORTANT Lorsque le variateur revient a I'état d'origine, l'intégrité de
sécurité STO est perdue.
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Description du
remplacement d'un
variateur a sécurité
intégrée

Les automates GuardLogix conservent la configuration des dispositifs d’E/S et
peuvent télécharger la configuration sur le dispositif de remplacement.

IMPORTANT  Si un servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 était précédemment utilisé,
effacez la configuration existante avant de l'installer sur un réseau
de sécurité en réinitialisant le variateur a sa configuration d'origine.
Pour savoir comment procéder, reportez-vous a Prise en charge de
I'état d'origine, page 179.

Remplacer un servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 installé sur un réseau de
sécurité intégré est plus compliqué que de remplacer des dispositifs standard
en raison du numéro de réseau de sécurité (SNN).

Le numéro du dispositif et le SNN constituent 'identifiant du dispositif de
sécurité. Les dispositifs de sécurité ont besoin de cet identifiant plus complexe
pour éviter quun doublon de numéro de dispositif ne compromette la
communication entre les dispositifs de sécurité. Le SNN est également utilisé
pour assurer I'intégrité lors du téléchargement initial vers le

servovariateur 2198-Hxxx-ERSz2.

Lorsque l'application Logix Designer est en ligne, l'onglet Safety (Sécurité) dela
boite de dialogue Module Properties (Propriétés du module) affiche le
propriétaire actuel de la configuration. Lorsque le projet ouvert est
propriétaire de la configuration, Local est affiché.

Configuration Ownership: Local

« Communication error » s’affiche en cas d’échec de la lecture du module.
Reportez-vous a Remplacement d’'un variateur a sécurité intégrée dans un
systéme GuardLogix, page 182 pour des informations sur le remplacement
d’un variateur a sécurité intégrée.
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Remplacement d'un
variateur a sécurité
intégrée dans un systeme
GuardLogix

Lorsque vous remplacez un variateur a sécurité intégrée, le dispositif de
remplacement doit étre configuré correctement et son fonctionnement vérifié
par l'utilisateur.

ATTENTION : pendant le remplacement du variateur ou le test fonctionnel,
la sécurité du systeme ne doit dépendre d'aucune partie du variateur
affecté.

A\

Dans l'application Logix Designer, deux options de remplacement de variateur
de sécurité sont disponibles dans 'onglet Safety (Sécurité) de la boite de
dialogue Controller Properties (Propriétés de 'automate) :

« Configure Only When No Safety Signature Exists (Configurer seulement
en 'absence de signature de sécurité)

«  Configure Always (Toujours configurer)

Figure 80 - Options de remplacement du variateur de sécurité

@ Controller Properties - UM_SafetyController = @

General I Major Faults I Minor Faults I Date/Time I Advanced I SFC Bxecution I Project |

Safety™ | Monvolatile Memory I Capacity I Security I Alarm Log |
Safety Application: Unlocked Safety Lock/Unlock...
Safety Status:
Safety Signature: Generate &

Delete -

[ Protect Signature in Run Mode
When replacing Safety 1/0:

@ Configure Only When No Safety Signature Exsts

*) Configure Always

OK ][ Cancel ][ pply |[ Hep

Configure Only When No Safety Signature Exists (Configurer
seulement en I'absence de signature de sécurité)

Ce réglage indique a 'automate GuardLogix de configurer automatiquement
un variateur de sécurité uniquement lorsque la tiche de sécurité ne comporte
pas de signature de tiche de sécurité et que le variateur de remplacement est
en condition d’origine, ce qui signifie qu'un numéro de réseau de sécurité
n’existe pas dans le variateur de sécurité.

Sila tache de sécurité posséde une signature de taiche de sécurité, 'automate
GuardLogix configure automatiquement le dispositif ’E/S CIP Safety™ de
remplacement uniquement si les conditions suivantes sont remplies :

« Ledispositif dispose déja du numéro de réseau de sécurité correct.
« Ledétrompage électronique du dispositif est correct.
« Lastation oul'adresse IP est correcte.

Pour des informations détaillées, consultez la publication 1756-UMo022,
« GuardLogix 5570 Controllers User Manual », ou la publication 1769-UMo22,
« Compact GuardLogix 5370 Controllers User Manual ».
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Configure Always (Toujours configurer)

Lorsque la fonctionnalité Configure Always (Toujours configurer) est activée,
I'automate recherche et se connecte automatiquement a un variateur de
remplacement répondant a toutes les exigences suivantes :

« Lautomate dispose de données de configuration pour un variateur
compatible a cette adresse réseau

« Levariateur est en mode STO cablé ou possede un SNN correspondant a
la configuration

configurer) uniguement si le systeme de commande de sécurité intégré
dans son intégralité n'est pas utilisé pour maintenir le comportement SIL 3
lors du remplacement et du test fonctionnel d'un variateur Kinetix 5500. Ne
placez pas de variateurs en mode STO cablé sur un réseau de sécurité
intégré lorsque la fonctionnalité Configure Always est activée.

Si I'on compte sur d'autres composants du systeme de commande de
sécurité intégré pour maintenir SIL 3, assurez-vous que la fonctionnalité
Configure Always de I'automate est désactivée.

Il vous incombe de mettre en ceuvre un processus pour vous assurer que les
fonctionnalités de sécurité appropriées sont maintenues pendant le
remplacement du dispositif.

2 ATTENTION : Activez la fonctionnalité Configure Always (Toujours

réseau de sécurité intégrée lorsque la fonctionnalité Configure Always
(Toujours configurer) est active, a moins de respecter scrupuleusement la
procédure de remplacement de dispositif décrite dans le manuel utilisateur
GuardLogix approprié pour votre automate Logix 5000™.

+ GuardLogix 5570 Controllers User Manual, publication 1756-UM022

» Compact GuardLogix 5370 Controllers User Manual, publication_1763-UM022.

2 ATTENTION : N'incorporez pas de dispositifs en condition d'origine dans un
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Commandes directes de
mouvement dans des
systemes de commande de
mouvement

Vous pouvez utiliser la fonctionnalité de commande directe de mouvement
(MDC) pour lancer un mouvement pendant que 'automate est en mode
Programmation, indépendamment du code d’application exécuté en mode
d’exécution. Ces commandes vous permettent d’exécuter diverses fonctions,
par exemple déplacer un axe, déplacer un axe par a-coups ou prendre l'origine
d’un axe.

Une utilisation typique peut impliquer un circuit intégrateur de machine
testant différentes parties du systéme de mouvement pendant la mise en
service de la machine ou un ingénieur de maintenance, dans certains scénarios
restreints conformément aux procédures de fonctionnement siires de la
machine, souhaitant déplacer un axe (un convoyeur, par ex.) pour éliminer un
bourrage avant de reprendre le fonctionnement normal.

ces regles concernant le mode Run (Exécution) et le mode Program

(Programmation).

« Seul un personnel autorisé et formé ayant une connaissance du
fonctionnement siir de la machine devrait étre autorisé a utiliser les
commandes directes de mouvement.

« Des méthodes de supervision supplémentaires, telles que le retrait de la clé
du sélecteur de I'automate, doivent étre utilisées pour maintenir lintégrité
de sécurité du systeme apres le retour de 'automate de sécurité en
mode RUN

2 ATTENTION : pour éviter des blessures ou des dommages matériels, suivez

Description du contournement STO en utilisant les commandes
directes de mouvement

Si une connexion Sécurité seule entre 'automate de sécurité GuardLogix et le
servovariateur 2198-Hxxx-ERS2 a été établie au moins une fois apres la
réception du variateur de 'usine, par défaut le variateur n’autorise aucun
mouvement lorsque 'automate de sécurité est en mode Programmation.

En effet, la tiche de sécurité n’est pas exécutée lorsque I'automate de sécurité
GuardLogix est en mode Programmation. Ceci concerne les applications
exécutées dans un seul automate de sécurité (avec connexions Mouvement et
Sécurité). Lorsqu’un variateur a sécurité intégrée possede une connexion de
mouvement avec un automate standard et une connexion de sécurité distincte
avec un automate de sécurité double, 'automate standard peut passer en mode
Programmation pendant que I'automate de sécurité reste en mode Exécution
et continue l'exécution de la tiche de sécurité.

Cependant, les systemes variateur 2198-Hxxx-ERS2 sont congus avec une
fonctionnalité de contournement pour la fonction STO dans les configurations
a un seul automate de sécurité. Vous pouvez utiliser la fonctionnalité MDC
pour autoriser le mouvement tout en suivant toutes les étapes nécessaires et
prescrites conformément aux procédures de sécurité de fonctionnement de
votre machine.

via l'utilisation de MDC lorsque I'automate est en mode Programmation.
Dans I'application Logix Designer, vous devez acquitter les messages qui
avertissent que le variateur contourne la fonction STO et qu'un mouvement
involontaire peut se produire. Le variateur a sécurité intégrée ne répond
pas a la demande de la fonction STO si le mode MDC est activé.

ATTENTION : Il vous incombe de maintenir l'intégrité de la sécurité de la
machine lors de I'exécution de commandes directes de mouvement. Une
alternative consiste a fournir une logique a relais pour le mode Maintenance
de la machine qui laisse 'automate en mode Exécution avec des fonctions
de sécurité exécutées.

2 ATTENTION : tenez compte des conséquences de permettre le mouvement
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Messages d'avertissement de I'application Logix Designer

Lorsque 'automate est en mode Exécution, exécutant les fonctions de sécurité,
le variateur 2198-Hxxx-ERS2 suit les commandes qu’il regoit de 'automate de
sécurité. Etat de sécurité = En marche, Etat de 'axe = Arrété/En marche,
comme indiqué dans la Figure 81.

Figure 81- Indications d'état de sécurité lorsque I'automate est en mode Exécution (exécution d’une

tache de sécurité)
% Motion Direct Commands - axisl:2 felleE=ss
Commands: Motion Axis Step
| & 63 Moton State | Ads: s ~ [
Qe MSO
Qe MSF Label | Operand |
Qs MASD Stop Type A |
Qe MASR 3 Change Decel No
% MDO Uecel nate
Qe MDF
@ MDS
Qe MAFR
=3 Motion Move

od MAS |
Q@ MAH
Qe MA)
Qo MAM
Q@ MAG
Qe MCD 1\ DANGER: Executing motion command with controller in
Qs MRP Program or Run Mode may cause ads motion.
Qe MGS ) )
Qe MGSD Axis State: Stopped Safety State: Running
Qe MGSR Axis Fault: No Fauls
$ i _| StatInhibred:  Not Inhibed

[ Motion Group Shutdown_| ((Eecse ] [ Cose | [ b |

Lorsque 'automate passe en mode Programmation, le variateur a sécurité
intégrée est en état de sécurité (couple non autorisé). Etat de sécurité = Pas en
marche, Etat de 'axe = Démarrage inhibé, comme indiqué dans la Figure 82.

Figure 82 - Indications d'état de sécurité apres le passage de I'automate en mode Programmation

Bl (e e = o<
Commands: Motion ServoOn

T aemso | A adst - i}
Ty MSF —
Tp MASD ‘

T MASR
@ MDO
Qe MDF E
e MDS
T MAFR
=-(Z3 Motion Move
Ty MAS
T MAH
T MA)
Ty MAM
Ty MAG

@y MCD
B MDD ~| 4\  DANGER: Executing motion command with controller in
Program or Run Mode may cause axis motion.

Axis State: Start Inhibited Safety State: Mot Running
Axis Fault: No Faults
Start Inhibited: SafeTorqueCFffactivelnhibit

[Hoﬁon&upﬂuhdwn ] [ Execute ] [ Close ] [ Help ]
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Lorsque vous émettez une commande directe de mouvement sur un axe pour
produire un couple en mode Programmation, par exemple MSO ou MDS, avec
la connexion de sécurité présente sur le variateur, un message d’avertissement
s’affiche avant I'exécution de la commande directe de mouvement, comme
indiqué dans la Figure 83.

Figure 83 - Invite de contournement STO lorsque I'automate de sécurité est en mode
Programmation

Logix Designer

Drive is not in correct state to allow requested operation on '[Axis_01]".

Safety controller is in Program Mode and Safe Torque Off is actively
preventing motor torque. Safe Torque Off may be bypassed to permit
motor torque. Ensure that preventative measures are in place to
maintain safety integrity of machinery.

Do you want to permit motor terque while safety controller is in
Program Mode and perform the operation?

L'avertissement de la Figure 83 s’affiche la premiére fois qu'une commande
directe de mouvement est envoyée.

Apres avoir confirmé le message d’avertissement en cliquant sur YES (Oui), le
variateur autorise le couple et un message d’avertissement apparait dans le
logiciel, comme indiqué dans la Figure 84. Etat de sécurité = Pas en marche
(couple autorisé), Etat de 'axe = Arrété/En marche, Avertissement persistant =
Arrét sécurisé du couple contourné.

IMPORTANT Basculez l'automate en mode Exécution pour quitter le mode
Commande directe de mouvement avec contournement de la
fonction STO.

Figure 84 - Indications d'état de sécurité aprés le passage de I'automate en mode Programmation
(exécution de MDC)

®% Motion Direct Commands - axisl:2 E] [5]
Commands: Motion ServoOn
[ @9 MSO o | Pods: adis1 v [:J
Qe MSF
@y MASD
@y MASR
@ MDO
@y MDF
Qe MDS
@y MAFR
—=-(Z3 Motion Move
Qe MAS
Qe MAH
Ty MAd
Qe MAM
Qe MAG

B MCD
@ MED T | 4\  DANGER: Executing motion command with controller in
Program or Run Mode may cause axis motion.

N éafe Torgue OFf bypassed )
Axis State: Stopped Safety State: Not Running (Torque Permitted)

=

m

Axis Fault: No Faults
Start Inhibited: Mot Inhibited

Motion Group Shutdown ; [ Execute ] i Close ] [ Help ]
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IMPORTANT Le texte du message d'avertissement persistant « Safe Torque 0ff
bypassed » apparait lorsqu'une commande directe de mouvement
est exécutée.

Le message d'avertissement persiste méme apres la fermeture et la
réouverture de la boite de dialogue tant que le variateur a sécurité
intégrée est en mode STO Bypass (Contournement STO).

Ce message d'avertissement est supprimé uniquement lorsque le
variateur a sécurité intégrée est remis en état de sécurité.

Couple autorisé dans un environnement multi-postes de travail

L'avertissement de la Figure 85 s’affiche pour informer un deuxiéme utilisateur
travaillant dans un environnement multi-postes de travail que le premier
utilisateur a placé le variateur a sécurité intégrée dans I'état STO et que 'action
en cours est sur le point de contourner I'état STO et d’autoriser le couple.

Figure 85 - Invite de contournement STO quand une MDC est émise dans un environnement multi-

postes de travail
: o]

Drive is permitting motor torque while the safety controller is in Program Mode

RSLogix 5000

£ l.‘\_

Safe Torque Off safety function is currently bypassed,

Do you want to perform requested operation in this state?

| | T

Icdne d'avertissement et texte dans Axis Properties

En plus des autres avertissements qui nécessitent d’étre acquittés, 'application
Logix Designer affiche également des icones d’avertissement et des messages
d’avertissement persistants dans d’autres boites de dialogue des propriétés de
I'axe lorsque le variateur a sécurité intégrée est en mode de contournement de
la fonction STO.

Figure 86 - Indications d'axe et d'état de sécurité dans la boite de dialogue Hookup Services
(Services de raccordement)

Foca State Stopped Safety Stte: Mok Running (Torque Permitted)
Manual Tune... | Ay Safe Torque Off bypassed | oK Cancel ’ Help
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Figure 87 - Indications d'axe et d'état de sécurité dans la boite de dialogue Motion Direct Commands
(Commandes directes de mouvement)

,?
8

. @ MaFR
=23 Motion Move
. Qe mas

-G MAH

-G MAM

B MAG

B¢ MCD

@ MRD pe _ﬁ DANGER: Executing motion command with controller in
Program or Run Mode may cause axis motion.

A\ Safe Torque Off bypassed
Axis State: Stopped Safety State: Not Running (Torque Permitted)
Axis Fault: No Faults
Start Inhibited: Mot Inhibited

[ otonGroup Sutionn | Coswe ) Com ) e )

Figure 88 - Indications d'axe et d'état de sécurité dans la boite de dialogue Motion Console

(Console de mouvement)
[a g |_g_n,@,m
Manual Tuning | Reset i Motion Genera More Commands...
« gwm'“’": 18.52124 {J  Herty | Commands - Motion SevoOn
E 0.0 2.0 S Mso
ystem 2 : Qe MSF
g galu'u: 10 O b3 Qe MAH
. 0.8 L5 Qs MAJ
) Tuning Config Qe MAM
Position Loop Qe MAS
Loop Bandwidth: 18.52124 T *Hertz Qe MDS
Integrator Bandwidth: 0.0 T eHertz e
Integrator Hod: ¢ [
Error Tolerance: 0.94524145 -5~ +Position Units 1\ DANGER: Executing motion command with controller in
Velocity Loop = Program or Run Mode may cause ads motion.
Loop Bandwadth: 74.08496 o eHertz Exacution Emor. 1\ Safe Torque Off bypassed
Integrator Bandwidth: 0.0 L eHertz Axis State: Stopped  Safety State: Mot Running (Torque Permitted)
Integrator Hoid: . Auds Faul: No Fauls
Error Tolerance: 26317974 - «Position Units/s Start Inhibited:  Not Inhibked
1\ DANGER: Tuning may result in unstable axis motion. [ Exscute I I Disable Axs ]
(% Addtional Tune )
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Considérations sur la sécurité fonctionnelle

mode Programmation, le développeur de I'application doit prendre en
compte les implications de l'autorisation de mouvement par des
commandes directes de mouvement et envisager de développer une
logique pour les opérations de maintenance en temps d'exécution afin de
répondre aux exigences des procédures de sécurité.

2 ATTENTION : avant que le travail de maintenance puisse étre effectué en

mouvement sont utilisées en mode Programmation et que la fonction STO
n'est pas disponible.

Les commandes directes de mouvement émises lorsque 'automate est en
mode Programmation entrainent le contournement de la condition STO Active.
[ vous incombe de mettre en ceuvre des mesures préventives
supplémentaires afin de maintenir lintégrité de la sécurité de la machine lors
de I'exécution des commandes directes de mouvement en mode
Programmation.

2 ATTENTION : Le mouvement est autorisé lorsque les commandes directes de

d'acces non autorisé ou de mouvement inattendu lors d'un acces autorisé,
remettez I'automate en mode Exécution et retirez la clé avant de laisser la

2 ATTENTION : pour éviter des blessures et des dommages matériels en cas
machine sans surveillance.

Caractéristiques delarrét  Afin de maintenir la classification de sécurité, les variateurs Kinetix 5500

sécurisé du couple doivent étre installés a 'intérieur de panneaux de commande protégés ou
d’armoires adaptées aux conditions environnementales du site industriel. La
classe de protection du panneau ou de I'armoire doit étre IP54 ou supérieure.

Tableau 77 - Caractéristiques réseau de I'arrét sécurisé du couple

Description Valeur Nom de point Logix Designer
RPI de connexion de sécurité, min 6 ms -
Connexions de bloc d’entrée 3 -
Connexions de I'assemblage de sortie 1 -

Prise en charge de demande ouverte de

sécurite intégrée Demandes de type 1et type 2 |—

Bit 0 : Défaut de sécurité Axis.SafetyFaultStatus

Bit 1: Requéte de
réinitialisation de la sécurité

Bit 2 : Réinitialisation de la
sécurité requise

Bit 3 : Arrét sécurisé du
couple actif

Bit 4 : Arrét sécurisé du
couple désactivé

Bits 5 a 31 : Indéfinis (0) -
Bit 1: Défaut noyau de

Axis.SafetyResetRequestStatus

Axis.SafetyResetRequiredStatus
Etat de sécurité d'axe

Axis.SafeTorqueOffActiveStatus

Axis.SafeTorqueDisabledStatus

sécurite Axis.SafetyCorefFault
Défauts de sécurité d'axe Bit 3 : Défaut arrét sécurisé .
du couple Axis.SafeTorqueOffFault

Tous les autres : Indéfinis (0) |—
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Tableau 78 - Caractéristiques de I'arrét sécurisé du couple

Description

Attribut de I'instance

Valeur

Nom de point Logix Designer

Assemblage entrée de
sécurité

0X1A0

Bit 0 : Couple désactivé

Drv:Sl.TorqueDisabled

Bit 6 : Défaut de sécurité

Drv:Sl.SafetyFault

Bit 7: Réinitialisation requise

Drv:Sl.ResetRequired

Assemblage sortie de
sécurité

0X180

Bit 0 : Sortie arrét sécurisé
du couple

Drv:S0.SafeTorqueOff

Bit 7: Requéte de
réinitialisation

Drv:S0.Reset
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Annexe A

Schémas d'interconnexion

Cette annexe fournit des exemples de cdblage et des schémas fonctionnels de
systéme pour vos composants systeme Kinetix® 5500.

Rubrique Page

Notes sur les schémas d'interconnexion 191

Exemples de cablage d'alimentation 192

Exemples de cablage de partage de bus 194

Exemple de cablage de la résistance de freinage 196

Kinetix 5500Exemples de cablage de servovariateur et de moteur rotatif 197

Kinetix 5500Exemples de cablage de variateur et d'actionneur linéaire 199

Schémas fonctionnels du systeme 203
Notes sur les schémas Cette annexe fournit des exemples de cablage afin de vous aider a cablerle
d'interconnexion systéme variateur Kinetix 5500. Ces notes s’appliquent aux exemples de

ciblage des pages ci-apres.

Tableau 79 - Notes relatives aux schémas d'interconnexion

Note |Information

1 Pour les caractéristiques de cablage d'alimentation, reportez-vous aux Crtiteres de cablage, page 80.

2 Pour les tailles de fusible d’entrée et de disjoncteur reportez-vous a Choix du disjoncteur/fusible, page 33.

3 Un filtre de ligne c.a. (CEM) est requis pour la conformité CEM. Placez le filtre de ligne aussi prés que possible du variateur et n'acheminez pas de cables tres
parasités dans le chemin de cables. S'il est inévitable d'acheminer dans le chemin de cables, utilisez un cable blindé avec le blindage mis a la terre sur le chassis
du variateur et le boitier du filtre. Pour les caractéristiques du filtre de ligne c.a., consultez la publication KNX-TD003, « Kinetix 5700, 5500, 5300, and
5100 Servo Drives Specifications Technical Data ».

4 Un bornier est requis pour réaliser les connexions.

5 Une bride pour cable blindé doit étre utilisée pour la conformité CE.

6 Une connexion de terre PE reliée au panneau doit étre utilisée pour répondre aux exigences CE.

7 Par défaut, le connecteur c.c. est recouvert par une protection défongable. Enlevez la protection défongable pour insérer le connecteur en T du bus c.c. et les
barres omnibus. Ne raccordez pas de cablage discret aux bornes du bus c.c.

8 La résistance de freinage interne est cablée au connecteur RC par défaut. Enlevez les cables de la résistance de freinage interne pour fixer les cables de la
résistance de freinage externe.

9 La configuration par défaut pour les vis de terre consiste a mettre I'alimentation a la terre du c6té du site utilisateur. Pour une alimentation sans mise a la terre
ou avec une phase mise a la terre, enlevez les vis. Pour plus d'informations, reportez-vous a Détermination de la configuration de I'entrée d'alimentation, page 73.

10 ATTENTION : le constructeur de machines est responsable de la mise en application des circuits de sécurité et de

I'évaluation des risques. Veuillez consulter les normes internationales CEl 62061 et IS0 13849-1, en vous référant aux
/\ catégories d'estimation et de performance de sécurité.
n Pé!r les c&actéristiques du cable moteur, consultez la publication KNX-TD004, « Kinetix Rotary and Linear Motion Cable Specification Technical Data ».
12 Références de moteur Kinetix : les codeurs MPL-A15xx...MPL-A45xx, MPM-ATI5xx...MPM-AT30xx, MPF-A3xx...MPF-Ak4bxx, MPS-Axxx, MPAR-Axxx,
MPAS-Axxxet LDAT-Sxx-xBx utilisent I'alimentation +5 V c.c.

13 Références de moteur Kinetix : les codeurs MPL-Bxx, MPL-Abxx, MPM-Bxx, MPM-A165xx...MPM-A215xx, MPF-Bxx, MPF-Abxx, MPS-Bxxx, MPAR-Bxxx, MPAS-Bxxx et
LDAT-Sxx-xDx utilisent I'alimentation +9 V c.c.

14 Les braches de connexion de frein sont étiquetées plus (+) et moins (-) ou F et G respectivement. Les broches du connecteur d'alimentation sont étiquetées U, V,
Wet L (GND)ou A, B, C et L (D) respectivement.

15 Les actionneurs linéaires Kinetix LDAT n‘ont pas d'option de frein, donc seuls les cébles d‘alimentation moteur 2090-CPWM7DF-xxAAxx ou 2090-CPWM7DF-xxAFxx

sappliquent.
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Exemples de cablage Vous devez fournir les composants d’entrée d’alimentation. Les filtres de ligne
UNT : monophasée et triphasée sont cablés en aval de la protection des circuits.
d’alimentation P P P

Exemples de cablage du variateur mono-axe

Figure 89 - Kinetix 5500Cablage d'alimentation de variateurs (fonctionnement triphasé)

Variateurs 2198-Hxxx-ERSx Kinetix 5500
Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191
Bus de terre de I'armoire relié a la terre * [ Terre protectrice PE
O L ]
Chassis [T | Note 6
Note 4 T It 7 9
imentation
24\ ¢.c. 1 24V_COM | Connecteur Bride de Note 5
fournie par le 2Ly d'alimentation de la A
client * . commande (CP) blindage
du cable
A
4 v 3 Connexions d'alimentation
N . I Connecteur v triphasée du moteur
Filtre de ligne =_I¢ 1 o . 2
1952 264 V c.a. eff. ou Tt ca.triphasé — 13 | guntrse sucteyr  U2limentation moteur (MP) | W ] Note T
3242528 V c.a. eff. T 2198-DBxx-F |2 12 | ca.(IPD) + —y
Entrée triphasée Note 3 1
Notes 1,2 T — U
Protection des circuits *
Note 2
Connecteur de | MBRK - 2 MBRK - Connexions de
R s I L
¢ Note 7
Connexions de
Connecteur [ s |- ¢ DATA+/EPWR+ retour moteur
DC+ Connecteur e résistance 4 retour moteur (MF) =~ 2_( DATA -/EPWR- (voir Figure 97)
SH de freinage (RC)
Résistance de
freinage interne N 1
Note 8 Connecteur oo 2 Connexions d'enregistrement
dentrée TOR(10D) 3 et d'entrée d'origine
N2 —X
* Indique un composant fourni par lutilisateur SHLD l'—(
Vis de mise a la terre
Note 9

@@
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Figure 90 - Kinetix 5500 Cablage d'alimentation de variateurs (fonctionnement monophasé)

2198-H003-ERSx, 2198-H008-ERSxou 2198-HO15-ERSx
Pour plus dinformations, consultez le tableau de la page 191 Variateurs Kinetix 5500
Bus de terre de I'armoire relié a la terre * [ Terre protectrice PE
Chassis © | Noteb
3 |
Note &4 - -
Al tat
'ﬂe\? Ca.c|.0n 12 24V_COM | Connecteur Bride de Note 5
fournie par d'alimentation de la r
Iutilisateur * 24V ( de (CP) blindage
du cable
T .
4 v 3 Connexions
i ; d'alimentation
Filt | —1 + Connecteur alimen
lre de ligne ™5 Connecteur d'alimentation moteur (MP) w |2 trip du
c.a. triphasé L3 | dientrée secteur 7 moteur
195264 V c.a. eff. 298-0BxxF |29 | ca.(IPD) L
‘ : T Note 11
Entrée monophasée Note 3 1 w
Notes 1,2 T —
Protection des
circuits *
Note 2 2 - .
Connecteur de | MBRK - MBRK - Connexions de
0C+ (Cnoenr;’(;gtpeﬁqrudeeplgsacdc.(DC) frein moteur (5C) MBRK + ! MBRK +3] | frein moteur
0C- fonctionnement
monophasé)
Connecteur [~ ps 1_< M&onnexions de
DC+ Connecteur de résistance  de retour moteur (MF) —— 2 DATA -/EPyR. Fetour moteur (voir
de freinage (RC) . << - Figure 97)

Résistance de
freinage interne
Note 8

1
Connecteur il 2 Connexions d'enregistrement

d'entrée TOR(I0D) comM 3—< et d'entrée d'origine
N <
Vis de mise a la terre
© Note 9
@

A
Figure 91 - Module condensateur Kinetix 5500

* Indique un composant fourni par ['utilisateur

SHLD ——<

IVariateur 2198-Hxxx-ERSXx Module condensateur
Kinetix 5500 2198-CAPMOD-1300
Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191
Eautsetrj;tsrre de 'armoire relié a [ Terre protectrice PE
o @ | Note6
8 | Terre protectrice PE
Chassis ["_| Noteb
g |
Note Alimefntatipn +24I v 2 24V_COM 24V_COM| Connecteurs
c.c. fournie par e gy o d'alimentation de la
client commande (CP)
Filre de ligne —;' <+ | Les connexions du
195264V c.a. eff. ot >———T—— 20 L8 3| moteur, dentrée TOR et 12 Sortie  relais vers
WassVeaet. St oot [ o ;| defreinage ne son pas otat o et AT paytomate Logix 5000
Entrée triphasée Note 3 1 indiquées pour plus de RELAY:—> pour surveiller [tat du
Notes1,2 > — L1 | clarte. module condensateur.
Protection des
circuits *
Note 2
DC+ DC+ Connecteurscde
C- 0 bus c.c. (DC)
Connecteurs de barre Connecteurs de barre
* Indique un composant fourni par l'utilisateur collectrice collectrice
2198-HOX0-ADP-IN 2198-HOx0-DP-T
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Exemples de cablage de partage de bus

Pour les configurations de partage de bus, utilisez le systeme de connexion de

bus partagé 2198-Hoxo-xx-x pour prolonger I'alimentation d’un variateur a
l'autre.

Figure 92 - Variateurs Kinetix 5500 avec bus c.a. partagé

Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx
Kinetix 5500 Kinetix 5500 Kinetix 5500
Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191
Terre protectrice PE
Bus de terre de farmoire relié ® | Note Bp
5 alaterre* - Terre protectrice PE
g o | Terre protectrice PE L | Nowed
Chassis [® [ Noteb
o
Alimentati 2
T aoon 240_COM 24V_COM 247.coM | Connecteurs
Note 4 fournie par ! 24V oY T d'alimentation de
I’utilisateﬂr * la commande (CP)
— + +
X iltre de ligne | 3 — = =
o A i ot >——C T ca tiphasé [—, | 1 E Ls_| Comnectewrs
Eat 28 F}?‘ eff. 9198-DBxe-F o 0 n (lFsS)ree riphasée
ntrée triphasée T Note 3 1
Notes1,2 > ——T T— — 1 L1 1
Protection des
circuits *
Note 2
DC+ DC+ DC+ Connecteurs de
C T - bus c.c. (DC)
) N Connecteurs de barre Connecteurs de barre
* Indique un composant fourni par futilisateur collectrice Connecl;tlel::crtsﬁd;barre collectrice
2198-H0X0-ADP-IN 2198-H0x0-AP-T 2198-H0X0-AP-T
Figure 93 - Variateurs Kinetix 5500 avec bus c.a./c.c. partagé
Pour plus dinformations, consultez e tableau de la page 191 Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx
' ’ Kinetix 5500 Kinetix 5500 Kinetix 5500
T tectrice PE
Bus de terre de I'armoire relié ® Neortreeﬁpro ectiee
alaterre® [ Terre protectrice PE
o hd Note 6
g [ | Terre protectrice PE L
Chassis [ | Noteb
o
i i 2
Notes | Mimentation [ 24 CON 24V_CON 24V_CON SP’I‘."Eth“{.S )
. alimentation de
I’mﬂir:;?e%?r* hall el 24V la commande (CP)
Filtre de I {1 < I
1953342245\48&\/3‘0 eaff.e?fu P | B é ar.etri;hlagsne'e L 3 13 13 | Connecteurs dentrée
Entrée triphasée >—L_TH—1 2198-0BucF L2 2 g | triphasée (IPD)
Notes1,2 > m—T— M3 | 15 0 K]
Protection des
circuits *
Note 2
DC+ DC+ DC+ Connecteurs de
0C- - Do | busce. (nc)
Cunnectlelzurs de barre Connecteurs de barre Connecteurs de barre
) R collectrice collectrice collectrice
* Indique un composant fourni par ['utilisateur 2198-H0X0-ADP-IN 2198-HOX0-ADP-T 2198-HOX0-ADP-T
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Figure 94 - Variateurs Kinetix 5500 avec bus c.c. partagé (bus commun)

Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx
Kinetix 5500 Kinetix 5500 Kinetix 5500
Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191
Terre protectrice PE
Bus de terre de I'armoire relié ° Note ap
5 alaterre * | Terre protectrice PE
g o | Terre protectrice PE [ | NoteB
Chassis [® | Noteb
oT——
Alimentation 2
%4\ c.c. 24V_COM 24V_COM ov_com| Connecteurs
Note 4 fournie par 1 oY 2 20 d'alimentation de
['utilisateur * i e - la commande (CP)
I - + +
X iltre de ligne = = =
1953; 35@4;? eff. ?fu > T ca triphagsé 21713 | Connecteur dentrée L3 L3
aszo v .. ell. T T+ 298-DBxx-F | 2] 12 | triphasée (IPD) 12 12
Entrée triphasée Note 3 1
Notes1,2 >——T__TH— — U 1 ]
Protection des
circuits *
Note 2
DC+ DC+ DC+ Connecteurs de
0C- 0C- 0C- bus c.c. (DC)
. S Connecteurs de barre Connecteurs de barre Connecteurs de barre
* Indique un composant fourni par l'utilisateur collectrice collectrice collectrice
2198-H0X0-ADP-IN 2198-H0x0-DP-T 2198-H0x0-DP-T

Figure 95 - Variateurs Kinetix 5500 avec bus c.a./c.c. hybride partagé

Pour plus dinformations, consultez le tableau de la page 19 Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx Variateur 2198-Hxxx-ERSx
' E Kinetix 5500 Kinetix 5500 Kinetix 5500
Terre protectrice PE
Bus de terre de I'armoire relié ® Note ap
5 alaterre ™ | Terre protectrice PE —
@ | Note6
g [ | Terre protectrice PE L] Note
Chassis [2 | Noteb
oT——
Alimentation 2
Note 4 24\ c.c. ] 24V_COM 24V_COM 24V_COM guarlllrrfecrt\?:trlf:n de
foe P, bl <240 2V | |a commande (CP)
Filtre de I {1 < I
1952264V caeff. o > ca iphast [—] L3 [3 | Connecteur dentrée E
3242528 V c.a. eff. 2198-DBxx-F |2 B 0 triphasée (IPD) 5}
Entrée triphasée 2 T Note 3 1
Notes1,2 >—I T — u ] K]
Protection des
circuits *
Note 2
DC+ DC+ pc+ | Connecteurs de
- - oo | busce.(00)
Connecteurs de barre Connecteurs de barre Connecteurs de barre
i N collectrice collectrice collectrice
* Indique un composant fourni par ['utilisateur 2198-HOx0-ADP-IN 2198-HOX0-ADP-T 2198-H0x0-DP-T
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Exemple de cﬁblage dela Consultez la section Connexions de la résistance de freinage passive externe,

Act : page 102 pour les références de résistance de freinage externe série 2097
résistance de frelnage disponibles pour les servovariateurs Kinetix 5500.

IMPORTANT  Avant de cabler la résistance de freinage externe série 2097 au
connecteur RC, enlevez les cébles de la résistance de freinage interne
du servovariateur. Ne connectez pas les résistances de freinage interne
et externe au variateur.

Figure 96 - Exemple de cablage de la résistance de freinage

Variateur 2198-Hxxx- Résistance de
ERSx Kinetix 5500 freinage 2097-Rx
Connecteur de | DC*
résistance de | gy
freinage (RC)

Résistance de
freinage interne |

Consultez la publication 2097-IN002, « Kinetix 300 Shunt Resistor Installation
Instructions » pour les instructions d’installation de la résistance de freinage.
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Kinetix 5500Exemples de
cablage de servovariateur

et de moteur rotatif

Ces moteurs rotatifs Kinetix VP compatibles utilisent la technologie de cable
unique. Les cables de puissance, frein et retour moteur sont tous regroupés
dans un seul cable.

Figure 97 - Variateurs Kinetix 5500 avec moteurs Kinetix VPL, VPF, VPH et VPS

Servovariateurs Kinetix 5500
2198-Hxxx-ERSx

Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191

VPL-A/Bxxxx-C/P/Q/W,
VPF-A/Bxxxx-C/P/Q/W,
VPH-A/Bxxxx-C/Q/W,
ou moteurs D-P VPS-Bxxx avec

Note 5 retour haute résolution
Bride de
blindage :
du céble
N\
L = -
Connecteur v ac Allmentat.lon /
d'alimentation W 2 Blue M moteur triphasée
moteur (MP) T | Green/Yellow @
Note 14
M Black F/+
Connecteur de | MBRK + Connecteur
frein moteur (BC) MBRK - White G/- § de
v
Connecteur | D+ [ Bue Data+/EPWR+ ("1 %E” Retour
de retour moteur (MF) [ Mhite/BluMﬂa—/EPWR— ¢ H/2 moteur
N Shield Dy D¢
Kit de connexion - - - -

2198-KITCON-DSL

Consultez la publication 2198-IN002,
« Kinetix 5500 Feedback Connector Kit
Installation Instructions » pour connaitre

les caractéristiques

Cable moteur unique
2090-CSBMIDF-xxAAxx
ou 2090-CSBMIDF-xxAFxx
ou 2090-CSBMIDG-xxxAxx
ou 2090-CSBM1DG-xxxFxx
Note 11

Connecteur d'alimentation,
de frein et de retour

Connecteur moteur
unique SpeedTec DIN

Les cibles uniques 2090-CSxM1DF ont des conducteurs a fils volants
spécifiquement étudiés pour les servovariateurs Kinetix 5500. Les cables
2090-CSxM1DG ont des fils volants qui sont plus longs que les cibles
2090-CSxM1DF pour accepter les servovariateurs Kinetix 5700.

Figure 98 - Technique de mise a la terre du blindage du cable de retour
Vis de montage (2)

Fiche de
connecteur |

du kit de connexion.

céble de retour
(EPWR+, EPWR-)

2198-KITCON-DSL pour

Blindage exposé

Kit de connexion

retour moteur
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2198-Hxxx-ERSx

Servovariateurs Kinetix 5500

Ces moteurs rotatifs compatibles Kinetix MP ont des cables séparés pour les
connexions moteur/frein et signal de retour.

Figure 99 - Kinetix 5500 avec moteurs rotatifs Kinetix MP

Servomoteurs avec signal de retour haute
résolution MPL-A15xx...MPL-A5xx,
MPL-B15xx...MPL-B6xx,
MPM-A/Bxxx, MPF-A/Bxxx et

Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191

MPS-A/Bxxx . . .
Bride d Kit de conversion de signal de retour
ride de
2198-H2DCK
blindage \ ) o
ducable Noteb Shield 1 SIN ek ) [
m 4 Brown A . ‘ 2 SIN- XX wHr/BLACK 2
3 Black B Alimentation 3 oS+ - 3
Connecteur v moteur triphasée
dalimentation moteur [~ 2 Blue C 4 00s- XX wHriRen 4
MP) /1 Green/Yellow 1D 5 DATA+ GREEN 5
- Cable d'alimentation j__ GND Retour 6 DATA- XX WHT/GREEN 10
2090 Cmoteur i moteur 9 +5VDC GRAY 14
-CPXM7DF-xxAAxx 10 ECOM WHT/GRAY 6
(standard) ou Note 14 XX
2090-CPxM7DF-xxAFxx n +3vDC ORANGE 7
(flexion permanente) Thermostat o 13 TS XX wHT/0RANGE 1
Note Tl -d"{ L
M i 1
Connecteur de | MBRK + ! White_ (1 F MBRK+ O———> /%
frein moteur (BC) 2 Black 6 MBRK- E‘ Reportez-vous a illustration (en bas a
MBRK - |12 sIT oM gauche) du kit de conversion de signal
~ ~ Frein moteur de retour pour connaitre la technique
de mise a la terre appropriée.
1
Connecteur | D+ —<2 Cable de retour 2090-CFBM7DF-CEAAX
de retour moteur (MF) [ p 1 2 (standard) ou 2090-CFBM7DF-CEAFxx
(flexion permanente) (fils volants)
Notes 11,12, 13
7 = Connecteurs moteur
Technique de mise a la terre pour 7 @Y %ﬁ% SpeedTec DIN

le blindage du cable de retour

Blindage exposé fixé
sous bride.

Vis de bride (2)

Serre-cable

Kit de conversion de signal de retour
Hiperface-a-DSL 2198-H2DCK

Connecteur de retour
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Kinetix 5500Exemples de
cablage de variateur et

d’actionneur linéaire

Figure 100 - Variateurs Kinetix 5500 avec vérins électriques Kinetix VPAR

Servovariateurs Kinetix 5500
2198-Hxxx-ERSx

Pour plus d'informations, consultez le tableau de la page 191

Ces actionneurs linéaires Kinetix VPAR utilisent la technologie de cible
unique. Les cibles de puissance, frein et retour moteur sont tous regroupés
dans un seul cable.

VPAR-Axxxxx-P
VPAR-Blxxxx-W
VPAR-B2xxxx-W
VPAR-B3xxxx-0

Vérins électriques avec signal

Note 5
Bride de de retour haute résolution
blindage :
du céble
M
UL Brown EA/ u
3 B/V f i
Connecteur v Black % Allmentatfon ,
d'alimentation W 2 Blue M moteur triphasée
moteur(MP) [ L | 1 Green/Yellow @
Note 14
M Black M F/+
Connecteur de | MBRK + % Frein
frein moteur (BC) MBRK - White G/- moteur
o/ /
N
Connecteur | D+ o .Blue Data:/EPVIR+ %E/ ! Retour
de retour moteur (MF) [ Mhlte/Blumta—/EPWR— ¢ H/2 moteur
N Shield D D¢
Kit de connexion - - - -
2198-KITCON-DSL Cable moteur unigue 2090-
CSBMIDF-xxAAxx
ou 2090-CSBMIDF-xxAFxx
ou

2090-CSBM1DG-xxxAxx
ou 2090-CSBMIDG-xxxFxx
Note Tl

Connecteur d'alimentation,
de frein et de retour

Connecteur moteur

unique SpeedTec DIN

Les cibles uniques 2090-CSxM1DF ont des conducteurs a fils volants

spécifiquement étudiés pour les servovariateurs Kinetix 5500. Les cibles 2090-
CSxM1DG ont des fils volants qui sont plus longs que les cables 2090-CSxM1DF
pour accepter les servovariateurs Kinetix 5700.

Reportez-vous a la technique de mise a la terre du blindage de cable pour les
cables uniques, page 197.
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Ces actionneurs linéaires compatibles ont des cables et des connecteurs
séparés pour les connexions d’alimentation/de frein et de signal de retour.

Figure 101 - Kinetix 5500 avec actionneurs linéaires Kinetix LDAT

Servovariateurs Kinetix 5500

2198-Hxxx-Erse

Bride de

blindage

Actionneurs linéaires LDAT-Sxxxxxx-xDx

avec signal de retour haute résolution Pour plus dinformations, consultez le

tableau de la page 191

Kit de conversion de signal de
retour 2198-H2DCK

du cable ; —

Note 5 %Smeld , 1 SIN+ BLACK 1

T Brown A U 2 SIN- XX wHT/BLACK 2

Comnecteur |y 3 Black B v Alimentation 3 Cos+ RED 3

dalimentation " 2 Blue c W Moteur triphasée A £0S- XX WHTRED 4

moteur (MP) ——— ! Green/Yellow D 5 DATA+ GREEN 5

~ . ) 1 Retour |6 DATA- X)X WHT/GREEN 1

\_/ Cable dalimentation \_J = GND ; 9 +5VDC oRAY 1

moteur 2090-CPWM7DF- ol = EooM XX 5

xxAAxx (standard) ou " OVIC 7

2090-CPWM7DF-XxAFxx QRANGL
Thermostat XX
(flexion permanente) L I WHTIORANGE l
Notes 11,15 -J'i_ -
' 14
Connecteur de | MBRK + > >1e /%
frein moteur (BC) 0 Reportez-vous a lillustration (en bas a
MBRK - <> > COM gauche)du kit de conversion de signal
de retour pour la technique de mise a
: la terre appropriée
it
o retour rii::jrc(;‘;r) O~ Cable de retour 2090-CFBMTDF-CEAAXK
- —< (standard) ou 2090-CFBM7DF-CEAFxx
(flexion permanente) (fils volants)
Notes 11,12, 13
o) Connecteurs moteur

Technique de mise ala
terre pour le blindage du
cable de retour

Blindage ex

sous bride.

SpeedTec DIN

Kit de conversion de signal de retour

Hiperface-a-DSL 2198-H2DCK

Connecteur de retour Connecteur d'alimentation

Vis de bride (2)

Reportez-vous a la publication 2198-IN006, « Hiperface to DSL Feedback Converter Kit

pose fixé Serre-cable Installation Instructions » pour les caractéristiques du kit de conversion.
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Servovariateurs Kinetix 5500

2198-Hxxx-ERSx

Figure 102 - Kinetix 5500 avec guidages linéaires Kinetix MPAS

Guidages linéaires a vis a billes
MPAS-A/Bxxxxx-VXxSxA
avec retour haute résolution

de la page 191

Pour plus d'informations, consultez le tableau

Kit de conversion de signal de

Bride de
blindage —1 retour 2198-H2DCK
ducable  Notes Shield 05 1 SIN+ BLACK (1]
m 4 Brown A U 2 SIN- XX wHT/BLACK 9
3 Black B v Alimentation 3 €08+ RED 3
Connecteur v S
dalimentation [~ 2 Blue c W Mmoteur triphasée 4 cos- XX whieo 4
moteur (MP) ——— 1 Green/ Yellow D 5 DATA+ GREEN 5
- Cable d'alimentation 1 oyp  Retour § DATA- XX WTiREEN 10
moteur ) moteur |9 +bVDC GRAY 14
2090-CPxM7DF-xxAAxx 10 ECOM NWHT/GRAY 6
(standard) ou
2090-CPxM7DF-xxAFxx n +9vDC ORANGE 7
(flexion permanente) Thermostat 13 N XX WHT/ORANGE n
Notes Tl _‘J-q L |
1 M) Whit M F MBRK+ 14
Connecteur de | MBRK + = o1t - /% \
frein moteur (BC) 2 Black G MBRK- %‘ Reportez—voqsa I’|IIustrat!0n (en t?asa
MBRK - | 12 1] ¢oy gauche)du kit de conversion de signal
= ~ Frein moteur de retour pour connaitre la technique
de mise a la terre appropriée.
1
Connecteur | D+ —<2 Cable de retour 2090-CFBM7DF-CEAAXX
de retourmoteur (MF) | p- | = ¢ (standard) ou 2090-CFBM7DF-CEAFxx
(flexion permanente) (fils volants)
Notes 11,12, 13
. - o) Connecteurs moteur
Technique de mise ala SpeedTec DIN

terre pour le blindage du
cable de retour

Blindage exposé fixé
sous bride.

Vis de bride (2)

Serre-cable

Kit de conversion de signal de retour
Hiperface-a-DSL 2198-H2DCK

Connecteur de retour

Reportez-vous a la publication 2198-IN0OG, « Hiperface to DSL Feedback Converter Kit

Installation Instructions » pour les caractéristiques du kit de conversion.
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Figure 103 - Kinetix 5500 avec vérins électriques Kinetix MPAR et MPAI

Technique de mise ala
terre pour le blindage du
cable de retour

Blindage exposé fixé
sous bride.

Kit de conversion de signal de retour

Hiperface-a-DSL 2198-H2DCK Connecteur de retour

Vis de bride (2)

Serre-cable

Servovariateurs Kinetix 5500 Vérins électriques MPAR-A/Bxxxxx et Pour plus d'informations, consultez le tableau
2198-Hxxx-ERSx MPAI-A/Bxxxxx avec retour haute de la page 191
ésoluti
Bride de resolution Kit de conversion de signal de
m retour 2198-H2DCK
blindage -_ \ .
ducble  Note5 Shield o 1 SIN+ BLACK 1
m 4 Brown A U 2 SIN- XX WHT/BLACK 9
Connecteur |y 5 Black B v A“Tem?t!OE ) 3 LOS RED 3
dalimentation [~ 2 Blue C \ moteur triphasee 4 oS- XX WHTRED 4
moteur (MP) ——— 1 Green/Yellow D 5 DATA+ GREEN 5
= 1 Retour |6 DATA- XX WHT/GREEN 10
Reportez-vous au = BND moteur 9 +5VDC GRAY 14
Tableau 80 pour le cable 10 ECOM XX WHT/GRAY 6
d'alimentation moteur. 1 +9VDC ORANGE 7
Notes 11 Thermostat 13 TS XX \WHT/ORANGE 1
-
~ i 14
Connecteur de | MBRK + ] White (M F HBRIC O———> > w /% X
frein moteur (BC) 2 Black 6 MBRK- %‘ Reportez-vous aillustration (en bas 2
MBRK - 12 S S gauche) du kit de conversion de signal
~ ~ Frein moteur de retour pour connaitre la technique
de mise a la terre appropriée.
Connecteur D+ 1—< Reportez-vous au Tableau 80 pour
de retour moteur (MF) [ 2_< e cable de retour moteur (fils
volants).
Notes 11,12, 13

Connecteurs moteur
SpeedTec DIN

Connecteur d'alimentation

Reportez-vous a la publication 2198-INOOG, « Hiperface to DSL Feedback Converter Kit
Installation Instructions » pour les caractéristiques du kit de conversion.

Tableau 80 - Cables d'alimentation et de retour des vérins électriques Kinetix MPAR et MPAI

Référence vérin électrique Référence du cable d"alimentation Référence du cable de retour

MPAR-A/Blxxx (séries A et B) 32

2090-XXNPMF-16Sxx (standard) ou 2090-XXNFMF-Sxx (standard) ou

2090-CPxM4DF-16AFxx (flexion continue) 2090-CFBM4DF-CDAFxx (flexion continue)

MPAR-A/B2xxx (séries A et B) 40

MPAR-A/BIxxx (séries B et C) 32

MPAR-A/B2xxx (séries B et C) 40

MPAR-A/B3xxx 63

MPAI-A/B 2k 64 2090-CPxM7DF-16AAxx (standard) ou 2090-CFBM7DF-CEAAXxx (standard) ou
2090-CPxM7DF-16AFxx (flexion continue) 2090-CFBM7DF-CEAFxx (flexion continue)

MPAI-A/B3xxxx 83

MPAI-A/Bhxxxx 10

MPAI-B5xxxx 144

MPAI-AB XXX m 2090-CPxM7DF-14AAxx (standard) ou 2090-CFBM7DF-CEAAxx (standard) ou

2090-CPxM7DF-14AFxx (flexion continue)

2090-CFBM7DF-CEAFxx (flexion continue)
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Schémas d'interconnexion

Annexe A

Cette section fournit les schémas fonctionnels des modules variateur

Kinetix 5500.

Schémas fonctionnels

du systeme

Figure 104 - Schéma fonctionnel du variateur Kinetix 5500
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Schémas d'interconnexion
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Connecteur
du bus c.c.

Alimentation de
commande 24 V

Connecteur d'état
du module
(sortie a relais NO)

Voyant d'état

Figure 105 - Schéma fonctionnel du module condensateur Kinetix 5500
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Annexe B

Mise a niveau du firmware du variateur

Cette annexe fournit les procédures pour mettre a niveau le firmware de votre
variateur Kinetix® 5500

Rubrique Page
Avant de commencer 205
Mise a niveau du firmware 208
Vérification de la mise a niveau du firmware m

Vous pouvez mettre a niveau le Kinetix 5500 firmware de votre variateur a
l'aide du logiciel ControlFLASH™.

Pour mettre a niveau le firmware du variateur, vous devez configurer un
chemin vers votre variateur, sélectionner le module de variateur 3 mettre a
niveau et terminer la procédure de mise a niveau du firmware.

IMPORTANT Si le firmware de variateur contient un firmware de sécurité mis a jour,
vous devez commencer par désactiver les entrées de sécurité, sinon la
mise a niveau échouera.

Pour mettre a jour le firmware d'un variateur en mode Feedback Only
(retour seul), vous devez commencer par inhiber I'axe. Reportez-vous a
Inhibition de I'axe de retour codeur seul, page 207, pour plus
d'informations.

Avant de commencer Il s’agit des révisions de firmware minimum et des versions logicielles requises
pour la mise a niveau du firmware du variateur.

Tableau 81 - Kinetix 5500 Configuration systeme requise

Description Révision de firmware
Application Studio 5000 Logix Designer® 21.00 ou ultérieure
Logiciel RSLinx® ) 3.60.00 ou ultérieur
Kit logiciel ControlFLASH ?) 12.01.00 ou ultérieur

(1) Neécessaire uniguement en cas d'utilisation du logiciel ControlFLASH.

(2) Télécharger le logiciel ControlFLASH software kit depuis le Centre de compatibilité produit de téléchargement a 'adresse :
rok.auto/pedc. Pour plus d'informations sur le logiciel ControlFLASH (non spécifiques au variateur Kinetix 5700), consultez la
publication 1756-UM105, « ControlFLASH Firmware Upgrade Kit User Manual ».

IMPORTANT Une alimentation de commande doit étre présente sur CP-1(+24 V) et
CP-2(-24 V) avant la mise a niveau de votre variateur cible.

IMPORTANT  L'état de l'axe sur Iafficheur a cristaux liquides doit étre STANDBY,
CONFIGURING ou PRECHARGE avant de démarrer cette procédure.

IMPORTANT L'état de l'axe sur l'afficheur LCD doit étre STANDBY lorsque le mode
protégé est activé. Pour plus d'informations, consultez le Tableau 57
page TI0.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022 205


https://rok.auto/pcdc
http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/um/1756-um105_-en-e.pdf

Annexe B

Mise a niveau du firmware du variateur

206

A\

ATTENTION : afin d'éviter toute blessure corporelle ou dégat a 'équipement
au cours de la mise a niveau du logiciel en raison d'une activité imprévisible
du moteur, nappliquez pas d'alimentation c.a. triphasée ou c.c. de bus
commun au variateur.

Configuration de la communication de I'automate Logix 5000

Cette procédure suppose que votre méthode de communication vers
Pautomate Logix 5000 est le réseau Ethernet. Il est également supposé que
votre module ou automate Ethernet Logix 5000 a déja été configuré.

Pour plus d’'informations a propos de 'automate, consultez Documentations
connexes, page 12..

Suivez ces étapes pour configurer la communication de 'automate Logix 5000.
1. Ouvrez votre logiciel RSLinx Classic.
2. Dansle menu Communications, sélectionnez Configure Drivers.
La boite de dialogue Configure Drivers (Configurer les drivers) s’affiche.

Available Driver Typas:

Configured Drivers: -

Close
Add New...

Name and Description Status.

Configure...
Startup...
Start
Stop

Delete

el

3. Dansle menu déroulant Available Driver Types (Types de drivers
disponibles), sélectionnez Ethernet devices (Dispositifs Ethernet).

4. Cliquez sur « Add New » (Ajouter nouveau).

La boite de dialogue Add New RSLinx Classic Driver (Ajouter un nouveau
driver RSLinx Classic) s’affiche.

5. Saisissez le nom du nouveau driver.

Choose a name for the newvs driver. oK
[15 characters maximum)

|4B_ETH-1

6. Cliquez sur OK.
La boite de dialogue Configure Driver (Configurer le driver) s’affiche.

‘Configure driver: AB_ETH-1

Station Mapping |

Station | Host Name Add New |
a 10.91.36.82
63 Difteer | Delete
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Annexe B Mise a niveau du firmware du variateur

7. Saisissez 'adresse IP de votre servovariateur Kinetix 5500.

8. Cliquez sur OK.

Le nouveau driver Ethernet apparait dans Configured Drivers (Drivers

configurés).

Configure Drivers

—Awailable Driver Types:

IEthemet devices j Add Mew... |

2|

Cloze

i

Help

r— Configured Drivers:

Mame and Description | Statuz |
AB_ETH-1 A-E Ethemet RUNMING Running
LocalSubnet A-B Ethemet RUMMING Running

Canfigure...
Startup...
Sitart
Stop

Delete

R

9. Cliquez sur Close (Fermer).
10. Réduisez la boite de dialogue de I'application RSLinx.

Inhibition de I'axe de retour codeur seul

Siun axe est configuré en tant que Codeur seul, vous devez inhiber 'axe avant
de réaliser la mise a niveau du firmware. Suivez ces étapes pour inhiber un axe.

1. Ouvrez votre application Logix Designer.

2. Effectuez un clic droit sur le &3 VO Configuration
servovariateur 2198-Hxxx-ERSx que vous il 1769 Bus

avez configuré en tant que Codeur seul et

La boite de dialogue Module Properties &

(Propriétés du module) s’affiche.
3. Cliquez sur I'onglet Connection (Connexion).

- {f [0]1769-L36ERM UM_Controller

. . . er. s =-=5 Ethernet
choisissez Properties (Propriétés). {5 1769-L36ERM UM _Controller

2198-H008-ERS UM _Drive

.

5] Module Properties: Local (2198-H003-ERS 1.1)

Lo = ]=]

| General | Connection |Time Sync I Module Info I Intemet Protocol | Port Configuration I MNetwork I Associated Axes I Power I Mol * | *

Requested Packet Interval (RPI): 00 me
Inhibit Module
[] Major Fautt On Controller  Connection Fails While in Run Mode

Use Unicast Connection over EtherNet/IP

Module Fault

Status: Offline [ 0K ] [ Cancel

4. Cochez Inhibit Module (Inhibition du module).
5. Cliquez sur OK.

6. Enregistrez votre fichier et téléchargez le programme vers 'automate.
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Mise a niveau du firmware

Suivez ces étapes pour sélectionner le module variateur a mettre a niveau.

1. Dansl'application Logix Designer, depuis le menu Tools (Outils),
choisissez ControlFLASH.

Vous pouvez également ouvrir le logiciel ControlFLASH en choisissant
Start > Programs > FLASH Programming Tools > ControlFLASH (Démarrer >
Programmes > Qutils de programmation Flash > ControlFLASH).

La boite de dialogue Welcome to ControlFLASH (Bienvenue dans
ControlFLASH) s’affiche.

Welcome to ControlFLASH

Welcome to ControlFLASH, the fimware

update tool. ControlFLASH needs the

following information from you before it can

begin updating a device.

1.The Catalog Mumber of the target device.

2. The Network Configuration parameters
(optional).

3. The MNetwork Path to the target device.

4. The Firmware Revision for this update.

Control

| Mext > ] Cancel Help

2. Cliquez sur Next (Suivant).
La boite de dialogue Catalog Number (Référence) s’affiche.

Catalog Number

Enter the catalog number of the target device:

|2138-HOO3-ERS

Cantrol T756-M165E
1769-L16ER
1763-L18ER
1763-L18ERM

1769- 24ER-QB1B
1763- 24ER-QBFC1B
1763- 27ERM-QEFC1B
1763-L30ER s
1768-L30ER-NSE ‘ ‘

1769-L30ERM
1769-L33ER

1769-L33ERM
1769-L36ERM
b

<Back | MNet> |  Cancel | Hep |

3. Sélectionnez votre module variateur.

Dans cet exemple, le servovariateur 2198-Hoo3-ERS est sélectionné.
4. Cliquez sur Next (Suivant).
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La boite de dialogue Select Device to Update (Sélectionner le dispositif a

mettre 3 jour) s'atfiche.

Select the 2198-H003-ERS device to update and click OK

¥ Autobrowse l:l Browsing - node 192.168.1.32 found

==l

E@ ‘Workstation, MAUSMEQSMTVY3RL 0
E-@5 Linx Gateways, Ethernet ﬂ |||
19216811 192168132

@& AB_ETHIP-1, Ethernet
- ﬂ 19216811 1769-136ER... 2198-H003...

Cancel

réseau EtherNet/IP.
Sélectionnez le servovariateur a mettre a niveau.
7. Cliquez sur OK.

Développez votre station Ethernet, fond de panier Logix et module de

La boite de dialogue Firmware Revision (Révision du firmware) s’affiche.

Firmware Revision

Catalog Mumber: 2158-HO03-ERS
Serial Number: ~ FFFFFFFF
Cument Revision: 1.001.36

Select the new revision for this update:

1.001.40

Control

[ Show all revisions

Cument Folder:
c:\program files (<86} \controlflash

Restictons |
_Aboutifo |
=

< Back Next > Cancel | Hep |

8. Sélectionnez la révision du firmware a mettre a niveau.

9. Cliquez sur Next (Suivant).
La boite de dialogue Summary (Sommaire) s’affiche.

Summary

DANGER: The target module is about to be
update with new fimware. During the update the
module will be unable to perform its normal control
function. Please make sure that all processes
affected by this equipment have been suspended
and that all safety critical functions are not
affected. To abort this fimware update, press
Cancel now. To begin the update now, press
Finish.

Control

Catalog Mumber: 2158-HD03-ERS
Serial Number:  FFFFFFFF

Cumert Revision: 1.001.36

New Revision: ~ 1.001.40

More Info |

< Back | Finish ] Cancel I Help |

10. Confirmez la référence du variateur et la révision du firmware.

11. Cliquez sur Finish (Terminer).
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Annexe B Mise a niveau du firmware du variateur

La boite de dialogue d’avertissement ControlFLASH suivante s’affiche.

Surmmary

DANGER: The target module is about to be
update with new fimware. During the update the
module will be unable to perform its normal control
processes

% Are you sure you want to begin
' updating the target device?

I More Info |

< Back | Finish | Cancel | Help |

12. Cliquez sur Yes (Oui) (seulement si vous étes prét).
La boite de dialogue d’avertissement ControlFLASH suivante s’affiche.

ControlFLASH =

Before flashing drive ensure all motion is stopped, and set drive(s) to a
\  safe state!

oK | Cancel |

13. Confirmez I'avertissement et cliquez sur OK.

La boite de dialogue Progress Progress
(Progression) s affiche et la mise a A e
jour commence. Serial Number.  FFFFFFFF

Current Revision:  1.001.36
Mew Revision: 1.001.40

Tranzmitting update 2 of 2 block 1751 of 6456

L'état de I'axe sur l'afficheur a
cristaux liquides passe de CONFIGURING, STOPPED ou PRECHARGE a
FIRMWARE UPDATE, ce qui indique que la mise a niveau est en cours.

Apreés I'envoi des informations de s

n’}lse 3. n.lveau au Varlateur’ CeIuI—CI s€ Catalog Mumber:  2198-HO03-ERS
réinitialise et effectue une e O G -t
Vériﬁcation de diagnostic. Current Revision:  1.001.36

N . Mew Revision:  1.001.40
14. Attendez que la boite de dialogue

Progress (Progression) se termine.

Il est normal que ce processus prenne | |
quelques minutes.

Polling for power-up... Time left until abort: 231 seconds.

IMPORTANT N'effectuez pas de coupure et remise sous tension du variateur
au cours de ce processus, sinon la mise a niveau du logiciel ne
sera pas exécutée correctement.
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15. Vérifiez que la boite de dialogue Update Status (Etat de la mise a jour)
s'ouvre et indique une réussite ou un échec, tel que décrit ci-dessous.

Etat de la mise a niveau Si
Réussite Update complete (Mise a jour terminée) apparait dans une boite de
dialogue d'état VERTE, puis accédez a I'étape 16.
Update failure (Echec de la mise & jour) apparait dans une boite de
Echec dialogue d'état ROUGE, reportez-vous a la publication 1756-UM105,
« ControlFLASH Firmware Upgrade Kit User Manual », pour des
informations de dépannage.
Update Status @
Catalog Mumber: 2198-HO03-ERS
S:r;?alor?lun:il::ar:EI 00000000
C Revizion: 1.007.36 Wiew L
Nebsibn oo i REIET
Status: Update complete. Please verify this new w

firmnware update before using the target
device in itz intended application.

16. Cliquez sur OK.

IMPORTANT  Si vous mettez a niveau un axe codeur seul et que vous avez coché
Inhibit Module dans I'onglet Connection de I'écran Module Properties,
vous devez décocher la case Inhibit Module avant de reprendre le
fonctionnement normal.

Verification de la mise a Suivez ces étapes pour vérifier que la mise a niveau du firmware est réussie.
niveau du firmware La vérification de la mise & niveau du firmware est
Q facultative.
1. Ouvrez votre logiciel RSLinx.
2. Dansle menu Communications, choisissez RSWho.

5 RSWho - 1 [E=5EeR 5
¥ Autobrowse | |E—g Browsing - node 192.168.1.32 found

E@ Workstation, NAUSMEQSMTY3R1
i == Link Gateways, Ethernet
El-Z& AB_ETHIP-1, Ethernet
; ﬂ_ 192.168.1.1, 1769-L36ERM/A LOGIX5336ERM
S ¥ 102.168.1.32, 2198-H003-ERS

3. Développez votre station Ethernet, fond de panier Logix et module de
réseau EtherNet/IP.

4. Cliquez avec le bouton droit sur le module variateur et sélectionnez
Device Properties (propriétés du dispositif).
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La boite de dialogue Device Properties (Propriétés du dispositif) s’affiche.

AB_ETHIP-11192.168.1.32 [~ 7| (3]

Device Name: [2193-HO03ERS

endor: ]AIIen-BradIey Company
Product Type: 13?
Product Code: ]48

evision: ]1 .om

Serial Mumber: iDDDDDDDD

EDS File Mame: 10001 O025002E014.EDS

Faults:

Cloze | Help ]

5. Vérifiez le nouveau niveau de révision du firmware.
6. Cliquez sur Close (Fermer).
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Annexe C

Dimensionnement des configurations en bus
partagé multi-axes

Cette annexe fournit des informations et des exemples permettant de
dimensionner les configurations en bus partagé de vos variateurs

Kinetix® 5500.
Rubrique Page
Configurations en bus partagé 213
Exemples de dimensionnement de partage de puissance 218
Calculs du courant d'alimentation de la commande 220
Calculs énergétiques 221

Les configurations de bus partagé comprennent les types suivants :
. c.a.partagé
« c.c. partagé (bus commun c.c.)
« c.a./c.c. partagé
« c.a./c.c. hybride partagé

Ces restrictions sont applicables a toutes les configurations en bus partagé :

« Les configurations en bus partagé doivent utiliser le systéme de
connexion pour bus partagé.

IMPORTANT Ne pas réaliser de connexions entre variateurs avec des fils
discrets.

« Le fonctionnement en variateur monophasé n’est pas pris en charge.

« Les configurations hybrides c.a. partagé et c.a./c.c. partagé entrainent
une diminution de 30 % de la puissance totale du convertisseur
disponible.

« Lesergots et rainures de montage cote a cote doivent étre engagés entre
les variateurs. Les systémes ne peuvent pas démarrer dans une armoire
et se terminer dans une autre.

« Programmez les variateurs pour la méme tension d’entrée c.a. de

convertisseur.
Conflguratlons en bus Les configurations en c.a. partagé sont configurées comme autonomes dans le
partagé fichier de projet et ne partagent pas les restrictions applicables aux

configurations en bus partagé multi-axe :

« Tous les variateurs dans un groupe de bus partagé doivent étre
configurés avec le méme numéro de groupe de puissance de bus partagé
dans l'application Logix Designer.
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« Le nombre maximum de variateurs dans un groupe de puissance de bus
partagé ne peut pas dépasser huit.

Configurations c.a. partagé

Dans les configurations c.a. partagé, le premier variateur (le plus a gauche)
regoit la tension d’entrée c.a. Le systéme de connexion de bus partagé prolonge
le bus c.a. vers tous les variateurs en aval :

« Tous les variateurs sont configurés dans le fichier de projet en tant que
variateurs autonomes.

+ Lesvariateurs doivent avoir la méme puissance nominale (méme
référence).

« Lesconfigurations c.a. partagé ne prennent pas en charge les modules
condensateur série 2198.

« Le nombre maximum de variateurs dans les configurations c.a. partagé
est limité, tel quindiqué dans le Tableau 82.

Tableau 82 - Disposition du panneau c.a. partagé

Référence du variateur |Taille d’armoire :)l:::;zlt::::riateurs configurés en tant que c.a.
2198-H003-ERSx 1 5

2198-H008-ERSx

2198-HO15-ERSx

2198-H025-ERSx 2 3

2198-H040-ERSx

2198-HO70-ERSx 3 2

Figure 106 - Configuration c.a. partageé typique

Terre de armoire

. Servovariateurs Kinetix 5500
reliée ala terre

(vue de dessus)

J Ne pas enlever le capot de
Entrée d'alimentation >_f ( — protection défongable du
triphasée - L connecteur c.c.
Entrée d'alimentation >—j mﬂ H\H H\ﬂ m ] r
de commande 24 V B A A S o S

Pour obtenir un exemple d’installation c.a. partagé avec des détails
supplémentaires, consultez la section Figure 2, page 18.

Configurations c.c. partagé

Dans une configuration c.c. partagé (bus c.c. commun), le premier variateur
(le plus a gauche) est le variateur maitre et il s’agit du seul variateur recevant la
tension d’entrée c.a. Tous les variateurs a droite des variateurs principaux sont
des variateurs esclaves. Ils regoivent la tension de bus c.c. prolongée depuis le
variateur maitre par le biais du systeme de connexion de bus partagé :

« Pour les installations de bus c.c. commun, la puissance nominale du
variateur maitre doit étre supérieure ou égale a la puissance nominale
des variateurs esclaves.

+ Levariateur maitre est configuré dans le fichier de projet en tant que
c.a./c.c. partagé.

« Lesvariateurs esclaves sont configurés dans le fichier de projet en tant
que c.c. partagés.
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« Les configurations de c.c. partagé prennent en charge les modules
condensateur série 2198.

Tableau 83 - Disposition du panneau c.c. partagé

Taille du boitier Référence du variateur maitre Variateurs esclaves, max. (? ::Lf;::ce du variateur E:mtfs::eﬂ:ﬂﬁ
2198-H003-ERSx 4 2198-H003-ERSx 0
1 2198-H003-ERSx 1
2198-H008-ERSx 4 7198-HO08-ERSx ]
Det] 2198-H003-ERSx
2198-HO15-ERSx 6 2198-H008-ERSx 1
2 2198-HO15-ERSx
2198-H003-ERSx
2etl N : 2198-HO08-ERSX
) 98- HOZ5-ERSX 2198-HOT6-ERSX 5
2198-H025-ERSx
2198-H003-ERSx
2¢et1

2198-H008-ERSx
2198-H040-ERSx 2198-H015-ERSx 3
2 2198-H025-ERSx
2198-H040-ERSx
2198-H003-ERSx

[=2)

t1

Se 2198-HO0B-ERSX
2198-HOT5-ERSX

Jet2 2198-HOT0-ERS 7 2198-H025-ERSx i
2198-H040-ERSX

3 2198-HO70-ERSX

(1) Pour les valeurs maximales du module condensateur série 2138, consultez la publication 2198-IN004, « Codes de défaut du servovariateur Kinetix 5500 ».

Figure 107 - Configuration en bus c.c. commun typique

Terre de I'armoire
reliée a la terre

Entrée d'alimentation
triphasée

Connexions du bus c.c.
I

Entrée d'alimentation
de commande 24 V

G

T Module condensateur 2198-CAPMOD-130!
(composant facultatif)

e 1 L1

Variateur maitre en bus commun

Variateurs esclaves en bus
commun 2198-H008-ERSx

IMPORTANT Le nombre total de variateurs dans le systeme de variateur Kinetix 5500
ne doit pas dépasser 8.

Pour obtenir un exemple d’installation c.c. partagé avec des détails
supplémentaires, consultez la Figure 4, page 20.
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Configurations c.a./c.c. partagé

Dans une configuration en c.a./c.c. partagé, le premier variateur (le plus a
gauche) recoit la tension d’entrée c.a. Le systéme de connexion de bus partagé
prolonge les bus c.a. et c.c. vers tous les variateurs en aval :

« tous les variateurs sont configurés dans le fichier de projet en tant que
variateurs c.a./c.c. partagé ;

« tous les variateurs doivent avoir la méme puissance nominale (méme
référence) ;

« les configurations de c.a./c.c. partagé prennent en charge les modules
condensateur série 2198 ;

« Lapuissance totale disponible du convertisseur est réduite de 30 %;

+ le nombre maximum de variateurs configurés en tant que c.a./c.c.
partagé est décrit dans le Tableau 84.

Tableau 84 - Disposition du panneau c.a./c.c. partagé

Référence du Taille Variateurs configurés en tant que c.a./c.c.  |Nombre de modules
variateur d"armoire partagé, max. M condensateur, max.
2198-H003-ERSx . g 0

2198-H008-ERSx 1

2198-H015-ERSx

2198-H025-ERSx |2 4 4

2198-H040-ERSx

2198-HO70-ERSx |3 2 4

(1) Pour les valeurs maximales du module condensateur série 2198, consultez la publication 2198-IN0Q4, « Kinetix 5500
Capacitor Module Installation Instructions ».

Figure 108 - Configuration en c.a./c.c. partagé typique

Terre de 'armoire
reliée a la terre

Entrée d'alimentation
triphasée

Connexions du bus c.c.

Entrée d'alimentation
de commande 24 V

L5

Module condensateur 2198-CAPMOD-1300
(composant facultatif)

Servovariateurs Kinetix 5500
(vue de dessus)

Pour obtenir un exemple d’installation en c.a./c.c. partagé avec des détails
supplémentaires, consultez la Figure 3, page 19.

216 Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022


http://literature.rockwellautomation.com/idc/groups/literature/documents/in/5094-in004_-fr-p.pdf

Annexe C Dimensionnement des configurations en bus partagé multi-axes

Entrée d'alimentation
triphasée

Entrée d'alimentation
de commande 24 V

000 | Terre de l'armoire

Configurations c.a./c.c. hybride partagé

Dans les configurations c.a./c.c. hybride partagé, I'alimentation d’entrée c.a.
triphasée est distribuée vers deux ou plusieurs variateurs (maitres) qui
agissent en tant que convertisseurs. Cette configuration de convertisseurs en
paralléle augmente la puissance c.c. fournie aux variateurs onduleurs
(esclaves) :

« Dans une configuration hybride, les variateurs les plus a gauche agissent
en tant que variateurs convertisseurs en parallele et doivent avoir la
méme puissance nominale (référence).

+ Lesvariateurs en c.c. partagé (convertisseurs) montés a droite des
variateurs en c.a./c.c. partagé (convertisseurs) doivent avoir une
puissance nominale (référence) égale ou inférieure 2 celle des variateurs
en c.a./c.c. partagé.

« Lacharge totale consommée ne doit pas dépasser la charge nominale des
variateurs fournissant 'alimentation c.c. Chaque variateur esclave doit
étre dimensionné pour la charge du moteur qui lui est connecté.

« Lapuissance totale disponible du convertisseur est réduite de 30 %.

+ Lenombre maximum de variateurs configurés dans le fichier de projet en
tant que c.a./c.c. partagé est limité conformément au Tableau 84,

page 216.

« Lenombre maximum de variateurs configurés dans le fichier de projet en
tant que c.c. partagé est limité conformément au Tableau 83, page 215.

« Les configurations de c.a./c.c. hybride partagé prennent en charge les
modules condensateur série 2198.

Figure 109 - Conflguratlon ca. /c c. hybrlde partagé typlque

e

/J7 reliée a la terre

G
-

oo

[ N R e I e W

2198-H040-Erse * f ? ? * Module condensateur
Variateurs maitres (convertisseur)

2198-CAPMOD-1300 (!

en bus commun Variateurs esclaves )
(composant optionnel)

(onduleur) en bus
commun 2198-H008-ERSx

(1) Pour les valeurs maximales du module condensateur série 2198, consultez la publication 2198-IN0Q4, « Kinetix 5500
Capacitor Module Installation Instructions ».

Pour obtenir un exemple d’installation en c.a./c.c. hybride partagé avec des
détails supplémentaires, consultez la Figure 5, page 21.
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Exemples de
dimensionnement de
partage de puissance
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Pour obtenir de meilleurs résultats, dimensionnez les moteurs en fonction des
exigences de couple de charge a l'aide du logiciel Motion Analyzer.
Sélectionnez les variateurs en fonction des exigences de couple permanent ou
créte. En fonction du profil de charge, utilisez le logiciel Motion Analyser pour
estimer la puissance nette du convertisseur et de 'onduleur et la capacité du
régulateur de bus.

Tableau 85 - Capacité du convertisseur et du régulateur de bus

Configuration Capacité disponible du convertisseur Capacité régénérative disponible
c.a. partagé Puissance nominale du convertisseur de Résistance de freinage interne de chaque
-a. partag chaque variateur variateur

Puissance nominale du convertisseur du

Bus commun variateur maitre

Somme de toutes les résistances de
freinage internes de chaque variateur dans
le groupe de partage de bus

c.a./c.c. partagé . .
———— Somme des puissances nominales des
;Cl:rtlggce hybride convertisseurs multipliée par 0,7 (70 %)

Exemple de c.c. partage

Dans cet exemple, quatre variateurs 2198-Ho40-ERS sont utilisés dans une
configuration de bus commun.

Figure 10 - Configurations en bus c.c. commun

Terre de 'armoire
reliée ala terre

Connexions du bus c.c.

Entrée d'alimentation
triphasée >_j

Entrée d'alimentation
de commande 24 V

L

Variateur maitre en bus commun
2198-H040-ERS

Variateurs esclaves en bus
commun 2198-H040-ERS

Chaque variateur 2198-Ho40-ERS a une puissance nominale de sortie
permanente de 8,4 kW vers le bus. Cependant, seul le variateur maitre agit
comme convertisseur, de sorte que la puissance du convertisseur disponible
pour le systéme est de 8,4 kW. Dans cet exemple, la puissance totale
consommée ne doit pas dépasser 8,4 kW.
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Exemple de c.a./c.c. hybride partagé

Si la puissance consommeée requise dépasse la puissance disponible fournie
par le convertisseur a la configuration c.c. partagé, il convient de connecter un
deuxieme variateur convertisseur pour constituer une configuration hybride
c.a./c.c. partagée. Ceci augmente la puissance disponible du convertisseur.

Dans cet exemple, les mémes quatre variateurs 2198-Ho40-ERS sont utilisés,
toutefois, deux sont connectés en tant que variateurs (maitres) convertisseurs
en paralléle et les deux autres en tant que variateurs (esclaves) de bus commun.
La puissance totale du convertisseur est réduite de 30 %.

Figure 111 - Configuration c.a./c.c. hybride partagée

Terre de I'armoire
reliée a la terre

Entrée d'alimentation
triphasée >_j

Entrée d'alimentation
de commande 24 V

Connexions du bus c.c.

L

Variateurs maitres ¢ Variateurs esclaves

en bus commun (convertisseur) (onduleur) en bus
2198-H040-ERS commun 2198-H040-ERS

La puissance disponible du convertisseur vers le systéme est de (8,4 + 2) » 0,7 =
11,76 KW. Dans cet exemple, la puissance totale consommeée ne doit pas
dépasser 11,76 kW. La puissance disponible du convertisseur a été augmentée
de 40 % par rapport aux mémes variateurs dans la configuration c.c. partagé.
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Calculs du courant
d'alimentation de la

commande
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Exemple de c.a./c.c. partage

Si la puissance consommeée requise dépasse la puissance de convertisseur
disponible fournie par les deux variateurs maitres, il convient alors de
connecter les quatre variateurs en tant que variateurs convertisseurs en
parallele. Ceci augmente davantage la puissance de convertisseur disponible.

Dans cet exemple, quatre variateurs identiques 2198-Ho40-ERS sont utilisés.
Toutefois, ils sont tous les quatre connectés en tant que variateurs (maitres)
convertisseurs en paralléle. La puissance totale du convertisseur est réduite
de 30 %.

Figure 112 - Configuration en c.a./c.c. partagé

Terre de l'armoire
reliée a la terre

Entrée d'alimentation
triphasée

Entrée d'alimentation >_f

de commande 24 V

Connexions du bus c.c.

[ [ (v (e

Variateurs convertisseurs
2198-H040-ERS

La puissance disponible du convertisseur vers le systéme est de (8,4 +4) » 0,7 =
23,52 kW. Dans cet exemple, la puissance totale consommée ne doit pas

dépasser 23,52 kW. La puissance disponible du convertisseur a été augmentée
de 180 % par rapport aux mémes variateurs dans la configuration c.c. partagé.

Les servovariateurs Kinetix 5500 et le module condensateur série 2198 ont une
consommation 24 V c.c. différente. Les facteurs a prendre en compte lors du
calcul de la demande de courant combiné depuis votre alimentation 24 V c.c.
incluent les points suivants :

« référence pour chaque variateur dans le systeme ;
« sile moteur oul'actionneur inclut 'option de frein de maintien ;

« silesysteme inclut des modules condensateur série 2198 (1 a 4 modules
possibles).

Tableau 86 - Courant consommé par la commande

Courant 24 V (moteur Courant 24 V (moteur Courant d'appel sous 24 V
Référence sans frein) avec frein 2 A) m
A, Acc. A
2198-H003-ERSx
2198-H008-ERSX 04 24 20
2198-HO15-ERSx
2198-H025-ERSx 0.8 28
2198-H040-ERSx 30
2198-H070-ERSx 13 33
2198-CAPMOD-1300 0,3 - 20

(1) La durée du courant d'appel est inférieure a 30 ms.
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Dimensionnement des configurations en bus partagé multi-axes

Calculs énergétiques

Exemple de consommation de courant du systeme Kinetix 5500

Dans cet exemple, le systéme variateur Kinetix 5500 comprend deux
variateurs 2198-Ho40-ERS, quatre variateurs 2198-Hoo8-ERS et un module

condensateur.

Figure 113 - Configuration c.a./c.c. hybride partagée

Terre de I'armoire
reliée a la terre

Entrée d'alimentation
triphasée

Entrée d'alimentation

de commande 24 V

3,5 A min., moteurs sans frein
15,2 A min., moteurs avec frein

G

Servovariateurs

I A =

b4

2198-H040-ERS

Servovariateurs 2198-H008-ERS

Tableau 87 - Calculs de consommation de courant du systeme Kinetix 5500

Connexions du bus c.c.

Module condensateur
2198-CAPMOD-1300

A Courant 24 V (moteurs | Courant 24 V (moteurs |Courant d"appel sous

Module Kinetix 5500 o, . sans frein) avec frein 2 A) 2,y
Reéférence A A

c.c. c.c. A
2198-H008-ERSx 4 04x4=16 24x4=98 2x4=8
2198-H040-ERSx 2 08x2=16 28x2=568 3x2=6
2198-CAPM0OD-1300 1 03x1=03 - 2x1=2
Demande totale de courant 35 15,2 16

(1) La durée du courant d'appel est inférieure a 30 ms.

Les servovariateurs Kinetix 5500 possédent des résistances de freinage

internes pour dissiper 'excés d’énergie. En outre, des résistances de freinage
externe Série 2097 et des modules condensateurs Série 2198 sont disponibles
pour augmenter la capacité du bus c.c. partagé.

Utilisez ce tableau pour calculer le potentiel total d’absorption d’énergie
(joules) et déterminer si un module condensateur ou une résistance de freinage
externe est nécessaire.

Tableau 88 - Potentiel d'absorption d'énergie

Variateur Kinetix 5500 R eSISIaI(l]l;e de freinage Résist. freinage externe Module condensateur (" Module condensateur, max. %
Référence :Jnterne kJ J J
2198-HO03-ERSx - -
427,09 12,51
2198-HO08-ERSx 554,4 554,4
2198-HO15-ERSx 549,01 12521 676,52 676,52
2198-H025-ERSx 575,223 12,549 702,53 957162
2198-HO40-ERSx 601,434 22,647 728,74 983,373
2198-HO70-ERSx 182701 21,218 1954,3 2208,95

(1) Lavaleur suppose l'utilisation d'un servovariateur et d'un module condensateur.
(2) Lavaleur suppose I'utilisation d’un servovariateur et le nombre maximum de modules condensateur autorisé.

Consultez le logiciel Motion Analyzer, version 7.0 ou ultérieure, pour le
dimensionnement personnalisé de la résistance de freinage.
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Notes :
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Annexe D

Prise en charge de la fonctionnalité de
commande du moteur

Cette annexe fournit des descriptions de fonctionnalité pour les moteurs a
induction et les moteurs 3 aimant permanent pris en charge par les

servovariateurs Kinetix® 5500.

Rubrique Page
Méthodes de commande de fréquence 224
Limitation de courant pour la commande de fréquence 228
Controle de stabilité pour la commande de fréquence 231
Sauts de vitesse 233
Montée du flux 235
Réglages de la boucle du réqulateur de courant 237
Catégorie de moteur 238
Choix des modeles thermiques de moteur 244
Couple réglable a vitesse limitée (SLAT) 245
Rétention de surcharge moteur 252
Détection de perte de phase 253
ChuteVitesse 255
Test de commutation 257
Réglage adaptatif 257

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022

223



Annexe D Prise en charge de la fonctionnalité de commande du moteur

Méthodes de commande Les servovariateurs Kinetix 5500 prennent en charge trois méthodes de
de fréquence commande de fréquence en boucle ouverte. Ces choix sont les suivants :

« Volts/Hertz de base — Cette méthode est utilisée dans les applications de
moteur asynchrone unique.

« Volts/Hertz de base — Ventilateur Pompe — Cette méthode est similaire a
Volts/Hertz de base, mais est spécifiquement adaptée aux applications
de ventilateur/pompe.

« Vectoriel sans capteur avec compensation de glissement — Cette
méthode est utilisée pour la plupart des applications a couple constant.
Fournit un excellent couple de démarrage, d’accélération et de marche.

Pour configurer votre moteur asynchrone dans 'application Logix Designer,
reportez-vous a Configurer les propriétés d’axe pour la commande de
fréquence de moteur asynchrone, page 127.

La commande de fréquence en boucle ouverte convient aux applications telles

que les convoyeurs, les pompes et les ventilateurs. Les fonctionnalités sont les
suivantes :

« Impulsion au démarrage et impulsion en marche

« Protection électronique contre les surcharges thermiques du moteur
selon les exigences de la Classe 10

« Deux sauts de fréquence, auxquels le variateur ne fonctionne pas

« Tous les moteurs asynchrones triphasés adaptés a un fonctionnement
avec variateur de vitesse sont pris en charge

Tableau 89 - Caractéristiques de moteur

Description Valeur

Fréquence de sortie, max. 590 Hz

Paires de pdles, max. 50

Longueur de cable de moteur, max. 50 m (164 pieds) !

(1) Sapplique a tous les variateurs Kinetix 5500 (taille 2 et 3). Pour les variateurs Kinetix 5500 (taille 1) dans des applications en
flexion permanente, la longueur de cable maximum est de 30 m (98 pieds).
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Volts/Hertz de base

Le fonctionnement en volts/hertz crée une relation fixe entre la tension de
sortie et la fréquence de sortie. La tension est appliquée au moteur, en fonction
de la commande de fréquence de fonctionnement dans un rapport volts/hertz

fixe. Le rapport est calculé a partir des données de la plaque signalétique du
moteur et entré dans 'application Logix Designer > Axis Properties >
Frequency Control category.

La méthode Volts/Hertz de base fournit différentes possibilités. La
configuration par défaut est une ligne droite allant de zéro a la tension et la
fréquence nominales. Comme on le voit sur la Figure 114, vous pouvez modifier
le rapport volts/hertz pour fournir une performance de couple accrue lorsque
cela est nécessaire en programmant cinq points distincts sur la courbe.

Tableau 90 - Définitions de Volts/Hertz de base

Fonctionnalité de la courbe

Définition

Impulsion au démarrage

Utilisée pour générer un couple de démarrage supplémentaire a partir de la
vitesse zéro et une accélération des charges lourdes aux basses vitesses.

Impulsion en marche

Utilisée pour générer plus de couple de fonctionnement aux basses vitesses.

La valeur est généralement inférieure au couple d'accélération requis. Le variateur
réduit la tension d'appoint a ce niveau lorsque le moteur fonctionne a basses
vitesses (hors accélération en cours). Ceci réduit la surchauffe du moteur qui
pourrait se produire si le niveau de démarrage/accél. plus élevé était utilise.

Break voltage/frequency
(tension/fréquence de cassure)

Utilisée pour augmenter la pente de la partie inférieure de la courbe Volts/Hertz,
et fournir un couple supplémentaire.

Motor nameplate voltage/
frequency (tension/fréquence
de la plaque signalétique du
moteur)

Regle la partie supérieure de la courbe pour correspondre a la conception du
moteur. lls définissent le début de la zone de fonctionnement a puissance
constante.

Maximum voltage/frequency
(tension/fréquence maximum)

Incline la partie de la courbe utilisée au-dessus de la vitesse de base.

Figure 114 - Méthode Volts/Hertz de base
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Tension nominale 4 _______
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Volts/Hertz de base pour applications ventilateur/pompe

La méthode Volts/Hertz Fan/Pump (ventilateur/pompe) de base est basée sur
la méthode Volts/Hertz (V/Hz) de base, mais est spécialement adaptée aux
applications de ventilateur/pompe.

Figure 115 - Equation de la tension de sortie
2 Ou:
fx V, = Tension de sortie
= | = - +

Ve ( ] [V” Vb"“sr] Vboost f, = Fréquence de sortie
V,, = Tension nominale
F, = Fréquence nominale
Vpoost = Impulsion de tension au démarrage

Pour un rendement maximal du systeme, les charges de ventilateur/pompe
utilisent des variateurs de fréquence équipés d’'une courbe V/Hz spécifique ot
la tension est proportionnelle au carré de la fréquence.

Figure 116 - Méthode Volts/Hertz Ventilateur/Pompe de base
A

Tensionmax. |

Tensionnominale | ----------------——--———- - e
(plaque signalétique) ’

Impulsion au démarrage | - - - -~

Tension
N

\/

Fréquence (Hz) ~ Fréguence nominale, ~ Fréquence,
(plaque signalétique) ~ max

La méthode de commande de ventilateur/pompe prend en charge I'attribut run-
Q boost, mais ne prend pas en charge la tension de cassure, la fréquence de
cassure ou impulsion de déemarrage.
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Vectoriel sans codeur

La méthode vectorielle sans capteur utilise un noyau volts/hertz optimisé par
un résolveur de courant, un estimateur de glissement et un compensateur
d’impulsion de tension en fonction des conditions de fonctionnement du
moteur.

Figure 117 - Méthode vectorielle sans capteur
Paires de

Correction de vitesse pole moteur

Commande de vitesse l l

N N VN @ Commande Onduleur
. 7 ey Moteur
k+ ") L de tension
Estimateur
Vboost
Vitesse de l
glissement ZS“ma“‘l’" : Retour
Estiréll?tion ucoupie diszlt;]:l?)tlzudre Résolveur de dintensite
glissement la charge courant

Les algorithmes fonctionnent sur la base de la relation connue entre le
glissement nominal et le couple du moteur. Le variateur se sert des tensions
appliquées et des courants mesurés pour estimer la fréquence de glissement en
fonctionnement. Vous pouvez saisir des valeurs pour identifier la valeur de
résistance du moteur ou vous pouvez exécuter un test du moteur pour
identifier la valeur de résistance du moteur (reportez-vous a Tests moteur et
procédure d’auto-réglage, page 241). Les données de la plaque signalétique du
moteur et les résultats des tests permettent d’estimer avec précision
I'impulsion de tension requise.

La méthode vectorielle sans capteur offre une meilleure production de couple
et régulation de vitesse sur une plage de vitesse plus étendue que la méthode
volts/hertz de base.

L'impulsion dynamique est appliquée en interne pour compenser la chute de
tension et améliorer le couple au démarrage.

Figure 118 - Courbe de charge approximative
A

Tensionmax. 4 _________________

Tensionnominale - - - - _____________~_____
(plaque signalétique)

“—_ Volts/hertz idéal

Impulsion dynamique appliquée {

[
|

T T
Fréquence nominale, Fréquence, max
(plaque signalétique)
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Limitation de courant pour
la commande de fréquence
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Courant de sortie (A, eff.), Limite de courant de fonctionnement (eff.)

Figure 119 - Module de limitation de courant

———  Vitesse depuis le
planificateur (MAJ)

Limite de

Commande de
vitesse

précise

courant de
fonctionnement

Courant de

sortie

Le module de limitation de courant empéche la valeur OutputCurrent de
dépasser la valeur OperativeCurrentLimit lorsque le variateur est configuré en
mode Commande de fréquence.

Référence de
vitesse

En mode commande de fréquence, OperativeCurrentLimit est la valeur
minimale de la limite de courant thermique du moteur, de la limite de courant
thermique du variateur, de la limite de courant créte du moteur, de la limite de
courant créte du variateur et de la valeur CurrentVectorLimit.

Effets de la limitation de courant

Une limitation de courant indirecte est disponible pour les moteurs
asynchrones configurés pour la commande de fréquence. Vous pouvez utiliser
cette fonctionnalité pour éviter les défauts de surintensité dus a des profils
d’accélération/décélération ou a des impacts de charge agressifs. L'attribut de
limitation de courant utilise un régulateur PI pour contrdler le parametre
OutputCurrent en ajustant la référence de vitesse.

IMPORTANT  En cas de configuration pour la commande de fréquence (moteurs
asynchrones uniquement), sélectionnez I'action d'arrét Décél. et
Désactivation uniquement lorsque la fonctionnalité de limitation de
courant est activée.

Figure 120 - Effets de la limitation de courant sur une accélération agressive
Accélération agressive, limitation de courant active

Accélération agressive, pas de limitation de courant
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Courant de sortie (A, eff.), Limite de courant de fonctionnement (eff.)

Figure 121 - Effets de la limitation de courant sur un impact de charge

Impact de la charge, sans limitation de courant
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La limitation de courant pour la commande de fréquence n’est pas activée par
défaut. Vous pouvez activer via la messagerie en utilisant les attributs
spécifiques au dispositif suivants.

Q Nous vous recommandons de laisser les gains Kp, Ki et Kd aux valeurs par défaut.

Tableau 91 - Activer la limitation de courant via la messagerie

Attribut
Décalage

Implémentation

Type Nom d'attribut | o ditionnelle

Description

3022

SINT Current Limiting

3023

Lorsqu'activée, le taux de variation de la référence de vitesse est limité lors de situations a fort
courant pour une meilleure limitation du courant. Cette fonctionnalité n'est active que lors de
Fnable I'exécution dune commande MDS et lorsqu'elle est configurée pour le contrdle de fréquence.

0 = La limitation de courant est désactivée

1=La limitation de courant est activée

Gain dérivé pour la fonction de limitation de courant. Fonctionnel uniquement lorsqu'il est

REAL Current Limiting Kd | Moteur asynchrone en | configuré pour la commande de fréquence et lors de 'exécution d'une commande MDS. Unités en

controle de fréquence | secondes.

3024

uniquement

Gain intégral pour la fonction de limitation de courant. Fonctionnel uniquement lorsqu'il est

REAL Current Limiting Ki configuré pour la commande de fréquence et lors de 'exécution d'une commande MDS. Unités en

3025

points de comptage de retour / (Amp, inst* secondes).

Gain proportionnel pour la fonction de limitation de courant. Fonctionnel uniqguement lorsqu'il est

REAL Current Limiting Kp configuré pour la commande de fréquence et lors de 'exécution d'une commande MDS. Unités en

points de comptage de retour / Amp, inst.

IMPORTANT  Pour les moteurs asynchrones de plus de 5 CV, il est recommandé
d'activer la fonction de contrdle de la stabilité lorsque la limitation du
courant est activée.
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Activer la fonctionnalité de limitation de courant

Dans cet exemple, une instruction de message de configuration (MSG) est
configurée pour activer 'attribut CurrentLimitingEnable pour 'axe 1. Le
champ Instance permet de diriger le message vers I'axe approprié.

P

Message Configuration - Ilim_Write_hSG @
m‘ Communication ] Tag
Message Type: [ CIP Generic -
?ewi.ce |r55t attribute Single - Source Element: | CurrentLimitEnable L
e Source Length: 1 ~ (Bytes)
10 Class: 42 {Hex) —

Instance: 1 Attribute:  bee  (Hex)

0 Enable O Enable Waiting ) Start ® Done Done Length: 0
) Enor Code: Extended Error Code: (] Timed Out €
Error Pathe HOO2
Eror Text:
[ ok ][ cancel || appy Help

Réglage de la valeur de I'attribut CurrentVectorLimit

Pour la limitation de courant, l'attribut CurrentVectorLimit est utilisé pour
aider a déterminer I'OperativeCurrentLimit du variateur. Réglez la valeur
CurrentVectorLimit pour abaisser artificiellement I'OperativeCurrentLimit en
dessous des limites de courant de créte du variateur ou du moteur.

1. Sélectionnez la catégorie Liste de parametres et faites défiler jusqu’a

CurrentVectorLimit.
CoastingTimeLimit 0.0|s
ConversionConstant 1000000.0 | Motion Counts/Position Units
CurrentVectorLimit ~100.0 |% Motor Rated
FluxUpControl No Delay|
FluxUpTime 00ls

2. Réglez la valeur CurrentVectorLimit appropriée pour votre application.

IMPORTANT Lattribut CurrentVectorLimit apparait dans la liste des parametres de
I'application Logix Designer, version 29.00 et ultérieure. Si vous utilisez
une version précédente, l'attribut CurrentVectorLimit doit étre défini via
une instruction MSG (message de configuration).
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Contrdle de stabilité pour la Lecontrole de stabilité est disponible pour les moteurs asynchrones configurés
pour la commande de fréquence. Cette fonctionnalité peut étre utilisée pour
aider a éliminer les résonances parfois rencontrées sur les gros moteurs.

La fonctionnalité de controle de la stabilité ajuste les commandes
OutputFrequency et OutputVoltage pour stabiliser OutputCurrent.

commande de fréequence

Signal de retour Id, signal de retour Iq A-créte

Tableau 92 - Activer la limitation de courant via la messagerie

Signal de retour Id, signal de retour Iq par rapport a la vitesse commandée

Figure 122 - Effets du contrdle de stabilité
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Le contrdle de stabilité pour la commande de fréquence n’est pas activé par
défaut. Vous pouvez activer via la messagerie en utilisant les attributs
spécifiques au dispositif suivants.

passante du filtre aux valeurs par défaut.

Q Nous vous recommandons de laisser 'angle, les gains de tension et la bande

Attribut A Implémentation -
Décalage Type Nom d'attribut conditionnelle Description
- Active le contréle de la stabilité lorsqu'il est configuré pour le contrdle de fréquence.
sme st |Srabilty Control 0= Le contréle de stabilité est désactive
1=Le contrdle de stabilité est activé
P Définit la bande passante du filtre passe-bas appliqué au signal de retour du courant. Cette largeur
3027 REAL Stability Filter Moteur asynchrone en | e hande est commune aux algorithmes de controle de la stabilité de l'angle et de la tension.
Bandwidth contrdle de fréquence | ynitgs de radians/seconde.
uniquement
3028 REAL Stability Voltage a Le gain de la fonction de contrdle de la stabilité de tension. Actif uniquement lorsqu'il est configuré
Gain pour le contrdle de fréquence. Unités de Volt (inst,p-n)/Amp (inst).
3029 REAL Stability Angle Gain Le gain de la fonction de controle de la stabilité de I'angle électrique. Actif uniquement lorsqu'il est

configuré pour le contréle de fréquence. Unités de radians/amperes (inst).

IMPORTANT  Etant donné que la fonction de contrdle de la stabilité fonctionne en

manipulant les signaux OutputVoltage et OutputFrequency, ces signaux
peuvent apparaitre « bruyants » lorsque la fonctionnalité est activée.
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Activation de la fonctionnalité de contrdle de la stabilité

Dans cet exemple, une instruction de message de configuration (MSG) est
configurée pour activer l'attribut StabilityControl pour I'axe 1. Le champ
Instance permet de diriger le message vers I'axe approprié.

e o)

Message Configuration - Stab_Write_MSG [ |

Message Type: [C‘IP Generic v]

Service | set attribute Single ,] Source Element: [ Stab?lﬂﬁaﬁiﬁgﬁji

Type: o
Source Length: 1 - (Bytes)

10 |{Hex) Class: 42  (Hex) [ ion |

Instance: 1 Attribute:  bdz  (Hex)

2 Enable O Enable Waiting i) Start ® Done Done Length: O
) Emor Code: Extended Error Code: [7] Timed Out «
Error Path: H00:

Error Test:

[ Ok H Cancel ] Apply
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Sauts de vitesse

Certaines machines ont une fréquence de résonance (vitesse de vibration)
indésirable en fonctionnement ou qui pourrait endommager 'équipement.
Pour éviter tout fonctionnement permanent sur un ou plusieurs points de
résonance, vous pouvez configurer les attributs de saut de vitesse dans
lapplication Logix Designer > Propriétés de 'axe > Catégorie liste des

parametres.

La valeur programmeée dans l'attribut SkipSpeed1 ou SkipSpeed2 définit la
vitesse centrale d'une bande de saut de vitesse dans laquelle le variateur ne
fonctionne pas. La largeur de la bande est déterminée par l'attribut
SkipSpeedBand. La plage est divisée par moitié de part et d’autre de I'attribut
SkipSpeedx. Tout point de consigne de commande dans cette bande est ajusté
par la fonctionnalité de saut de vitesse pour s’aligner sur la valeur limite
supérieure ou inférieure de la bande de saut de vitesse. La fonctionnalité de
saut de vitesse possede une hystérésis (25 % de la valeur SkipSpeedBand) pour
empécher la commutation fréquente de VelocityReference.

Figure 123 - Exemple de saut de vitesse unique

Vitesse

Limite supérieure SkipSpeedBand } -4

Consigne de
vitesse

»

Référence de vitesse

,,,,,,,,,,,,,,,

SkipSpeed }

Limite inférieure SkipSpeedBand } -

Durée

Une valeur SkipSpeedBand égale a o désactive la fonctionnalité de saut

de vitesse.

IMPORTANT Lorsqu'une seule valeur SkipSpeed est souhaitée, les parametres
SkipSpeed] et SkipSpeed?2 doivent étre identiques.

IMPORTANT L'accélération et la décélération sont affectées par la fonction
skip-speed (saut de vitesse). Une valeur SkipSpeedBand trop
importante peut entrainer un défaut de surintensité du variateur.

IMPORTANT  Lattribut MaximumFrequency est toujours appliqué. Les valeurs

limites de la bande de saut de vitesse au-dela de la valeur
MaximumFrequency ne s'appliquent pas.
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Sauts de vitesse multiples

Les variateurs Kinetix 5500 disposent de deux attributs de saut de vitesse
indépendants (SkipSpeedi et SkipSpeed2) qui utilisent le méme attribut

SkipSpeedBand.
Figure 124 - Exemple de multiples sauts de vitesse
A
SkipSpeed2 | - | J SkipSpeedBand
£
SkipSpeed! |- - - - SkipSpeedBand
0 >
0 Durée

Lorsque les limites de saut de vitesse de SkipSpeedi et SkipSpeed2 se
chevauchent, 'hystérésis de saut de vitesse est calculée a 'aide de la bande de
saut effective.

Sur la Figure 125, SkipSpeed1 est défini sur o et SkipSpeed2 est défini sur
15 Hz. La bande de saut a une largeur de 10 Hz.

Au point A, I'axe est activé et le moteur commence a tourner a -5 Hz méme si la
commande est 3 0 Hz. Lorsque la commande atteint le point d’hystérésis, la
fréquence de sortie commence 2 suivre la commande. Pendant la décélération,
lorsque la commande diminue a 0 Hz, la fréquence de sortie continue a 5 Hz
jusqua ce que I'axe soit désactivé (point B) ou que la commande soit modifiée
en dehors de la bande de saut.

Figure 125 - Saut de fréquence a la vitesse zéro
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Montée du flux

Les moteurs asynchrones c.a. nécessitent que le flux se forme dans le stator du
moteur avant que le couple contro6lé puisse se développer. Pour créer un flux,
une tension est appliquée. Il existe deux méthodes créer le flux du moteur et
trois réglages configurables de FluxUpControl.

Avec le réglage No Delay (démarrage normal), le flux est établi lorsque la
tension et la fréquence de sortie sont appliquées au moteur. Tandis que le flux
se développe, la nature imprévisible du couple développé peut entrainer une
oscillation du rotor, méme si une accélération de la charge peut se produire.
Dans le moteur, le profil d’accélération ne suit pas le profil d’accélération
commandé en raison du manque de couple développé.

Figure 126 - Profil d'accélération en démarrage normal - Sans montée du flux

Référence de
fréquence
Flux nominal

3
f =
[<5]
=

@ Stator — — —
L

Rotor
- Oscillation due a
_ I'établissement du flux
v
0

Durée

Avec le réglage automatique (valeur par défaut), un courant continu est
appliqué au moteur pour que le flux se forme avant la rotation. La durée de
montée du flux est basé sur le niveau de courant de montée du flux et la
constante de temps du rotor du moteur. Le courant de montée du flux n’est pas
réglable.

En réglage manuel, le courant continu est appliqué au moteur afin que le flux
se forme avant la rotation. La durée de montée du flux est déterminée par
lattribut FluxUpTime. Le courant de montée du flux n’est pas réglable.

Figure 127 - Courant de montée du flux par rapport a la durée de montée du flux
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Durée de la montée du flux

Une fois que le flux nominal est atteint dans le moteur, le fonctionnement
normal peut commencer et le profil d’accélération souhaité peut étre réalisé.
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Figure 128 - Flux nominal atteint
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Attributs de la montée du flux

D Acces |Description Implémentation conditionnelle

Moteur asynchrone uniquement
; 0= Aucun délai

558 Régler | Flux Up Control 1= Délai manuel

2 = Délai automatique

Moteur asynchrone uniquement
; ) Unités : secondes

559 Régler | Flux Up Time Valeur par défaut : 0,0000

Min/Max : 0,0000 / 1000,00

(1) Clest la durée désignée pour le réglage du délai manuel. Cet attribut n'est pas pris en charge par la méthode de délai
automatique. La fonctionnalité de montée du flux est désactivée si FluxUpControl est défini sur Manual Delay et que
FluxUpTime est défini sur 0.

Attribut FluxUpControl

Lorsque I'axe de mouvement est activé, un courant continu est appliqué au
moteur asynchrone pour créer un flux de stator avant de passer a I'état de
fonctionnement. Cet attribut contrdle la maniére dont le flux d’'un moteur

asynchrone doit étre établi pendant I'état de démarrage avant la transition vers
I'état de fonctionnement.

Tableau 93 - Méthodes de contréle du délai de montée du flux

Méthode de délai | Description

Sans délai L'axe passe immédiatement a I'état Exécution pendant que le flux du moteur s'établit.

Délai manuel L'axe reste a I'état de démarrage pendant que le flux du stator du moteur s'établit
conformément a Iattribut Flux Up Time (Durée de montée du flux).

Délai automatique Le variateur détermine la durée du délai nécessaire pour atteindre le flux complet du
q moteur en fonction des données d'attribut de configuration du moteur ou des mesures.

Attribut FluxUpTime

Lorsque FluxUpControl est configuré pour le délai manuel, cet attribut définit
la durée du délai pour obtenir le flux complet du moteur avant de passer a I'état
de fonctionnement.
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Configurer les attributs de la montée du flux

Suivez ces étapes pour configurer les attributs de la montée du flux.

1. Dansl'organisateur de I'automate, faites un clic droit sur un axe et
choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Liste des parameétres et faites défiler jusqua

FluxUpControl.
32 Axis Properties - DALOL [o (&=
Categories:
General | Motion Axis Parameters
[=)- Motor
- Model Parameter Group: Al x
Analyzer
Scaling Name o | Value Unit -
Hookup Tests BrakeSli 0.0 |Position Units
Polarity BrakeTestTorque 0.0|% Motor Rated
Planner BreakFreguency 30.0|Hz
- Frequency Control BreakVoltage 230.0 | Volts (RMS) =
Actions CoastingTimeLimit 0.0fs
Drive P Co ionConstant 1000000.0 | Motion Counts/Position Units
Parameter List CurrentVectorLimit 300.0|% Motor Rated
Status *| FuxUpControl No Delay
Faults & Alams FluxUpTime 0.0|s
Tag FrequencyControlMethod Fan/Pump Volis/Hertz]
InductionMotorFluxCurrent 2.7842581 |Amps (RMS)
tedFrequency 60.0|Hz
dSlipSpeed 50.0[RPM
L g 4.02|Ohms
i 17.0 |Ohms.
4,02 {Ohms
i i 2.52|Ohms
InverterOverloadAction <NoNe:
InverterThermalOverloadUserLimit 110.0 {% Inverter Rated
| |LoadType Direct Coupled Rotary| b
Hods State: Stopped Safety State:  Not Configured (Torque Permitted)

fanual Tune oK [ cancet | [ Aoy | [ Hep |

3. Dansle menu déroulant FluxUpControl, choisissez la valeur de délai
appropriée a votre application.

CurrentVectorLimit 300.0
FluxUpControl No Delay v
FluxUpTime o Dela

FrequencyControlMethod Manual Delay
InductionMotorFluxCurrent Automatic Delay

4. Sivous choisissez Manual Delay a I'étape 3, saisissez une valeur dans
lattribut FluxUpTime appropriée a votre application.

Sivous choisissez No Delay ou Automatic Delay a I'étape 3, 'attribut
FluxUpTime ne s’applique pas.

Reglages de la boucle du La bande passante de la boucle de courant est définie différemment en
régulateur de courant fonction du type de moteur sélectionné.

Tableau 94 - Réglages de la boucle du régulateur de courant

Valeur par défaut de la bande passante de la boucle
Type de moteur couple/courant
Hz

Rotatif a aimants permanents
Rotatif a aimants permanents intérieurs 1000
Linéaire a aimants permanents

IMPORTANT L'application Logix Designer n'effectue pas de calculs lorsque
[attribut Torque/Current Loop Bandwidth (Bande passante de la
boucle couple/courant) est mis a jour. Cette bande passante affecte
de nombreux autres gains et limites. Changer (abaisser) la bande
passante de la boucle de couple sans mettre a jour tous les attributs
dépendants peut entrainer une instabilité du variateur/moteur.
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Categorle de moteur Depuis la catégorie Moteur, vous pouvez saisir les valeurs de la plaque
signalétique du moteur ou de la fiche technique (parametres entre phases)
pour les moteurs asynchrones rotatifs.

Dans cet exemple, les parametres Catégorie moteur > Plaque signalétique/
Fiche technique proviennent d’'une fiche technique de performances moteur
standard. Les valeurs de vitesse maximale et de courant de créte dépendent
généralement de l'application.

Figure 129 - Exemple de Plaque signalétique moteur / Fiche technique

@ Auxis Properties - Axis_2 = @
Categories:
General Motor Device Specification
Data Source: I" late Datasheet ']
<none Change Catalog...
Motor Type: [ Rotary Induction - I
Units: Rev
/Nameplate | Datasheet - Phase to Phase parameters
Rated Power: 0.75 kW Pole Court: 4
Rated Voltage: 460.0 Volts (RMS) Rated Frequency: 60.0 Hertz
_____ Velocity Loop Rated Speed: 1725.0 RPM Max Speed: 5400.0 RPM
""" Acceleration Loop Rated Cument: 15 Amps (RMS) Peak Cument: 30 Amps (RMS)
""" fmeia=E o \ Motor Overoad Limt:  100.0 % Rated
----- Planner
----- Homing
..... Mions
----- Drive Parameters
----- Parameter List
..... Sta«tus
----- Faults & Alarms
..... Tag
Mz State: Safety State:
o) ) [

Reportez-vous a la Figure 130 pour un exemple de fiche de performance d’'un
fabricant de moteur.
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Figure 130 - Fiche technique de performance d’un fabricant de moteur
CERTIFICATION DATA SHEET

TYPICAL MOTOR PERFORMANCE DATA

HP | kw SYNC.RPM F.L.RPM FRAME ENCLOSURE KVA CODE DESIGN
1 .75 1800 1725 TENV P A
PH | Hz | VOLTS FL AMPS START TYPE DUTY INSL S.F. AMB°C ELEVATION
60 460 1.5 INVERTER ONLY CONTINUOUS F3 1.0 40 3300
FULL LOAD EFF: 84 3/4LOAD EFF: 82.5 1/2LOADEFF: 785 | GTD.EFF ELEC.TYPE NO LOAD AMPS
FULL LOAD PF: 75 3/4LOAD PF: 65.5 1/2LOAD PF: 51 81.5 $Q CAGE INV DUTY 1
F.L.TORQUE LOCKED ROTOR AMPS L.R. TORQUE B.D. TORQUE F.L.RISE°C
3 LB-FT 30/15 10.8 LB-FT 360% 15 LB-FT 500% 65
SOUND PRESSURE STARTS/ APPROX.
@ 3FT. SOUND POWER | ROTOR WKA2 | MAX.WKA2 | SAFE STALL TIME HOUR MOTOR WGT
62 dBA 72 dBA 0.11 LB-FTA2 | 0 LB-FTA2 0 SEC. 0 42 LBS.
EQUIVALENT WYE CKT.PARAMETERS (OHMS PER PHASE)
R1 R2 X1 X2 XM
8.378 5.6232 10.7068 9.9116 278.036
RM ZREF XR D TDO
11132.8 284 17 0.0071 0.136

"

Moteur>Catégorie Modele

Depuis Moteur > Catégorie modéle, vous pouvez saisir des valeurs
supplémentaires de plaque signalétique ou de fiche technique (parameétres
phase-neutre) pour les moteurs asynchrones.

Les parametres Moteur > Modeéle sont utilisés en mode commande de moteur
asynchrone en boucle fermée, en mode contréle vectoriel sans capteur et
lorsque FluxUp est activé. Ils sont estimés automatiquement par I'application
Logix Designer en fonction des données de la plaque signalétique du moteur.
Vous pouvez également saisir ces valeurs de parameétres directement depuis la
plaque signalétique/la fiche technique du moteur ou indirectement en
exécutant un test Moteur > Analyseur.

Figure 131 - Paramétres phase-neutre

@ Auxis Properties - Axis_2

Categories:

Load

Motor Feedback
Scaling
Hookup Tests

Polarity
Autotune

i Compliance

Amps (RMS)
RPM
Ohms

Ohms

Motor Model Phase to Neutral Parameters
Rated Flux Cument: 0.0
Rated Slip Speed: 50.0
Stator Leakage (X1): 0.0
Rotor Leakage (X2): 0.0
Stator Resistance (R1): 0.0

Ohms

IMPORTANT Si vous ne connaissez pas les parametres Stator Leakage, Rotor
Leakage, Stator Resistance, Rated Flux Current et l'inertie du systeme,
vous pouvez exécuter la procédure de test statique du moteur et de
réglage automatique pour déterminer les valeurs des parametres.
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Exceptions

Lycic Farameters Model Parameters

Parameter List

Status Motor Stator Resistance:

Fautts & Alarms Motor Stator Leakage Reactance:
Tag

Catégorie Moteur > Analyseur

Depuis la catégorie Moteur > Analyseur, vous pouvez effectuer trois types de

tests pour identifier les paramétres du moteur.

Dans cet exemple, le test Calculer le modeéle a été exécuté. Si le test Moteur >

Analyseur s’exécute avec succes et que vous acceptez les valeurs de test, elles
remplissent les attributs du parameétre de modéle.

Figure 132 - Catégorie analyseur de moteur

%y Axis Properties - Axis_2

Anal Motor to D ine Motor Model

Dynamic Motor Test | Static Motor Test  Calculate Model |

Motor Rotor Leakage Reactance:
Motor Flux Current:
Rated Slip Speed:

_ facept Tost Rosls |

Current
4,3605533
23.981333
23.981333

0.72226095
75.0
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Tests moteur et procédure d'auto-réglage

Vous pouvez effectuer trois types de tests pour identifier les parametres du
moteur et un test pour l'inertie moteur/systeme. Ces parameétres sont utilisés
par les modes de contréle de fréquence vectoriel sans capteur et de moteur
asynchrone en boucle fermée. Le Tableau 95 recommande le test a utiliser en
fonction du mode de commande et de I'application.

Tableau 95 - Tests moteur et matrice d'auto-réglage

Mode de commande Description Calcul Statique Dynamique Auto-réglage (test d'inertie)
Volts/Hertz de base | Non requis Non requis Non requis Non requis
y h c de d Volts/Hertz de base
oteur asynchrone - Lommande de pour ventilateur/ Non requis Non requis Non requis Non requis
fréquence pompe
Vectoriel sans capteur | Requis (1) Préfére Non requis Non requis

(1) Non requis pour 'application Logix Designer, version 29.00 et ultérieure.

g Auxis Properties - Axis_2 x|

Categories:

Pour la procédure de réglage automatique du moteur/systéme, voir Réglage
des moteurs asynchrones, page 147 pour plus d’informations.

La catégorie Moteur > Analyseur offre trois choix pour calculer ou mesurer les
données des moteurs électriques.

Suivez ces étapes pour exécuter des tests de moteur et identifier les parameétres
du moteur.

1. Dans la fenétre d’organisation de I'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Motor > Analyzer (Moteur > Analyseur).

Les données de la plaque signalétique ont été saisies en page 238. Les
données de la plaque signalétique doivent étre saisies avant d’exécuter le
test de calcul.

Anal Motor to D ine Motor Model

Dynamic Motor Test | Static Motor Test Calculate Model |

Model Parameters Current Test Results
Motor Stator Resistance: 4.3605533 Ohms Chms
Motor Stator Leakage Reactance: 23981333 Ohms Chms
Motor Rotor Leakage Reactance: 23981333 Ohms Chms
Motor Flux Current: 0.72226095 Amps Amps
Rated Slip Speed: 75.0 RPM RPM

__ pcep TestResuls | &
3. Cliquez sur Start (Démarrer) pour exécuter le test.

4. Cliquez sur Accept Test Results (Accepter les résultats du test) pour
sauvegarder les valeurs.

5. Cliquez sur OK.
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Dépannage de la catégorie Motor Analyzer

Calcul du modele

Lorsquun test de calcul est exécuté, le variateur utilise les données de la plaque
signalétique du moteur pour estimer le courant nominal de flux du moteur, la
résistance du stator (Rs), la réactance de fuite du stator (X1) et la réactance de
fuite du rotor (X2). Le variateur calcul aussi la vitesse de glissement nominale
basée sur la vitesse et la fréquence nominale. Aucune mesure n’est prise lors de
l'utilisation du test de calcul.

Test statique du moteur

Utilisez le test statique si 'arbre du moteur ne peut pas tourner ou s'il est déja
accouplé a la charge. Seuls les tests qui ne créent pas de mouvement du moteur
sont exécutés. Pendant ce test, les valeurs de résistance du stator (Rs), de
réactance de fuite du stator (X1) et de réactance de fuite du rotor (X2) sont
mesurées pendant une série de tests statiques. Le courant de flux nominal est
estimé, car la mesure de cette valeur nécessite un mouvement du moteur. Le
variateur calcul aussi la vitesse de glissement nominale basée sur la vitesse et la
fréquence nominale.

Le test statique requiert que vous saisissiez les estimations initiales du courant
de flux nominal, de la résistance du stator (Rs), de la réactance de fuite du stator
(X1) et de la réactance de fuite du rotor (X2) dans les champs du modeéle moteur.

« Pour l'application Logix Designer, version 29.00 ou ultérieure, les
estimations initiales sont renseignées par 'automate.

« Pour I'application Logix Designer, version 28.00 ou antérieure, cela peut
étre effectué en exécutant et en acceptant les résultats d’'un test de calcul
ou en entrant les valeurs directement dans 'application Logix Designer.

Test dynamique du moteur

Les tests dynamiques sont exécutés avec le moteur désaccouplé de la charge,
car 'arbre du moteur tourne et il n’y a pas de limites de course. C’est souvent la
méthode de test la plus précise. Pendant ce test, les valeurs de résistance du
stator (Rs), de réactance de fuite du stator (X1) et de réactance de fuite du rotor
(X2) sont mesurées lors d’'une série de tests statiques. Le courant de flux
nominal est mesuré pendant un test de rotation, dans lequel le variateur
commande 75 % de la vitesse nominale du moteur.

La vitesse de glissement nominale est mesurée lors d'un deuxiéme test de
rotation, dans lequel le variateur commande une vitesse (valeur par défaut de
100 % de la vitesse nominale du moteur) et définit une limite de couple (valeur
par défaut de 50 % du couple nominal du moteur). Cela accélére rapidement le
moteur 2 la vitesse nominale, puis décélére jusqu’a la vitesse nulle.

IMPORTANT Le test dynamique ne prend pas en charge les limites de course.

Le test dynamique requiert également que vous saisissiez les estimations
initiales du courant nominal de flux, de la résistance du stator (Rs), de la
réactance de fuite du stator (X1) et de la réactance de fuite du rotor (X2) dans
les champs du modéle moteur.

« Pour I'application Logix Designer, version 29.00 ou ultérieure, les
estimations initiales sont automatiquement renseignées par 'automate.

« Pour l'application Logix Designer, version 28.00 ou antérieure, cela peut
étre effectué en exécutant et en acceptant les résultats d’un test de calcul
ou en entrant les valeurs directement dans I'application Logix Designer.

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022



Annexe D Prise en charge de la fonctionnalité de commande du moteur

Le test dynamique utilise les attributs Rampe d’accélération et Rampe de
décélération pour définir les temps de montée et de descente du test de
rotation. Siles temps d’accélération/décélération obtenus sont inférieurs a
10 secondes, 10 secondes sont utilisées. Si ces attributs ne sont pas pris en
charge, 10 secondes sont également utilisées.

Le test dynamique utilise également les attributs Commande de vitesse de test
de glissement IM (pourcentage de la vitesse nominale) et Limite de couple de
test de glissement IM (pourcentage du couple nominal) pour définir le profil de
mouvement pour la mesure de glissement. Les valeurs par défaut sont 100,0 et
50,0 respectivement. La commande de vitesse dicte la vitesse a laquelle le
moteur tourne et le couple dicte la rapidité avec laquelle le moteur atteint cette
vitesse. En général, une vitesse plus élevée et un couple plus faible se
traduisent par une accélération plus longue et une vitesse de glissement
nominale plus précise. Cependant, sachez que le test dynamique ne retournera
pas les résultats attendus si la limite de couple est définie en dessous de 30,0.

Tableau 96 - Test de glissement via la messagerie

Attribut A Implémentation —
Décalage Type Nom d'attribut conditionnelle Description
Définit les limites de couple positives et négatives pour le test de glissement dans le

3095 REAL IM Slip Test Torque Limit test de moteur dynamique (similaire aux limites de couple dans le test dinertie).

Egtifer ?esmggmne €N | Les unités sont en pour cent du couple nominale.

u r

uniguement Définit la commande de vitesse pour le test de glissement dans le test de moteur

3096 REAL IM Slip Test Velocity Command dynamique, (similaire & la commande de vitesse dans le test d'inertie). Les unités sont

en pourcentage de la vitesse nominale du moteur.

Le test dynamique exige que les limites de couple positives et négatives pour
ledit axe ne soient pas écrasées durant le test. Cela peut étre satisfait en
s’assurant que (1) ces attributs cycliques ne sont pas indiqués comme
inscriptibles dans 'onglet Parameétres du variateur des propriétés de 'axe et
(2) que ces parameétres ne sont pas envoyés via une instruction MSG.

Lorsqu'il est configuré pour une commande en boucle fermée, le test
dynamique nécessite qu'une inertie systeme précise soit définie dans
lapplication Logix Designer.

« Pourl'application Logix Designer, version 29.00 ou ultérieure, une valeur
par défaut est automatiquement renseignée par 'automate.

« Pour I'application Logix Designer, version 28.00 ou antérieure, vous
pouvez exécuter et accepter les résultats d’'un test de réglage automatique
ou entrer la valeur d’inertie du moteur directement dans I'application
Logix Designer.

Lorsqu'il est configuré pour la commande en boucle fermée, le test dynamique
utilise le réglage du régulateur de vitesse entré dans l'application

Logix Designer. Si le moteur est accouplé a une charge, il peut étre nécessaire
d’ajuster le réglage du régulateur de vitesse pour s’assurer que la réponse de
vitesse est bien controlée. Le test dynamique échoue si le retour de vitesse en
régime stable ne respecte pas la tolérance de +30 % de la vitesse commandée.

IMPORTANT Le test dynamique n'est pas pris en charge dans la commande de
couple en boucle fermée.

Sivous utilisez le test dynamique en mode commande de fréquence,
désaccoupler le moteur de toute charge ou des résultats peuvent ne pas étre
valables. En commande en boucle fermée, une charge accouplée ou
désaccouplée produit des résultats valables.
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Choix des modeles
thermiques de moteur

20l

Les variateurs Kinetix 5500 contiennent deux algorithmes de protection
thermique du moteur que vous pouvez utiliser pour prévenir une surchauffe
du moteur.

Moteurs génériques

Le modele thermique par défaut est un algorithme générique de

protection contre les surcharges I*T. Ce modeéle est actif les valeurs

de MotorWindingToAmbientResistance ou de
MotorWindingToAmbientCapacitance valent 0.0. Le but de cet algorithme

est de limiter le temps de fonctionnement d’'un moteur avec des niveaux de
courant excessifs. La relation entre le temps de réponse de la limite usine de
surcharge moteur et le courant de sortie du moteur est indiquée a la Figure 133.

Figure 133 - Courbe de surcharge moteur
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Vous pouvez utiliser 'attribut MotorOverloadLimit (valeur par défaut de

100 %, max de 200 %) pour augmenter le temps de déclenchement de la
surcharge du moteur en augmentant artificiellement le courant nominal du
moteur (uniquement pour la protection thermique). MotorOverloadLimit ne
doit étre supérieur a 100 % que si des options de refroidissement sont
appliquées. L’augmentation de MotorOverloadLimit entraine une
augmentation plus lente de MotorCapacity.

Le modéle thermique générique du moteur déclasse également le courant
nominal du moteur (uniquement pour la protection thermique) lorsqu’il
fonctionne a basse vitesse. Le facteur de déclassement estde30 %ao Hzeto % a
20 Hz, avec une interpolation linéaire entre ces valeurs. Le fonctionnement a des
fréquences de sortie inférieures & 20 Hz entraine une augmentation plus rapide
de MotorCapacity.

Lorsque le modeéle thermique générique du moteur est actif, lattribut
MotorCapacity maugmente que si le courant de sortie du moteur est supérieur
au courant nominal effectif du moteur (en tenant compte du facteur de
déclassement MotorOverloadLimit et de la vitesse lente). Les valeurs par défaut
de MotorThermalOverloadFactoryLimit et de MotorThermalOverloadUserLimit
pour ce modéle thermique sont toutes deux égales 2 100 %.

IMPORTANT Le modele générique de thermique moteur ne prend pas en charge le
repli de courant tant qu'action de surcharge moteur.
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Couple réglable a vitesse
limitée (SLAT)

Moteurs thermiquement caractérisés

Si les valeurs d’attribut MotorWindingToAmbientResistance et
MotorWindingToAmbientCapacitance sont toutes les deux différentes de
zéro, le moteur est considéré comme thermiquement caractérisé et un autre
modéle thermique de moteur est exécuté. Le but de cet algorithme est de
limiter le temps de fonctionnement d'un moteur avec des niveaux de courant
excessifs. Ce modele thermique utilise la constante de temps de premier ordre
déterminée a partir des valeurs MotorWindingToAmbientResistance et
MotorWindingToAmbientCapacitance pour estimer la capacité thermique du
moteur en fonction du courant de sortie du moteur.

L'attribut MotorOverloadLimit (valeur par défaut de 100 %, max de 200 %) peut
étre utilisé pour augmenter le temps de déclenchement de la surcharge du
moteur en augmentant la valeur MotorThermalOverloadFactoryLimit. Le
MotorOverloadLimit doit étre augmenté au-dessus de 100 % uniquement si
des options de refroidissement sont appliquées. L’augmentation de
MotorOverloadLimit ne modifie pas le comportement de MotorCapacity.

Ce modéle thermique prend en charge la définition de l'attribut
MotorOverloadAction en tant que repli de courant. La sélection de 'action repli
de courant entraine une réduction de la référence de courant via la valeur
d’attribut MotorThermalCurrentLimit réduite proportionnellement a la
différence en pourcentage entre les valeurs MotorCapacity et
MotorOverloadLimit.

Lorsque ce modele thermique est actif, attribut MotorCapacity est différent de
zéro si le courant de sortie du moteur est différent de zéro. Les valeurs par défaut
de MotorThermalOverloadFactoryLimit et de MotorThermalOverloadUserLimit
pour ce modéle thermique sont toutes deux de 110 %.

IMPORTANT Ce modele thermique ne déclasse pas le courant nominal du moteur
lorsqu'il fonctionne a basse vitesse. Le fonctionnement a basses
fréquences de sortie ne provoque pas de modification du
comportement de MotorCapacity.

Le couple réglable a vitesse limitée (SLAT) est un mode de fonctionnement
spécial utilisé principalement dans les applications de manipulation de
bandes. Lorsqu’il est configuré pour SLAT, le variateur fonctionne
généralement comme un régulateur de couple. Le variateur peut entrer
automatiquement en régulation de vitesse en fonction des conditions dans le
régulateur de vitesse et de 'amplitude de la sortie du régulateur de vitesse, par
rapport a 'attribut TorqueTrim appliqué.

Une application régulée en couple peut étre décrite comme tout processus
nécessitant un contrdle de la tension. Par exemple, un enrouleur ou un
dérouleur dont le matériau est bobiné ou déroulé avec une tension spécifique
requise. Le processus nécessite également qu'un autre élément regle la vitesse.

Lorsqu'il fonctionne en tant que régulateur de couple, le courant du moteur est
ajusté pour obtenir le couple souhaité. Si le matériau enroulé ou déroulé se
brise, la charge diminue considérablement et le moteur peut potentiellement
s'emballer.
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La fonctionnalité SLAT est utilisée pour prendre en charge les applications
nécessitant une transition robuste entre la régulation du couple et la régulation
de la vitesse (et inversement). La fonctionnalité SLAT peut étre configurée via
lattribut SLATConfiguration en tant que :

Tableau 97 - Descriptions de la configuration SLAT

Nom Description

SLAT Disable La fonction SLAT est désactivée. Fonctionnement normal en boucle de vitesse.

Le variateur passe automatiquement de la régulation de couple a la régulation de
SLAT Min Speed/Torque |vitesse si VelocityError > O et revient a la régulation de couple si VelacityError >
SLATSetPoint pendant SLATTimeDelay.

Le variateur passe automatiquement de la régulation de couple a la régulation de
SLAT Max Speed/Torque |vitesse si VelocityError > O et revient a la régulation de couple si VelacityError >
SLATSetPoint pendant SLATTimeDelay.

La direction du couple appliqué et la direction du mouvement du matériau
déterminent sile mode SLAT minimum ou SLAT maximum doit étre utilisé.

Réglage de la polarité du mouvement

Le réglage de la polarité du mouvement dans I'application Logix Designer >
Propriétés d’axe > Polarité n’affecte pas le comportement SLAT. Toutefois,
vous devrez peut-étre préciser s'il faut utiliser la configuration SLAT Min
Speed/Torque ou SLAT Max Speed/Torque lorsque la polarité du mouvement
est défini sur Inverted (Inversée). Dans ce cas, I'erreur de vitesse affichée dans
lapplication Logix Designer est inversée par rapport a celle réellement utilisée
par I'axe pour contrdler la fonction SLAT. Ainsi, si la configuration SLAT est
définie sur Min et que la polarité du mouvement est inversée, changez la
configuration SLAT sur Max.

Tableau 98 - Fonctionnement de SLAT quand la polarité de mouvement est inversée

Commande de vitesse Polarité du mouvement Configuration SLAT
Normale Min
Positive (sens horaire) -
Inversée Max
. . . Normale Min
Négative (sens anti-horaire) -
Inversée Max

Vitesse/Couple Min SLAT

SLAT Min Speed/Torque (SLAT Vitesse/Couple Min) est un mode de
fonctionnement spécial principalement utilisé dans les applications de gestion
de bande. Le variateur fonctionne généralement comme un régulateur de
couple, a condition que 'attribut TorqueTrim soit inférieur au couple de sortie
da aleffort de contrdle du régulateur de vitesse. Le variateur peut entrer
automatiquement en régulation de vitesse en fonction des conditions du
régulateur de vitesse et de 'amplitude de la sortie du régulateur de vitesse par
rapport a la référence de couple.

Lorsquelle est utilisée pour la commande SLAT, une valeur VelocityCommand
dépendante de I'application est appliquée au variateur via une instruction MAJ.
Une valeur TorqueTrim dépendante de I'application est également appliquée
via une écriture cyclique. En fonctionnement normal, VelocityCommand est
réglé a un niveau qui entraine une saturation de I'effort de commande du
régulateur de vitesse lorsque la vitesse du moteur est limitée mécaniquement.
La valeur TorqueReference est égale a la valeur TorqueTrim, résultant en une
valeur VelocityError positive.
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Sila limitation de vitesse mécanique est supprimée (exemple: rupture de
bande), l'accélération du moteur et 'erreur de vitesse deviennent négatives.

A ce moment, une transition forcée a la régulation de la vitesse se produit et la
vitesse du moteur est réglée sur l'attribut VelocityCommand.

L'axe reste en régulation de vitesse jusqu’a ce que VelocityError dépasse
SLATSetPoint pendant une durée spécifiée par SLATTimeDelay. A ce stade,
I'axe redevient un régulateur de couple.

Figure 134 - Vitesse/Couple Min SLAT

. . . Erreur de vitesse <0 ————————
Choisir le minimum e sortie de bouce Choisir la sortie de la boucle de vitesse

de vitesse ou commande de couple (commande de vitesse ON)

(commande de vitesse OFF) Erreur de vitesse > Consigne SLAT

- pendant Temps SLAT

Pour plus d’'informations sur les attributs d’axe, consultez la publication
MOTION-RMo003, « Integrated Motion on the Ethernet/IP™ Network
Reference Manual ».
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Vitesse/Couple Max SLAT

SLAT Vitesse/Couple Max est un mode de fonctionnement spécial
principalement utilisé dans les applications de manipulation de bande.

Le variateur fonctionne généralement comme un régulateur de couple, a
condition que l'attribut TorqueTrim soit supérieur a la sortie de couple grace a
leffort de contrdle du régulateur de vitesse. Le variateur peut entrer
automatiquement en régulation de vitesse en fonction des conditions du
régulateur de vitesse et de 'amplitude de la sortie du régulateur de vitesse par
rapport a la référence de couple.

Lorsquelle est utilisée pour la commande SLAT, une valeur VelocityCommand
dépendante de I'application est appliquée au variateur via une instruction MAJ.
Une valeur TorqueTrim dépendante de I'application est également appliquée
via une écriture cyclique. En fonctionnement normal, VelocityCommand est
réglé 3 un niveau qui entraine une saturation de I'effort de commande du
régulateur de vitesse lorsque la vitesse du moteur est limitée mécaniquement.
La valeur TorqueReference est égale a la valeur TorqueTrim, résultant en une
valeur VelocityError négative.

Sila limitation de vitesse mécanique est supprimée (exemple: rupture de
bande), 'accélération du moteur et I'erreur de vitesse deviennent positives.

A ce moment, une transition forcée  la régulation de la vitesse se produit et la
vitesse du moteur est réglée sur l'attribut VelocityCommand.

L'axe reste en régulation de vitesse jusqu’a ce que VelocityError soit inférieur a
SLATSetPoint pendant une durée spécifiée par SLATTimeDelay. A ce stade,
I'axe redevient un régulateur de couple.

Figure 135 - Vitesse/Couple Max SLAT

- . . ——— Frreurdevitesse >0 —————————— -
Choisir le maximum de sortie de boucle

de vitesse ou commande de couple
(commande de vitesse OFF) Erreur de vitesse < Consigne SLAT
- pendant Temps SLAT

Choisir la sortie de la boucle de vitesse
(commande de vitesse ON)

Pour une information complete sur les attributs d’axe, reportez-vous a la
publication MOTION-RMo03, « Integrated Motion on the Ethernet/IP
Network Reference Manual ».

Attributs SLAT
D Acces | Attribut Implémentation conditionnelle
o 0= SLAT Désactive !

833 Régler | SLAT Configuration 1= Vitesse/Couple SLAT min.

2 = Vitesse/Couple SLAT max.
834 Régler | SLAT Set Point Unités de vitesse
835 Régler | SLAT Time Delay Secondes
(1) SLAT désactive, lorsqu'il est affiché dans la version 28.00 (et antérieure) de I'application Logix Designer, lit le couple

uniquement.
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Configurer I'axe pour SLAT

Suivez ces étapes pour configurer les attributs SLAT.

1. Dans la fenétre d’organisation de 'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie General.
La boite de dialogue General s’affiche.

@ Ayxis Properties - Axis 2 = |E”E|
Categories
=J-- Motaor
i Model Puis Configuration: [Velcd‘ry Loop 'l
- Analyzer Feedback Configuration [Motor Feedback v
- Motor Feedback !
... Scaling Application Type: [Easic = ]
- Hookup Tests Loop Response [Medlum ']
Polarity
i ’E‘:O;U”e Assigned Group
a Compliance Motion Group [UM_Moﬂon v] E] New
i Friction Update Period: 20
L Dbserver D
= Velocky Loop Associated Module
- Accelerstion Loop
.- Torque/Cument Loop Module: [UM?Drive ']
- Planner Madule Type 2198-HD0B-ERS
Homing
N i, Power Structure: 2198-HO0E-ERS
- Drive Parameters Auis Number: [1 v]
- Parameter List
- Status
Faults & Alams
. Tag
Paiz State: Safety State

o) (o) () o)

3. Dansle menu Axis Configuration (Configuration d’axe), choisissez
Velocity Loop (Boucle de vitesse).

La boite de dialogue Velocity Loop (Boucle de vitesse) apparait.

55 Auis Properties - Axis_2 = e =]
Categories:
* - General Velocity Loop
= Motor =
Model e
L Analyzer Bandwidth: 6.374144 Hertz
- Motor Feedback Integrator Bandwidth 0.0 Hertz
Scaling
.. Hookup Tests Integrator Haold: Disabled -
- Polarity Acceleration Feedforward: 0.0 %
Autotune
= Load
- Compliance Limits
Friction Velocity Limit Positive: 0.0 Posttion Units/s
Observer
W clociy Loop Velocity Limit Negative: 0.0 Posttion Units/s
- Acceleration Loop Error Tolerance: 0.0 Position Units
o Tt foop Lock Tolerance: 0o Posttion Units
- Planner
--- Homing
- Actions
- Drive Parameters
- Parameter List
Status
- Faults & Alarms
.. Tag
Puis State: Safety State:
T -

4. Entrez desvaleurs pour les attributs Velocity Loop appropriés a votre
application.

5. Cliquez sur Apply (Appliquer).
6. Sélectionnez la catégorie Parameter List (Liste de parametres).

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022 249



Annexe D

Prise en charge de la fonctionnalité de commande du moteur

250

7y Axis Properties - Axis_2

La boite de dialogue Motion Axis Parameters (Parameétres de 'axe de
mouvement) apparait.

Motion Axis Parameters

Parameter Group: Al L] hzzociated Pac

Name a | Value Unit :J
RampJerkControl 0.0|%
ReduceSCurveStopDelay True]
RotaryMotorinertia 0.0 |kg-m"2
RotaryMotor 5400.0 |RPM
RotaryMotorPoles 4
- Compliance RotaryMotorRatedSpeed 1725.0 |RPM
- Friction SLATConfiguration SLAT Disabled _ﬂ
- Observer SLATSetPoint AT Disabled ition Units/s.
----- Velocity Loop SLATTimeDelay SLAT Min SpeedTorgue
----- Acceleration Loop SafeStoppingAction SLAT Max SpeediTorgue
----- Torgue,/Curmrent Loop Sa i i ce Connected Drivel
----- Planner SafeTorqueOffAction Current Decel & Disablef
----- Homing Sa queO fiActi ce Connected Drivel
----- Actions Scali ce From Calculator|
----- Exceptions SoftTravelLimitChecking No J
----- Cyclic P SofiTravelLimithegati 0.0 | Position Units
----- Parameter List SoftTravelLimitPositive 0.0 | Position Units
----- Status StoppingAction Current Decel & Disable|
----- Faults & Alams StoppingTimeLimit 1.0|s
..... Tag || StoppingTorque 200.0|% Motor Rated _ZJ
Mz State: Safety State:

Manual Tune...

oK |  Cancel | v | Hep |

10.
11.

Dans le menu déroulant SLATConfiguration, choisissez la configuration
SLAT adaptée a votre application.

IMPORTANT  Les parametres SLAT ne sont configurables que lorsque I'option
Velocity Loop (boucle de vitesse) est sélectionnée dans la
catégorie Général, dans le menu déroulant Configuration de I'axe.

Cliquez sur Apply (Appliquer).

Entrez des valeurs pour les attributs SLATSetPoint et SLATTimeDelay
appropriés pour votre application.

SLATConfiguration SLAT Max Speed/Torgue|

SLATSetPoint 0.0 | Position Units/s

SLATTimeDelay 0.0|s
Cliquez sur OK.

Sélectionnez la catégorie Drive Parameters (Parameétres variateur).
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La boite de dialogue Drive Parameters to Controller Mapping s’affiche.

15 Axis Properties - Axis_2

Categories:

* . General

[=-- Motor

- Model

- Analyzer

- Motor Feedback
Scaling

- Hookup Tests

. Polarty

- Autotune

.- Load

Compliance

- Friction

i Observer

.. Vielocity Loop

- Accelerstion Loop
Torque/Current Loop

- Planner

-+ Homing

* L. Actions
Parameter List

- Status

- Faults & Alams

.. Tag

Podis State:

Manual Tune...

Drive P;

=3 =B =
lllr ll M
Parameters to be read each cycle: Parameters to be written each cycle:

Name Value - Name Value “
| [elocityFineCommand oo | [ [elociTnm oo |
[ [VelocityReference 00 ( | 7] [TorqueTrm 1))
|| |WelocityFeedback 0.0 T ]| Atceleratont ecatorwardGain 00
[C]|WelocityError 00 [ ]| VelocityLoopE i 0.0
] i Output 0.0 [&] i 0.0
[ | | VelocityLoopOutput 0.0 || |LoadObserver 0.0
] | AccelerationFineCommand 0.0 | | LoadObserverintegratorBandwi.. 0.0
|| | AccelerationFeedforwardComm... 0.0 || | TorqueLimitPositive 0.0
|| |AccelerationReference o0 || | TorqueLimitNegative o0
[ ] |AccelerationFeedback 0.0 ] |velocityLo iiter 0.0
|| |LoadObserver i i 0.0 | [TorqueL iter 0.0
"] |LoadObserverTorgueE stimate: 0.0 ] |Systeminertia 0.0
|| | TorqueReference: 0.0
|| | TorqueReiferenceFitered o0
[ ] | TorqueReferenc eLimited 0.0
[ | | TorqueNotchFiterFrequencyEst... 0.0
& i i 0.0
|| | TorqueLowPassFiterE 0.0
[C] [Adapti ingGai actor 0.0
["] | currentCommand 0.0
[ | |currentReference 00| ~

Safety State
[ ok | [ conesl | [ Mopy | [ Hep |

Lors de l'utilisation de SLAT avec des variateurs Kinetix 5500, la commande de
vitesse est envoyée au variateur via une instruction MAJ. La commande de
couple est envoyée via une écriture cyclique de I'attribut TorqueTrim. Pour de

plus amples informations sur les attributs d’axe et les modes de commande,

voir la publication MOTION-RMo03, « Integrated Motion on the Ethernet/IP
Network Reference Manual ».

Pour les instructions MA]J :

« Lorsque vous utilisez SLAT, démarrez I'axe avec I'instruction MSO.

« LaVelocityCommand est envoyée via I'instruction MAJ.

« TorqueCommand est envoyé a AxisTag.TorqueTrim.

« Pour apporter des modifications a VelocityCommand, vous devez

relancer I'instruction MAJ avec la valeur de vitesse ou utiliser une
instruction MCD (changer la dynamique de mouvement).

« Pour arréter I'axe, utilisez une instruction MAS.

« Laxe accélére et décélére aux taux d’accélération et de décélération
programmés dans l'instruction MAJ.

«  Vous pouvez également modifier les taux en utilisant I'instruction MCD.
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a fonctionnalité de rétention de surcharge moteur protége le moteur en cas de

Rétention de surcharge La fonctionnalité de rétention de surcharge moteur protége le mot d

moteur cycle de coupure et remise sous tension, dans lequel I'état thermique du
moteur est perdu.

Avec la rétention de surcharge moteur, a la mise sous tension du variateur,
l'attribut MotorCapacity indique initialement :

« 20 %sile moteur est configuré pour utiliser un thermostat intégré ou si
une température d’enroulement moteur intégrée est disponible

+ 50 %sile moteur n’est pas configuré pour utiliser un thermostat intégré
ou si une température d’enroulement moteur intégrée n’est pas
disponible

Sivous avez un algorithme de surveillance distinct dans votre automate
Logix 5000™, vous pouvez utiliser I'attribut InitialMotorCapacity (3075),, ou

(Co3), pour modifier la valeur initiale de MotorCapacity que la fonctionnalité
de rétention de surcharge moteur remplit.

« Vous pouvez écrire dans l'attribut InitialMotorCapacity uniquement a
état Arrété apres la mise sous tension.

+ Vous ne pouvez pas écrire dans l'attribut InitialMotorCapacity apres la
premiére activation de 'axe apres un cycle de remise sous tension.

Utilisez une instruction de message pour écrire dans la valeur

InitialMotorCapacity.
Dans cet exemple, le point d’élément source motorcapacity est un type de
données REAL.
Message Configuration - MTRCAP
B
Message Type: [CIP Generic T
Service | get Attribute Single v] Source Element: | mohorcapaﬁfy -
Type: 5 ol
Source Length: 4 = (Bytes)
2008 10 H Class: 42 (Hex) O i
Instance: 1 Attrbute: 03 (He) . -
3 Enable 2 Enable Watting ) Start 2 Done Done Length: 0
2 Emor Code: Extended Emor Code: [] Timed Out €
Emor Path: DAI
Emor Text:
oK | [ Cancdl Aply Help
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Détection de perte de phase La fonctionnalité de détection de perte de phase est congue pour déterminer si
le cablage d’alimentation du moteur est connecté électriquement 3 un moteur
et quun controle de courant raisonnable existe. Cet attribut permet le
fonctionnement des fonctions de vérification du couple du variateur qui
fonctionnent conjointement avec la commande de frein mécanique.

Lorsque l'attribut ProvingConfiguration est activé, le variateur effectue un test
de vérification du couple du courant moteur lorsqu'il est a 'état Démarrage
pour prouver que le courant circule correctement dans chacune des phases du
moteur avant de relacher le frein. Si le test de vérification du couple échoue, le
frein moteur reste engagé et une anomalie FLTS09 Perte de phase moteur
(défaut) est générée.

IMPORTANT Le frein mécanique doit étre activé dés que le variateur est désactive.
Lorsque le frein est sous le contréle de la machine d'état de l'axe, c'est
automatique. Cependant, en cas de commande externe, la non-
activation du frein lorsque le variateur est désactivé peut provoquer une
condition de chute libre dans une application verticale.

Tableau 99 - Séquence de démarrage de la détection de perte de phase

Phase de -
démarrage Description
Phase ] Lorsque le variateur recoit une demande d'activation, I'état de démarrage commence a

s'exécuter et la vérification du couple commence.

La fonctionnalité de vérification du couple augmente le courant au niveau du connecteur de
Phase 2 sortie de phase moteur et vérifie que le circuit du signal de retour de courant détecte un
courant sur chacune des phases.

Une fois que le retour de courant moteur a été vérifié sur chaque phase moteur, le variateur
Phase 3 tente d'activer la boucle de commande du courant a un niveau de courant spécifié par
[utilisateur et vérifie que la tolérance d'erreur de la boucle de courant se situe dans la plage.

La vérification du couple est disponible pour toutes les configurations de
motorisation, y compris la commande d’asservissement en boucle fermée et les
moteurs asynchrones.

Pour les moteurs a aimants permanents (PM), le variateur tente d’appliquer du
courant aux phases du moteur, afin que tout le courant traversant le moteur soit
du courant de flux. Cependant, en raison de I'angle électrique du moteur au
moment de l'instruction MSO, il peut s’avérer impossible de vérifier le cablage de
phase du moteur avec uniquement le courant de flux. Par conséquent, avec un
moteur PM, il est possible que 'arbre du moteur puisse bouger légerement
pendant le test de couple s'il n’existe pas de frein moteur pour maintenir

la charge.

Attributs de la détection de perte de phase

D Acces | Attribut Implémentation conditionnelle
590 SV |ProvingConfiguration 0= Desactive

% nominal moteur
Unités : amperes

Valeur par défaut : 0,000
Min/Max : 0/10 000

591 SSv TorqueProveCurrent
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Configuration de la détection de perte de phase

Suivez ces étapes pour configurer les attributs de détection de perte de phase.

1. Dans la fenétre d’organisation de I'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Liste des parameétres et faites défiler jusqua

ProvingConfiguration.
3 Axis Properties - Axis_2 [o 2] =)
Categories:
* . General Motion Axis Parameters
- Mator
i.... Mode! Parameter Group Al =
... Analyzer
- Motor Feedback Name £ | Value Unit -
* |- Sealing PositionUnwindDenomi 1.0|Unwind Cycles
- Hookup Tests iti i 1.0 | Position Units
. Polarity PowerlLossThreshold 0.0|%
- Autotune PreventSCurve\elocityOvershoot Trug|
= and PreventSCurve\VelocityReversal Truej
- Compliance ProgrammedStopMode Fast Stop|
- Friction ProvingC i | Disabled -
- Observer ReduceSCurveStopDelay Disabled
.. ielocity Loop SLATConfiguration Enabled
- Accelerstion Loop SLATSetPoint 0.0 | Position Units/s
Torque/Cument Loop SLATTimeDelay 0.0(s
- Planner ScalingSource From Calculator
* L Homing SoftTravelLimitChecking N =
* L. Actions SoftTravelLimitNegative 0.0 |Position Units :EI
* ... Drive Parameters SoftTravelLimitPositive 0.0 | Position Units 3_i
*| StoppingAction Disable & Coast
- Status i imit 1.0[s
- Faults & Alams StoppingTorgue 0.0 | % Motor Rated
- Tag Systeminertia 0.0 | % Rated/(Rev/s"2)
|| TorqueleadLagFiter ' 0.0|Hz i
Podis State: Safety State
ok (o ] [ ] [ ]

3. Dansle menu déroulant ProvingConfiguration, sélectionnez Enabled
pour activer la fonction de vérification du couple.

TorqueOffset 0.0 |% Motor Rated
TorgueProveCurrent 0.0 | % Motor Rated
TorgueRateLimit 1000000.0 | % Motor Rated/s.

4. Entrez une valeur dans l'attribut TorqueProveCurrent approprié a votre
application.

5. Cliquez sur OK.

L'attribut TorqueProveCurrent est actif uniquement si ProvingConfiguration
est défini sur Activé. TorqueProveCurrent vous permet de spécifier la quantité
de courant utilisée lors du test de vérification du couple et calculée en
pourcentage du courant assigné du moteur. Plus la valeur TorqueProveCurrent
est élevée, plus le variateur fournit du courant au moteur pour vérifier que le
ciblage de phase du moteur est disponible et capable de ce niveau de courant.
Inversement, des niveaux de courant élevés provoquent davantage de
contraintes thermiques et peuvent (potentiellement) entrainer 'application
d’un couple plus élevé contre le frein du moteur pendant le test. Si le niveau de
TorqueProveCurrent sélectionné est trop faible, le variateur ne peut pas
distinguer le courant de test du bruit et, dans ce cas, le variateur affiche un
code de défaut de configuration de vérification de couple INHIBIT Mo4.

La quantité minimale de courant de test de couple dépend de la référence

du variateur.
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ChuteVitesse

Exemple de courant de détection de la perte de phase

Dans cet exemple, un servovariateur 2198-Ho40-ERSx est couplé a un moteur
VPL-B1003T-C avec un courant nominal de 9,58 A eff. Utilisez 'équation et le
tableau de détection de perte de phase pour calculer le courant minimum de
vérification du couple en tant que pourcentage du courant nominal du moteur.
En fonction des caractéristiques particuliéres de votre application, la valeur de
courant requise pour la vérification du couple peut étre supérieure a la valeur
initiale recommandée.

Figure 136 - Equation de la détection de perte de phase

Wj x100 = 3268 A x 100 = 34.11% motor rated current

Motor Rated Current 958 A

Tableau 100 - Courant de détection de perte de phase recommandé

Référence du variateur gt;l;{ant de détection de perte de phase, min
2198-H003-ERSx 0,2514

2198-H008-ERSx 0,6285

2198-HO15-ERSx 1,257

2198-H025-ERSx 20m

2198-H040-ERSx 3,268

2198-H070-ERSx 5,782

La fonction de réduction de vitesse peut étre utile lorsqu'un certain niveau
d’élasticité est requis a cause d'un couplage mécanique rigide entre deux
moteurs. La fonctionnalité est prise en charge lorsque I'axe est configuré pour
la commande de fréquence, la commande de vitesse ou la commande de
position.

Commande en boucle fermée

La fonction de réduction de vitesse en boucle fermée est prise en charge
lorsqu’elle est configurée pour la commande de vitesse ou de position. L’entrée
d’erreur de vitesse dans le terme intégral est réduite par une fraction de la
sortie du régulateur de vitesse, tel que contrdlé par I'attribut VelocityDroop.
Lorsque la charge du couple du moteur augmente, la vitesse réelle du moteur
est réduite en proportion du gain de réduction. Cela est utile lorsqu’un certain
niveau d’élasticité est requis a cause d’'un couplage mécanique rigide entre
deux moteurs.

IMPORTANT La fonction de réduction de vitesse en boucle fermée sert a réduire
I'entrée d'erreur de vitesse dans le terme intégral, mais ne modifie
jamais la polarité de l'erreur de vitesse.

IMPORTANT Lorsqu'elles sont configurées pour une commande en boucle fermée,
les unités de I'attribut VelocityDroop sont en unités de commande de
vitesse/ s/ % du couple nominal.
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Commande de fréquence

La fonction de réduction de vitesse est également prise en charge lorsqu’elle est
configurée pour la commande de fréquence. Lorsque le courant Iq estimé dans
le moteur augmente, la référence de vitesse est réduite proportionnellement a
Pattribut VelocityDroop. Lorsque la charge du couple du moteur augmente, la
vitesse réelle du moteur est réduite en proportion du gain de réduction. Cela
est utile lorsqu'un certain niveau d’élasticité est requis a cause d’'un couplage
mécanique rigide entre deux moteurs.

IMPORTANT La fonction de réduction de vitesse de la commande de fréquence
réduit la référence de vitesse, mais ne change jamais le sens de la
référence de vitesse.

IMPORTANT Lorsqu'elles sont configurées pour la commande de fréquence, les
unités de lattribut VelocityDroop sont en unités de commande de
vitesse/s/ % du courant Iq nominal.

Attribut réduction de vitesse

D Acces | Attribut Implémentation conditionnelle

4841321 SSv Velocity Droop Unités de vitesse / s / % nominal

Configuration de la réduction de vitesse

Suivez ces étapes pour configurer l'attribut de réduction de vitesse.

1. Dans la fenétre d’organisation de I'automate, faites un clic droit sur un
axe et choisissez Properties (Propriétés).

2. Sélectionnez la catégorie Liste des parameétres et faites défiler jusqua

VelocityDroop.
@ Axis Properties - Axis 2 e @I
Categories
Motion Axis Parameters
Parameter Group Al - Associated Page..
Analyzer
--- Motor Feedback Hame & | Value Unit =
* L Scaling TorqueFroveCurrent 0.0 | % Motor Rated
- Hookup Tests TorgueRateLimit 1000000.0 [% Motor Rated/s
- Polarity TorgueThreshold 0.0| % Motor Rated
Autotune Ti IS S i 1
= Load T i S ioOutput 1
- Backlssh TravelMode Unlimited
Compliance TravelRange ‘1000.0 | Position Units
Friction Undertorguelimit 10.0 | % Motor Rated
i Observer UndertorgueLimitTime 0.0|s
* i Posttion Loop Usel oadRatio False|
- Velocity Loop VelocityDroop 0.0 | (Position Units/s /% Rated
- Acceleration Loop VelocityErrorTolerance 0.0 |Posttion Units/s
- Torque/Cument Loop WelocityErrorToleranceTime 0.0 |5
Planner *| VelocityFeedforwardGain 100.0 (%
- Homing i E C 0.0 |Hz
* L Actions i Hold Disabled
- Drive Parameters VelocityLimitNegative 0.0 |Posttion Units/s =
VelocityLimitPositive 0.0 | Position Units/s 2
Status VelocityLockTolerance 0.0 | Position Units/s
- Faults & Alamms Welocityl copBandwidth 37027173 |Hz S
.. Tag —
Puis State Safety State
[ ok | [ camcel | [ My | [ Hep

3. Entrez une valeur dans l'attribut VelocityDroop approprié a votre
application.

4. Cliquez sur OK.
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Test de commutation

Réglage adaptatif

Le test de commutation détermine un décalage de commutation inconnu et
peut également étre utilisé pour déterminer la polarité inconnue du ciblage de
commutation au démarrage. Vous pouvez également utiliser le test de
commutation pour vérifier un décalage de commutation connu et la polarité
du cablage de commutation au démarrage.

IMPORTANT  Pour les variateurs Kinetix 5500, ce test s'applique uniqguement aux
moteurs d'autres fabricants.

IMPORTANT Lorsque les moteurs ont un décalage de commutation inconnu et ne
sont pas référencés dans la base de données de mouvement, vous ne
pouvez pas activer laxe.

Figure 137 - Tests de raccordement - Onglet Commutation

@ Axis Properties - Axis 2 - 5_“E_I_3!__'S€__i
Categories
.- General Test Motor and Feedback Device Wiring
I Motor
.. Model | Mator and Feedback | Motor Feedhack | Commutation ‘ Marker
Analyzer
- Motor Feedback
- Gealing i - s
--_Kﬂnhp 7T Stor DANGER.: Starting test with controller in
- Polarty L ! %  Program or Run Mode initiates axis motion,
- Autotune
& Load Test State: Ready
- Backiash ressing start iniiates motion.
- Compliance tart test when ready.
- Friction
- Observer
- Position Loop
- Velogty Loop Current Test Results
- Acceleration Loop Commutaten Offset: 0.0 Degrees Degiees
- Torgue/Curent Loop Commuleton Polarily: Normal
- Planner
- Homing
- Actions
- Drive Parameters
- Parameter List Accept Test Results €
- Status
- Fauls & Alams
-- Tag
Hods State: S:opped Safety Stats: Mot Configured (Torqus Pemitad)
Manual Tune: Cancel Apply Help

Pour exécuter le test de commutation, voir Test des axes, page 143.

La fonctionnalité de réglage adaptatif est un algorithme interne aux
servovariateurs Kinetix 5500. L’algorithme surveille en permanence et, si
nécessaire, ajuste ou adapte divers parametres de filtrage et de gains de boucle
de commande pour compenser les conditions de charge inconnues et
changeantes pendant le fonctionnement du variateur. Sa fonction principale
estde:

+ régler automatiquement les parameétres de filtre de réjection et passe-bas
de la boucle de couple pour supprimer les résonances ;

« régler automatiquement les gains de la boucle de commande pour éviter
l'instabilité lorsqu’elle est détectée.

Pour plus d’'information sur l'attribut AdaptiveTuningConfiguration,
consultez la publication MOTION-AT00s, « Motion System Tuning
Application Techniques ».
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Notes :
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Annexe E

Historique des modifications

Cette annexe recense les informations nouvelles ou actualisées dans chaque
révision de cette publication. Cette liste comprend uniquement des mises a
jour importantes et n’est pas destinée a refléter tous les changements. Des
versions traduites ne sont pas toujours disponibles pour chaque révision.

2198-UMOO1K-FR-P, Novembre 2021

Modification
Ajout du mois et de I'année de publication dans les pieds de page.
Ajout des numéros d'automate GuardLogix 5580 et Compact GuardLogix 5380 au contenu du tableau Important.

Ajout des automates GuardLogix 5580, Compact GuardLogix 5380, ControlLogix 5580 et CompactLogix 5380 au
contenu du tableau Important.

Ajout des références 140UT- aux différents tableaux des systémes variateur et aux deux tableaux des systémes
c.a./c.c. partagé et hybride.

2198-UM001J-FR-P, Novembre 2019

Modification
Ajout d'une référence a l'article de la base de connaissances pour les codes de défaut et les descriptions.

Ajout de la compatibilité du variateur Kinetix 5700 avec les cables moteur uniques 2090-CSxM1xx-xxVAxx (PVC) et
2090-CSBM1xx-xxLFxx (PUR sans halogéne).

2198-UMOO1I-FR-P, Mai 2019

Modification

Ajout de I'acces aux piéces jointes qui expliquent comment les tableaux de codes de défaut (FLT Sxx, FLT Mxx et
INIT FLT, par exemple, précédemment dans Dépannage du systeme variateur Kinetix 5500 (chapitre 7), ont été
déplacés vers la feuille de calcul jointe.

Ajout des servomoteurs en acier inoxydable sanitaires Kinetix VPH comme autres moteurs rotatifs compatibles
avec les servovariateurs Kinetix 5500.

Ajout des vérins électriques Kinetix VPAR comme autres actionneurs linéaires compatibles avec les
servovariateurs Kinetix 5500.

Ajout des filtres de ligne c.a. 2198-DBRxx-F.

Ajout de I'évaluation de I'alimentation de commande 24 V avec des informations permettant d'évaluer les besoins
en courant de I'alimentation de commande 24 V.

Ajout de la section Sélection du contacteur avec des informations permettant d'évaluer les besoins du systeme
d'alimentation c.a.

Ajout de considérations relatives a la résistance de freinage passive avec des informations permettant d'évaluer
quand une résistance de freinage externe est nécessaire.

Ajout des caractéristiques de dissipation de puissance du module condensateur 2198-CAPMOD-1300 dans le
tableau.

Déplacement des fonctionnalités et des voyants du module condensateur (précédemment au chapitre 5) vers le
chapitre 4.

Ajout du brochage du connecteur d'état du module.

Ajout de nouvelles informations concernant ['utilisation des filtres de ligne c.a. 2198-DBRxx-F et les réglages de vis
de mise a la terre du servovariateur.

Mise a jour du courant d'entrée nominal maximum (40 A) pour le systéme de connexion de bus partagé
d'alimentation 24 V.

Mise a jour de l'installation du profil complémentaire Kinetix 5500 avec des instructions pour accéder aux
téléchargements sur le Centre de compatibilité et de téléchargement des produits (PCDC).
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2198-UMOO1I-FR-P, Mai 2019 (Suite)

Modification

Ajout de I'ttape 5 a la procédure de réglage des axes.

Mise a jour du dépannage de la catégorie Motor Analyzer avec des informations sur la vitesse de glissement
nominale.

Ajout de liens vers le site Internet des homologations de produits aux chapitres 9 et 10, remplagant I'annexe des
homologations.

2198-UMOO1H-FR-P, Novembre 2016

Modification

Ajout de I'automate CompactLogix™ 5380 aux configurations d'arrét sécurisé du couple.

Actualisation des caractéristiques relatives au degré de pollution de niveau 2 et IP20 du systéme variateur.

Actualisation des caractéristiques de disjoncteur/fusible avec des solutions de disjoncteurs supplémentaires.

Ajout de la valeur de précision de registration au tableau des caractéristiques des entrées TOR.

Actualisation du tableau et de la figure relatifs a la position absolue avec les moteurs a codeurs multi-tours
Kinetix VPL et Kinetix VPF et corrections apportées a d'autres caractéristiques du moteur/actionneur le cas
échéant.

Ajout de I'automate CompactLogix 5380 aux configurations d'arrét sécurisé du couple.

Ajout des réglages du menu du mode protégé aux tableaux de navigation de l'affichage LCD.

Mise a jour des informations sur les profils complémentaires Kinetix 5500 pour le firmware variateur 7.001

Mise a jour des boites de dialogue avec les attributs actifs pour le firmware variateur 7.001, suppression des
procédures de contournement et ajout du parametre CurrentVectorLimit aux étapes.

Ajout d'informations sur le code de défaut de surcourse logicielle au texte d'introduction sur les codes de défaut.

Ajout du code de défaut FLT SO02 et d'autres modifications du firmware 7.001 du variateur.

Mise a jour des sous-codes FLT S47 FDBK DEVICE FAILURE avec retour Hiperface.

Ajout du code de défaut INHIBIT S04 COMMUTATION NOT CONFIGURED

Mise a jour du dépannage général avec les attributs de réglage adaptatif.

Mise a jour du tableau des actions d'arrét configurables avec une note de bas de page pour la fonctionnalité de
limitation de courant.

Ajout du code de défaut FLT S02 et mise a jour du comportement du variateur pour plusieurs autres codes de
défaut.

Ajout de références aux publications 1756-UM022 et 1769-UM022.

Mise a jour des exigences du systeme avec des informations importantes sur I'état de I'axe pour les variateurs et
le mode protége.

Mise a jour de la limitation de courant pour la commande de fréquence avec les modifications apportées au
firmware variateur 7.001.

Actualisation du texte Moteur>Catégorie modele avec les modifications apportées au firmware variateur 7.001.

Mise a jour du tableau des tests moteur et de la matrice de réglage automatique avec les modifications apportées
au firmware variateur 7.001.

Mise a jour du dépannage de la catégorie analyseur de moteur avec les modifications apportées au firmware
variateur 7.001.

Ajout du réglage de la polarité du mouvement avec les modifications apportées au firmware variateur 7.001.

Mise a jour de la section Rétention de la surcharge moteur avec les modifications apportées au firmware
variateur 7.001.

2198-UM001G-FR-P, Mars 2016

Modification

Actualisation du tableau de longueur de cable maximum entre variateur et moteur avec le cable 2090-CSBMIE1.

Actualisation du choix du transformateur avec les exigences de self de ligne.

Actualisation du tableau de sélection des disjoncteurs/fusibles CEl (non-UL) avec fusibles DIN gG.

Mise a jour du profil complémentaire Kinetix 5500/5700 avec les modifications pour la version 5.001.

Mise a jour du champ Révision avec la révision de firmware 5.001 et ajout de I'étape 4d.

Ajout de la limitation de courant pour la commande de fréquence (nouvelle fonctionnalité avec le firmware
variateur 5.001).
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2198-UM0016-FR-P, Mars 2016 (Suite)

Modification

Ajout du contréle de stabilité pour la commande de fréquence (nouvelle fonctionnalité avec le firmware
variateur 5.001).

Révision du contenu sur le dépannage de la catégorie analyseur moteur pour améliorer la compréhension.

Ajout du test de commutation a la catégorie Hookup Tests (tests de raccordement) (nouvelle fonctionnalité avec le
firmware variateur 5.001).

2198-UMOOTF-FR-P, Décembre 2015

Modification

Mise a jour des références aux contrdleurs d'automatisme programmables Logix 5000™ compatibles. Ajout de la
compatibilité avec les automates ControlLogix® 5580.

Ajout de la prise en charge de l'utilisation des cables 2090-CSxM1DG avec les servovariateurs Kinetix 5500.
Ajout de I'automate ControlLogix 5580 aux connexions de cable Ethernet.

Ajout d'un lien et dinformations d'installation pour le profil complémentaire Kinetix 5500/5700 disponible avec le
firmware variateur 4.001.

Ajout de la configuration des propriétés de I'axe retour seul.

Ajout de la configuration des propriétés d'axe pour la commande de fréquence de moteur asynchrone avec prise
en charge des méthodes Volts/Hz de base, Vectoriel sans capteur et Ventilateur/Pompe Volts/Hz disponibles avec
le firmware variateur 4.001.

Ajout du réglage des moteurs asynchrones.
Mise a jour de la description de la mémoire des défauts pour refléter le journal des 128 défauts.

Mise a jour de 'Annexe D avec des informations sur la prise en charge des nouvelles fonctionnalités disponibles
avec le firmware variateur 4.001.

2198-UMOO1E-FR-P, Septembre 2015

Modification
Ajout d'un tableau aux conventions pour mieux définir les chaines de référence -ERS et -ERS2.

Ajout de configurations de retour moteur et de retour seul pour mieux décrire la fagon dont les kits de connecteur
de retour et les cables sont utilisés.

Actualisation des cables Ethernet entre variateurs avec une référence de 0,15 mm (6,0 in.).
Mise a jour du tableau des longueurs de cable avec les limitations pour les cables 2090-CSxMIDF calibre 10 AWG.

Mise a jour des exigences du panneau avec les caracteristiques de la classe de protection IP20 et du degré de
pollution 2. Mise a jour du paint sur le cable Ethernet pour indiquer que les cables doivent étre blindés.

Actualisation des tableaux de sélection des disjoncteurs/fusibles avec les références de disjoncteurs de
rechange.

Actualisation des brochages de connecteurs d’entrées TOR avec contenu d'E/S configurable.
Ajout de la mise en garde ATTENTION concernant les brochages de connecteurs d'alimentation moteur.
Mise a jour des tableaux d'entrées TOR avec de nouvelles fonctionnalités configurables.

Actualisation du circuit de freinage du moteur avec des informations supplémentaires sur la commande du frein
moteur.

Actualisation de la section sur I'alimentation par souci d'uniformité avec les autres manuels utilisateur de la
gamme de variateurs. Ajout d'une configuration d'alimentation a neutre impédant, d'une configuration a terre
monophasée et d'informations sur le courant de fuite.

Mise a jour de la procédure de bride de blindage avec des détails supplémentaires sur la vis de retenue.
Ajout d'un tableau des caractéristiques des moteurs asynchrones

Mise a jour de la déclaration IMPORTANTE avec les limitations pour les cables 2090-CSxM1DF calibre 10 AWG.
Mise a jour de la procédure de bride de blindage avec des détails supplémentaires sur la vis de retenue.

Mise a jour des boites de dialogue de configuration du variateur avec les madifications pour I'application Studio
5000 Logix Designer®, version 27, tout au long du chapitre 6.

Mise a jour du réglage des axes avec des informations sur I'observateur de charge.

Ajout de la mise en garde ATTENTION concernant les groupes de partage de bus.

Ajout du tableau des définitions des actions du variateur Kinetix 5500 en cas d’exception.

Mise a jour des actions d'arrét dans le tableau Comportement du variateur.

Actualisation de la réinitialisation de I'état STO pour la nouvelle fonctionnalité d'arrét sécurisé du couple.
Mise a jour de 'annexe E avec un nouveau certificat de sécurité et une nouvelle déclaration de conformité.
Mise a jour de I'annexe F avec le résumé des modifications de la publication 2198-UM0OO1D-FR-P.
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2198-UMOOTE-FR-P, Septembre 2015 (Suite)

Modification

Mise a jour du tableau récapitulatif des codes de défaut et des tableaux des codes de défaut

Ajout du tableau des définitions des actions du variateur Kinetix 5500 en cas d'exception

Mise a jour des actions d'arrét dans le tableau Comportement du variateur

Actualisation de la réinitialisation de I'état STO pour la nouvelle fonctionnalité d'arrét sécurisé du couple

Mise a jour de I'annexe E avec un nouveau certificat de sécurité et une nouvelle déclaration de conformité

Mise a jour de 'annexe F avec le résumé des madifications de la publication 2198-UM001D-FR-P

2198-UM001D-FR-P, Mai 2014

Modification

Remplacement de la référence 2198-Hxxx-ERS par 2198-Hxxx-ERSx lorsqu'il n'est pas nécessaire de faire la
distinction entre -ERS et -ERS2.

Ajout de notes de bas de page et d'autres textes pour indiquer que le connecteur STO ne s‘applique pas aux
variateurs 2198-Hxxx-ERS2.

Ajout de références au kit de conversion de signal de retour Hiperface-DSL (série B) selon les besains.

Ajout des moteurs de qualité alimentaire Kinetix VPF comme étant compatibles avec les variateurs Kinetix 5500
tout au long du manuel.

Ajout des actionneurs linéaires intégrés Kinetix LDAT comme étant compatibles avec les variateurs Kinetix 5500
tout au long du manuel.

Ajout des références 2198-Hxxx-ERS2 tout au long du manuel.

Configurations de l'arrét sécurisé du couple.

Correction du courant de court-circuit assigné de 150 000 a 200 000 A.

Mise a jour de la section Caractéristique de position absolue avec des chaines de référence multi-tours pour les
moteurs et actionneurs compatibles.

Actualisation des connexions de céble Ethernet avec les modules de communication ControlLogix EtherNet/IP.

Mise a jour de la configuration de I'automate en ajoutant la configuration de I'automate GuardLogix et du module
de communication ControlLogix EtherNet/IP.

Séparation de la configuration du variateur Kinetix 5500 en procédures distinctes pour les servovariateurs
2198-Hxxx-ERS et 2198-Hxxx-ERS2.

Mise a jour du réglage des axes avec une référence a la fonctionnalité observateur de charge.

Ajout du code de défaut FLT-SO4 -MTR OVERSPEED UL.
Ajout du code de défaut FLT SO9 - MTR PHASE LOSS.
Ajout du code de défaut FLT S49 - BRAKE SLIP FLT.

Ajout du code de défaut FLT-M28 -SAFETY COMM.

Ajout du code de défaut INIT FLT-M14 -SAFETY FIRMWARE.

Mise a jour des codes de défaut NODE FLT.
Ajout du code de défaut NODE FLT 03 - HARDWARE 04.

Ajout de NODE ALARM 04 - CLOCK SKEW ALARM

Mise a jour des définitions d'action d'arrét configurables.

Ajout du comportement sur défaut FLT-S04 -MTR OVERSPEED UL.
Ajout du comportement sur défaut FLT S15 - CONV OVERCURRENT.
Ajout du comportement sur défaut FLT S49 - BRAKE SLIP FLT.

Ajout du comportement sur défaut FLT-M28 - SAFETY COMM.

Ajout du comportement sur défaut NODE FLT 05 - CLOCK SKEW FLT

Actualisation du chronogramme de fonctionnement du systeme avec 100 ms.

Ajout du chapitre 10, Arrét sécurisé du couple Kinetix 5500 - Sécurité intégrée.

2198-UMOO1C-FR-P, Février 2014

Modification

Ajout du kit de convertision de signal de retour Hiperface-DSL tout au long du manuel, selon les besoins.

Ajout des servomoteurs en acier inoxydable Kinetix VPS comme autres moteurs rotatifs compatibles avec les
servovariateurs Kinetix 5500.

Mise a jour de Configuration des propriétés de I'axe de retour seul pour inclure le codeur de commande d'axe
intégrée Série 842E-CM sur le réseau EtherNet/IP.

Ajout de I'annexe d'histarique des modifications.
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2198-UMO01B-FR-P, Septembre 2013

Modification

Ajout du kit de remplacement du bus partagé du module condensateur au tableau de présentation du systeme.
Ajout du tableau Longueurs de cable maximum entre variateur et moteur aux exigences CE.

Ajout de recommandations IMPORTANTES concernant les disjoncteurs non listés UL.

Mise a jour des tableaux de sélection des disjoncteurs avec les références Allen-Bradley.

Mise a jour du schéma d'exemple de systéme de connexion avec les instructions de retrait du connecteur en T du
bus c.c.

Mise a jour du cablage des connecteurs d'alimentation, de frein et de retour du moteur avec les références de
cable a flexion permanente et conseils IMPORTANTS concernant la technologie a cable unigue.

Mise a jour de NODE FLT 03 HARDWARE 01 et ajout des sous-codes HARDWARE 02 et HARDWARE 03.
Ajout d'un avertissement IMPORTANT concernant le retrait du connecteur en T du bus c.c.
Mise a jour du tableau du potentiel d'absorption d'énergie avec les valeurs de résistance de freinage externe.
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2090-CSBMIDF 16, 85
2090-CSBMIDG 16, 85
2198-CAPMOD-1300 29
2198-DBRxx-F 16
2198-DBxx-F 16

2198-H2DCK 15, 22, 67, 91, 100
2198-KITCON-DSL 15, 22, 88

A

a propos de cette publication 11

a qui s'adresse ce manuel 11

acheminement du cablage d'alimentation et
de signal 72

actionneurs linéaires

schéma d'interconnexion
LDAT 200
MPAR/MPAI 202
MPAS 201
actionneurs linéaires LDAT-Series 22

activer la synchronisation temporelle 115
adresse IP 111

affichage 106

afficheur a cristaux liquides 106
afficheur a cristaux liquides

messages 152
alarme 157

alimentation de la commande

brochages 62

cablage 82

calculs systeme 220

caractéristiques d'entrée 67
application Logix Designer 113
armoire

consommation électrique 38
exigences 31
arrét
planificateur 158
variateur 158
arrét immediat 158
arrét sécurisé du couple 172

brochages 171
cablage du contournement 173
cablage en cascade 174
caractéristiques 69, 174, 189
configurations
cablées 26
intégreé 27, 28
fonctionnement 169, 177
PFH 17, 178
automate
CompactLogix 113
configurer 113
ControlLogix 113
propriétés
activer la synchronisation temporelle
115
onglet date/heure 115

Publication Rockwell Automation 2198-UMOO1L-FR-P - Février 2022

axe codeur seul 126
axe instable 155
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brochage
connecteugg’entrée d'alimentation secteur
connecteur d'entrées TOR 62
connecteur d'état du module 61
connecteur de retour moteur 64

brochages

arrét sécurisé du couple 171
conecteur résistance de freinage 62
connecteur d'alimentation moteur 63
connecteur d'entrée d'alimentation 24 V 62
connecteur du bus c.c. 62
connecteur du frein moteur 63
connecteur Ethernet 63

bus

configuration 124
réqulateur 124
bus partagé
configurations 213
directives 213
systeme de connexion 49
références 29

C

c.a. partagé
configurations 214
c.a./c.c. hybride partagé
configurations 217
exemple de partage de puissance 219
c.a./c.c. partagé
exemple de partage de puissance 220
c.c. partagé
configurations 214
exemple de partage de puissance 218
cablag
eacheminement du cablage d'alimentation
et de signal 72
cablage
arrét sécurisé du couple 174
bride de blindage du cable moteur 89, 96
bride de blindage du kit convertisseur 99
cables Ethernet 103
configuration d'alimentation mise a la terre
13
configuration d'alimentation sans mise a la
terre 75
connecteur BC 87, 92
connecteur CP 82
connecteur 10D 84
connecteur IPD 83
connecteur MF 88, 97
connecteur MP 86, 92
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connecteur RC 102
connecteur STO 172
consignes 81
contournement de I'arrét sécurisé du couple
173
criteres 72, 80
mise a la terre 78
module condensateur 101
résistance de freinage externe 102
retrait des vis de mise a la terre 77
type darrivée d'alimentation 73
vis de mise a la terre 77
cablage de I'alimentation
triangle triphasé 74
cablage de I'arrivée d'alimentation
détermination de I'arrivée d'alimentation 73
cablage de I'entrée d'alimentation
commande 24V 82
configuration d'alimentation mise la terre 73
configuration d'alimentation sans mise a la
terre 75
retrait des vis de mise a la terre 77
secteur 83
vis de mise a la terre 77
cables
moteurs asynchrones 92
cables
bride de blindage 89, 96, 99
catégories 44
longueur de cable Ethernet 103
références 85, 92, 98
calcul du modele 242

calculs énergétiques 221
caractéristiques

arrét sécurisé du couple 69, 174, 189
connexions EtherNet/IP 65
entrée d'alimentation de la commande 67
entrées TOR 64
relais de frein 65
retour moteur
Stegmann DSL 67
signal de retour moteur
position absolue 68
cas d‘utilisation

résistance de freinage 36
catégorie 3

définitions de la catégorie d'arrét 168, 176
exigences 168, 176
catégorie actions 136

catégorie charge 135

catégorie commande de fréquence 128, 130,
132

catégorie liste de parametres 129, 130, 132, 137

catégorie mise a I'échelle 135

CE

conformité 30
CEI 61508 168, 177

CEI-62061 168, 177
CEM

raccordement de la terre du moteur 89
chargement du programme 137

choix des fusibles 33
chute de tension
entrée d'alimentation 24 V 36
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commande de fréquence en boucle ouverte
224
commande de moteur asynchrone

attributs
montée du flux 236
commande d'axe en fréquence 127
commande de fréquence en boucle ouverte
231224, 228
configurer la montée du flux 237
méthode de commande
vectoriel sans capteur 227
méthodes de commande
ventilateur/pompe 226
volts/hertz de base 225
montée du flux 235
moteur
catégorie analyseur 240
catégorie modele 239
et tests d'inertie 241
fiche technique 239
saut de vitesse 233
sauts de vitesse multiples
SLAT 248
commandes directes de mouvement

contournement STO 184
messages d'avertissement 185
communication du Logix 5000 206

CompactLogix

connexions Ethernet 103
compatibilité

retour du moteur 133
comportement

automate et variateur 157
composants

systeme 15
configuration

adresse [P 1M
automate T13
axe de retour seul 123, 126
axe de servomoteur
catégorie de moteur 134
catégorie générale 133
axe du servomoteur
catégorie Actions 136
catégorie charge 135
catégorie de mise a 'échelle 135
catégorie Liste de paramétres 137
temps de retard 137
cablée 116
catégorie commande de fréquence 128, 130,
132
catégorie générale 126, 127
catégorie liste de parametres 129, 130, 132
catégorie moteur 127
catégorie motor>analyzer 131
commande d'axe en fréquence de moteur
asynchrone 127
communication du Logix 5000 206
écrans de configuration 108
écrans de menu 107
montée du flux 237
moteur
catégorie 238
test 143
onglet alimentation
exemple de groupe de partage de bus
140
groupes de partage de bus 139
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parametres réseau 111

propriétés d'axe de moteur SPM en boucle
fermée 133

propriétés du module 117, 118, 120, 122, 123

inhibition du module 207

réduction de vitesse 256

réglage du moteur asynchrone 148

retour du moteur 133

sécurité intégrée 118

séquence de démarrage 110

signal de retour maitre 126

SLAT 249

test de branchement 143

vectorielle sans capteur 130

ventilateur/pompe volts/hertz 132

veérification du couple 254

volts/hertz de base 128

configuration d"alimentation mise a la terre 73

configuration d'alimentation sans terre 75
configuration de
I'écran d'accueil 106
configurations en c.a./c.c.
partagé 216
configuriation
groupe d'axe 125
connecteur BC

brochages 63
cablage 87, 92
connecteur CP
brochage 62
cablage 82
connecteur d'entrée d'alimentation 24 V

brochages 62
cablage 82
évaluation 36
connecteur d'entrée d'alimentation secteur
brochage 62
cablage 83
connecteur d'état du module
brochage 61
connecteur de résistance de freinage
cablage 102
connecteur du bus c.c.
brochages 62
connecteur Ethernet
brochages 63
connecteur 10D
brochage 62
cablage 84
Connecteur IPD
brochage 62
connecteur IPD
cablage 83
connecteur MF
brochages 64
cablage 88, 97
connecteur MP
brochages 63
cablage 86, 92
connecteur MS
brochage 61
connecteur résistance de freinage
brochages 62
connexion
bride de blindage du kit convertisseur 99
bride de blindage moteur 89, 96
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cables Ethernet 103

CompactLogix 103

ControlLogix 103
connexions cablées 116
consommation électrique 38
controle de stabilité 231
ControlFLASH

dépannage 211

mise a niveau du firmware 205
ControlLogix

connexions Ethernet 103
conventions utilisées dans ce manuel 12

couple réglable limité par la vitesse 245
criteres de I'application 176

décalage de commutation 144, 257
défaut

codes 152
état uniquement 157
récapitulatif des codes 153
défaut majeur 157
défaut mineur 157
définition de PFH 171, 178
définition du module 117, 119
dépannage
alarme 157
arrét
planificateur 158
variateur 158
arrét immédiat 158
comportement automate/variateur en
défaut 157
consignes de sécurité 151
ControlFLASH 211
défaut
codes 152
état uniquement 157
sommaire des codes 153
défaut majeur 157
défaut mineur 157
désactiver 158
état du module condensateur 155
ignorer 157
messages de l'afficheur a cristaux liquides
152
problemes généraux du systeme 155
acceél/décel du moteur 155
aucune rotation 156
axe instable 155
fonctionnement erratique 156
parasites anormaux 156
signal de retour parasité 156
surchauffe du moteur 156
vitesse du moteur 156
voyant d'état de vitesse de liaison 154
voyant d'état du module 154
voyant d'état du réseau 154
voyant d'état liaison/activité 154
voyants d'état 154
désactiver 158
dimensionnement

alimentation de la commande 220
calculs énergétiques 221
configurations de bus partagé
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c.a. partagé 214

c.a./c.c. hybride partageé 217

c.c. partagé 214
configurations en bus partagé 213

c.a./c.c. partagé 216
directives pour bus partagé 213
exemples de partage de puissance

c.a./c.c. hybride partagé 219

c.a./c.c. partagé 220

c.c. partagé 218

dimensionnement du transformateur 33

E

E/S

caractéristiques des entrées TOR 64
écran d'accueil

menu logiciel 106
écrans de menu 107

écrans de réglage 108
EMI (interférences électromagnétiques)

liaison a la terre 40
emplacements de connecteur

servovariateurs 60
enceinte

dimensionnement 38
énergie haute fréquence 42

énergie régénérative 221
enlever les vis de mise a la terre 77
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