Drives M1
Présentation Hardware OMmMRON



3G3M1 - 2 modeles :

avec Modbus RS485 intégré Om Ron

avec EtherCAT intégré




3G3M1 - Gamme de puissance :
Jusgu’a 22kW en monophasé 230VAC et triphasé 400VAC
Correspondances avec les séries MX2 et Q2V

OMmRON

0.1kW (pas en Europe) 3G3M1-AB001 3G3M1-AB001-ECT 3G3MX2-AB001 Q2V-AB001
0.2kwW 3G3M1-AB002 3G3M1-AB002-ECT 3G3MX2-AB002 Q2V-AB002
0.4kw 3G3M1-AB004 3G3M1-AB004-ECT 3G3MX2-AB004 Q2V-AB004
1P200V 0.75kw 3G3M1-AB007 3G3M1-AB007-ECT 3G3MX2-AB007 Q2V-ABO06
1.5kw 3G3M1-AB015 3G3M1-AB015-ECT 3G3MX2-AB015 Q2V-AB010
2.2kw 3G3M1-AB022 3G3M1-AB022-ECT 3G3MX2-AB022 Q2V-AB018
3.7kwW 3G3M1-AB037 3G3M1-AB037-ECT - V1000-AB4P0O
0.4kwW 3G3M1-A4004 3G3M1-A4004-ECT 3G3MX2-A4004 Q2V-A4001
0.75kwW 3G3M1-A4007 3G3M1-A4007-ECT 3G3MX2-A4007 Q2V-A4002
1.1kW - = = Q2V-A4004
1.5kw 3G3M1-A4015 3G3M1-A4015-ECT 3G3MX2-A4015 Q2V-A4005
2.2kw 3G3M1-A4022 3G3M1-A4022-ECT 3G3MX2-A4022 Q2V-A4007
3kwW 3G3M1-A4030 3G3M1-A4030-ECT 3G3MX2-A4030 Q2V-A4009
3P400V 4kw 3G3M1-A4040 3G3M1-A4040-ECT 3G3MX2-A4040 Q2V-A4012
5.5kw 3G3M1-A4055 3G3M1-A4055-ECT 3G3MX2-A4055 Q2V-A4018
7.5kwW 3G3M1-A4075 3G3M1-A4075-ECT 3G3MX2-A4075 Q2V-A4023
11kw 3G3M1-A4110 3G3M1-A4110-ECT 3G3MX2-A4110 Q2V-A4031
15kw 3G3M1-A4150 3G3M1-A4150-ECT 3G3MX2-A4150 Q2V-A4038
18.5kW 3G3M1-A4185 3G3M1-A4185-ECT - Q2V-A4044
22kW 3G3M1-A4220 3G3M1-A4220-ECT - Q2V-A4060



Cablage du variateur partie commande:

Bornier de commande

7 x Digital Inputs
2 x Digital Outputs

2 x Analog Inputs
(Al1 +-10V bipolar)

1 x Analog Output / Freq. Output
1 x Relay Output

1 x Encoder 24V ABZ Input
1 x PTC sensor input

2 x STO Safety Inputs

Multifunction
input {
(seven contacts)

|

Analog input

Forward operation /
Stop command

Reverse operation /
Stop command

Digital input 1

Digital input 2

Digital input 3

Digital input 4

Digital input 5

Digital input common

Power supply for analog inpul
Voltage input 0 fo 10
VDC for setting

Common for analog
input/output

PTC input

Current input 4(0) to 20
mADC for setting

Voltage input 0 to +10
VDC for setting
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OMmRON

PTC +10 Al1 AIC DI1 DI2 DI3 D14
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DI7
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SINK SOURCE

DIC

Analog  Analoginput  Input
output and power supply common
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Cablage du variateur :

g e 2 s 2 e 2 e e 8w e 1 e 2 s 45 e 2 e

o (%) +24
oPIA
O PIB

 Entrée codeur

5-24V signa

Codeur 24V push-pull 32kHz max.

E6C3-CWZ5GH o PlZ Complementary-outputtype
i encoder
oDIC
Complementary output
(E6C3-CWZ5GH)

Préconisations :
Les signaux asymétriques sont sensibles au bruit électrique, des erreurs de

3
i
|
i
i
i
i
i
|
|
i

GND

External power supply PO: 5to 24 V
(4.75V min. to 28V max.)

Pour limiter les perturbations, limiter la longueur des cables et les séparer les

uns des autres.

Phase B (White)
7.50

OMmRON
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» Safety STO et cablage EDM

Le niveau de sécurité du
variateur M1 est SIL3/PLe
sans utiliser 'EDM.
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| - - -
SF2 I

»:[:]_ :
t o | O] F-R—e T
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Cablage du variateur partie puissance :

DC reactor Braking resistor (DBR)
B o OMRON
: o P DB
y 4 L] H o
* Schéma de puissance Molded case circuit
breaker (MCCB) or Magnetic S - ——
earth leakage contactor | DB N(-) Thermal
breaker (ELCB) (MC) | i r:g;a Motor
Power supply ~ j=---- ettt —
200-V series —E—X/E ~_— . ét;g m Y@ i . l U
20010240V X 1A i O * ot JR 1 \‘fvo i
5060 Hz ~ —+X 1 it © ' S ® oL
400-V series e N ' <|5 |
380 to 480 V
50/60 Hz (%?8 O oy ooPPY (3G3M1-A2185 / 3G3M1-A4185 or higher) i
L
* Bornier de puissance « CEM e
w fo?'%r?r?nfidp_f'"
. V' contact integrity.
Longueur de cable conseillée du PE o
variateur au moteur : o, [Hesst
jusqu’a 4kW, maximum 50m el ~<F4 ]
R . . oot-prin )
a partir de 5,5kW, maximum 100m —_
cables blindés, maximum 20m eyt T
Barre de mise a la masse : o
Z

Shield braided cable
(20 m max.)




Régimes de neutre :

OMRON

e Utilisation standard : Mise a la terre symétrique

* La mise a la terre asymétrique doit comporter une protection complémentaire

Mise 3 la terre symétrique Power supply Inverter Power supply Inverter Power supply Inverter
L1 L1/R L1 L1/R L1 L1/R
- L2 L2/S L2 L2/S L2 L2/S
g L3 L3/T L3 L3/ L3 L3/T
PEN ec NT N oG
ol é"‘m J_ PEJ_ ot _[ _|_—
TN-C system TN-S system TT system

(neutral-point grounding)

Mise a la terre asymétrique

Power supply Inverter Power supply Inverter

Type of Groundi Diagram

L1 L1/R L1 L1/R

Grounded at the comer of the delta commection 4& L2 L2/S L2 LZIS
L3 2 L3 L3/T L3 L3/T

j v N (L] oG
Grounded at the middle of the side I = J:__
s L2 TT system

T evetorm- (200-V type only) ?
= system



3G3M1 Standard :

Console de programmation intégrée OmRon

En RUN : permute en programmation
En programmation : permute en RUN
En mode alarme : function RESET

Green or flashing green (forcedOPE)

Connection USB
Vert : multiplier la valeur lue par 10

Vert en mode programmation

_, Start/Stop
Vert quand le moteur tourne

Rouge lors d’'un défaut

En RUN : changement de la fréquence
En programamtion : changement du programme ou de
la valeur

Indique la valeur
lue sur 'affichage

En RUN : monitoring de la fréquence, du courant de
sortie, tension de sortie, ...

En programmation : données fixes

En mode alarme : information sur I'alarme




3G3M1 EtherCAT :
Console de programmation intégrée

Paramétrage adresse EtherCAT ID (HEX)

Connecteur USB

Vert en mode RUN

L/A IN RUN
L/AOUT ERR

Status de communication sécurité FSoE

}

OMmRON

Status du variateur, Code du message d’erreur

Rouge lors d’'une erreur de programme

Vert, commande du variateur sous tension

Rouge lors d’'un défaut

Status de la communication EtherCAT



Drives M1
Premiers pas avec SYSMAC DRIVE EDITION OMRON



Paramétrage avec SYSMAC :
Le variateur 3G3M1 peut accueillir un programme non raccordé au réseau et encore dans son carton OmRon
Brancher simplement le cordon USB du PC au variateur et paramétrez !

Configuration Offline / Online

Paramétrage natif dans SYSMAC STUDIO
Configuration rapide

Monitoring des états

Assistant d’auto-tuning

Test Run

Assistant au dépannage

Tracabilité de données

Signaux synchrones par capture de données materielle




Création d’un projet :

[B] Sysmac Studio (32bit)

Hors ligne
1 #. Nouveau projet
f@ Ouvrir le projet
& Importer...

En ligne

4 Connecter au périphérique
Contréle de version

l‘} Explorateur de contréle de version
Licence

E4 Licence

Version d'essai

Dates restantes 23

Sysmac St

Automation Softw

Version 1.54

© Copyright OMRON Corporation
All'Rights Reserved

ThisProgram is protected by L

and international copyright lay

OMRON

M= Propriétés du projet

Nom du projet - N ) W
e Y 3

Type 'Pm,ﬂ:md =

' . . .

ig Sélectior~er le périphérique
Catégorie D
Pémphéngue IGIMA

Version 1.0

OMmRON

Cliquer sur
Nouveau projet
Renseigner le nom
Renseigner votre
nom

Sélectionner les
produits « Drive »
Sélectionner la
référence du drive
Créer




Connection avec le variateur :

Explorateur Multi Affichages

Nouveau_groupe_d'appareils 0 v

¥ iz Groupe d'appareils
¥
L= Parametres
L[4 Paramé

L+ Parameét e tracé nnées

Supprimer

Renommer

Changer d'appareil
Configuration et réglages
Dépannage

Moniteur de données
Essai d'entrainement
Initialisation

Propriétés
Imprirner

En ligne

A4 Configuration et paramétrage

g Frogammein

Configuration des communications
¥ Type de connexion
Sélectionner une méthode de connexion au lecteur a utiliser & chaque connexion en lic
O Connexion directe via USE (COM)

Remargue : les onglets de I'éditeur seront fermés lors de la modification du type de co

~Réutiliser la demiére configuration

Appliquer  |JSB (COM]) - N. porta COM3

¥ Paramétres de connexion

Spécifiez les paramétres de connexion directe.

Sélection du po r|;3CDM8 v

Rafraichir les ports COM

Annuler

4 oK

Explorateur Multi Affichages

MNouveau_groupe_d‘appareils_ 0 +

L[ Param
L+ Param
L B4 Param

g Progimmaion |

ﬂ Filtrer

Supprimer
Renommer
Changer d'appareil

pannage

Configuration et réglages

Voniteur de données

Essai d'entrainement

Initialisation

Propriétés

Imprimer

ommunications

OMRON

Clic droit sur la réf
du drive

Cliquer sur
Configuration des
communications
Sélectionner le
port

Cliguer sur OK
Clic droit sur la réf
du drive
Cliquer sur En
ligne

La connexion
passe de « Hors
ligne » a « En
ligne »



Configuration et réglages :

OMRON

bl Configuration et paramétrage
¥ i= Groupe d'appareils

v 1. Clicdroit sur la réf

L = Paramétres du drive
L 4 Paramétres du suivi en temps Renommer 2 Cl |q uer sur

Configuration et

L k4 Paramétres de tracé de donn

g Pogommaion U

: réglages
Deépannage .
Moniteur de données 3. Cllquer sur
Essai d'entrainement Configuration
Initialisation rapide
I 4. Cliquer sur Oui

Portail de configuration et reglages

Vous pouvez configurer les E/S rapidement, visualiser les EfS et effectuer un réglage facile.

¥ Configuration rapide et visualisation des E/S

Configuration rapide et visualisation des E/S

3 Configuration et réglages >

Rapide configuration des paramétres basiques et

Prudence!

visualisation des E/fS.
A Veuillez lire le manuel avant de réaliser cette opération. Une attention particuliére doit étre
portée sur ce qui suit.

w Réglage {vanateur unique)

Autoreg Iage des parametres du Pour éviter le fonctionnement du moteur inattendu, prendre les précautions nécessaires et de vérifier
moteur les nouveaux paramétres fixés pour I'exécution correcte avant de les utiliser.

Réglage L'opération va commencer. Etes-vous sir de vouloir commencer I'opération?

Réglage précis des parameétres du moteur. machine

4 o Nom



Configuration et réglages en 4 étapes :
1 Configuration de base du variateur

Configuration et rég..ouve... X

Configuration de base du vanateur p b 2

~ Fonctionnement du variateur

Source de référence du variateur (FO01) :

[15: EtherCAT

Sélection du sens de rotation (HO0S) :
O Désactiver @ PWD uniquement @ REV uniquement

Source RUN du vanateur (FOO2) :

[5: EtherCAT

— Défaut externe

Type de contact du défaut externe (E003) :
O Aucun défaut externe utilisé @ Déclenchement externe

- Type de charge et mode de service du variateur
Type de charge (FO37):

@ Couple variable O Couple constant

Mode de service (FOB0) :

[0: HHD

Méthode d'armrét et régénération
Sélection de la méthode d'armét (HO11) :

O Décelération normale @ Arrét roue libre

Sélection d'option de régénération (H0E9) :

[0: Désactiver

Sélection des caractéristiques de décélération (HO71) :
O Désactiver @ Activer

Mode de contrdle et type de moteur
| Mrde de rontrdle Ao vanateor (FOA2Y -

Retour aux paramétres d'usine

2

Transfert vers le drive

~ Configuration

Sélection de la commande de fréquence et ¢

[0: Numerical setting and terminal comman

Référence de fréquence (S005)

I -

Temps d'accélération (FOOT7)

I -

Temps de décélération (FO08)

I -

~ Mouvement
Référence de fréquence (W002)

Nl Hz

Fréquence de sortie (avant compensation de

I

Fréquence de sortie (aprés compensation de

I -

Retour au portail

Sumvant >

3

OMmRON

Sélectionner les
différents critéres
de base du drive
Transférer vers le
drive

(a chaque étape)
Suivant




Configuration et réglages en 4 étapes :

2 Configuration des signaux d’entrée Om Ron

Configuraticn et rég..ouve... X

» Configuration des signaux d'entrée ) 3 4 ]

Sélectionner les

~ Signaux d'entrée

Niveau  L'état du fonctions des
2 logique

jique signal err s
d'activation  physique d rﬁ:e re nteS
ulti- 5 1 inary 11 v O Haut A
o1 o= e KAl OFF)  TERM3 (5) entrées TOR

| = | [ = |
v < = Haut [ 4 :
DIz [Multi-step speed setting binary 21 ¥ | g b TERM3(6) | Eﬁﬁggg@ﬁ . Sélectionner le
DI3 (Wl step speed setang binarg 37 ¥ | 2 :::t TERM3 (7) _ type de front
D4 |Free—run stop (FRS) - | g E::t TERMZ (8) EEEEEE TERM2 d’a Ctivatio n
DI5 [Reset (RS] v O Haut TERM4 (3) DO1DOC DI5 DI6 DI7 DIC EEEE . Transférer vers le

(s TERMS P24 0 SF1 SP2 ey
TERM1

DI6 [Forward Run/Stop (FW) ol 9 E::t TERMA4 {4) aaa EEEEEE Démarrer drive

DI7 [Reverse Run/Stop (RV] v 9 ';'hf:t TERMA (5) A pop oy FIA PIB PIZ DIC +24 +24 (é chaque éta pe)
Suivant

3

Retour aux parametres d'usine  Transfert vers le drive

Retour au portail < Retour Sumvant >

4




Configuration et réglages en 4 étapes :

3 Configuration des signaux de sortie OmRon

» » Configuration des signaux de sortie

Sélectionner les
Niveau  L'étatdu fonctions des

logique signal Pin No.

dactivation  physique différentes sorties

un Signa v c F RM4 V4 H
arm o I { .
ROA/E/C |A.| utput (AL) b | . B OF ERM1 , DEEEEDEE type de front

PTC +10 AI1 AIC DIl M2 DI3 DK

2 d’activation

TERM4

0oobog == . Transférer vers le

DO1DOC DI5 DIE DI?EE EEEE drive

TERMS P24 0 S5F1 5F2

| T%%E EEEEEE Démarrer (a chaque étape)

PIA PIB PIZ DIC +24 +24 . Suivant

~Signaux de sortie

Forcer

ROAROB ROC

3

Retour aux paramétres d'usine  Transfert vers le drive

Retour au portail < Retour Suivant 4




Configuration et réglages en 4 étapes :

4 Vue globale des parametres modifiés OmRon

Configuration et rég..ouve... X

E . :
e e " Configuration Clic droit sur le 1¢

Sélection de la commande de fréquence et de pa ram ét re

s | Index ¥ | Adresse ¥ | Description | Valeur = |a|eurdu dr [0: Humerical setting and terminal command

) --———- Reférence de fréquence (S005) Filtrer sur le

Input Terminal [DI2] Function Selection 100 : No function assigned

iy Hz 4 FFA
E0D3 30C3 i i i No function assigned 100 e reglage dlfferent
E0D4 30C4 Réimtaliser le filtre : No function assigned 100 Temps d'accélération (FO07)

EOD5 30C5 teset 8 s e

20 so0a | E (Sélectionner tout) un Signal 0 Temps de décélération (FO08) OK
B - . .
Visualiser que les
parametres
—~Mouvement e
Référence de frequence (Wo02) m Od |f| es po ur
vérification

[¥=]
=]

E027 30e1 | M = Le réglage actuel est égal au réglage |Alarm output
EQ9& 312C Forward Run/Stop

E099 312D Reverse Run/Stop
FOO1 3001 EtherCAT

FOO2 1201 3 0K e [ therCAT

FO37 3029 louple constant
Fo42 302E 1st Drive Control Selection : IM V/f control
FOBO 3054 Load Mode Selection :HHD

HOO03 33C8 Reverse Rotation Prevention Function : Désactiver

HO11 33CB Stop Selection

HOG2 3408 Anti-regenerative Control Function Selection
HO71 3404 Over-Excitation Control Selection during Decele... 0 : Désactiver

PO30 1st PM Motor Starting Method .
- o Configuration et rég..ouve.. X
= 5007 Communication Data Terminal [L

[+ b b Fin

[f=]
=]

2 Ei = Le réglage actuel est différent du rég

=]
r=1

-
Ln

Fréquence de sortie (avant compensation de g

I— -

Fréquence de sortie (aprés compensation de g

I— -

: Décelération normale

: Désactiver

0 O 80 0 O 0O =

0
0
0
0
0
0

4

— Paramétres modifiés

~Appliquer les changements
Paramétres de copie  Appliquer les paramétres actuels & d'autrg - | Index ™ | Adresse ¥ | Description | Valeur hd |a|eur du dr
- --———-
Input Terminal [D12] Function Selection 100 : Mo function assigned
E0D3 30C3 Input Terminal [D12] Function Selection 100 : Mo function assigned 100
EOD4 30C4 Input Terminal [D4] Funchion Selection 100 : Mo function assigned 100

Retour au portail




Autoréglage des parameétres moteur en 4 étapes :

1 Moteur et mode de controle OmRon

Portail de configuration et reglages

R Clic sur
Vous pouvez configurer les E/S rapidement, visualiser les EfS

¥ Configuration rapide et visualisation des E/S Moteur et mode de controle ) ¢ B ¢ AUtoregIage des

o v arametres du
Configuration rapide et visualisation des E/S Sélectionnez le moteur 4 régler : 3 P
Sélectionnez le mode de contréle : m Ote u r

Rapide configuration des paramétres basiques et O K
visualisation des Ef5.

Sélectionner le

. n . moteur
¥ Reglage (vanateur unique)
IM W/t control IM Vit control IM Dynamic IM Dynamic IM Vector control  IM Vector control PM Vector PM Vector 4 H
with speed torque vector torque vector without speed with speed control without control with S e I eCt ionner I e

Autorég|age des para métres du sensor control control with sensor sensor speed and pole  speed and pole

1 moteur @ speed sensor position sensor  position sensor m Od e d e cont r6 | e

Réglage précis des paramétres du moteur. macnine

Avant d'utiliser cette fonction, veuillez toujours vérifier que la direction du moteur et la zone d'action
de celui-ci n'engendre aucun probléme et que |la zone environnante est sécurisée. Veuillez préparer le
matériel de sécurité adéquate afin d'arréter le moteur en cas de dépassements ou tout autres
événements inopinés,

Soyez sdr de remettre le moteur & son origine et de réinitialiser la position. Actionner le moteur sans
revenir  l'origine peut engendrer des dépassements et provoguer des situations dangereuses.

L'opération va commencer. Etes-vous sir de vouloir commencer l'opération?

2 Oui Non




Autoréglage des parameétres moteur en 4 étapes :
2 Configuration manuelle des valeurs physiques du moteur OmRon

Configuration manuelle B » n

1. Renseigner
Parametres manuellement les
A4 | Index = |Adresse - | Description 1 - |a|eurdu drv " |ur par dé % | Plage = |Ur1ité5 b | Attribut Valeurs phySiqueS

g --—— 0.020 du moteur dans la

doo2 3FC2 Speed Control 1 Speed Detection Filter 0.005 0.005 0.000 to O....
colonne valeur

d003 3FC3 Speed Control 1 P Proportional Gain 10,0 10,0 0.1 to 200.0
doo4 3FC4 Speed Control 1| Integral Time 0.100 0.100 0.001 to 9.... 2 T

. Transfert vers le
drive

d014 3FCE Input Terminal [PIA][PIB] Pulse Input Format Sel... 2 : Quadrature A/B signal (B phase lead) 2 Oto 3
3. Suivant

Moteur sélectionné : Moteur 1 Mode de contréle sélectionné : IM V/f control

d015 3FCF Input Terminal [PIA][PIB] Encoder Pulse Resclution 1024 1024 20 to 60000
FOO3 3003 1st Maximum Output Frequency 60.0 60.0 5.0 to 590.0
FOO4 3004 1st Base Frequency 50.0 50.0 5.0 to 590.0
FOO5 3005 1st Rated Voltage at Base Frequency 200 200 80 to 240
FOO& 3006 1st Rated Voltage at Maximum Qutput Frequency 200 200 80 to 240
FoO7 1102 1st Acceleration Time 1 6.00 L 0.00 to 600...
FOO2 104 1st Deceleration Time 1 6.00 1 0.00 to 600...
FO10 300C 1st Motor Electronic Thermal Charactenstic Sele... 1: For a general-purpose motor with shaft-driven cooling -— 1to 2

FO11 300D 1st Motor Electronic Thermal Level 130 -——- k 0.00; 0.01 t...
FO12 300E 1st Motor Electronic Thermal Time Constant 50 — 1 0.5to 750
FO15 124E 1st Frequency Upper Limit 70,00 -—- ! 0.00 to 590...
FO23 301B 1st Starting Frequency 05 . 0.0 to 60.0
FO26 301E Fréquence de découpage 2:2kHz Oto 16

FOBD 3054 Load Mode Selection 0:HHD Oto1l

POO1 33 1st Motor Pole Number 4 2 to 128
PO02 3302 1st Motor Capacity 0.20 . 0.01 to 100...
PO0O3 3303 1st Motor Rated Current 130 c 0.00 to 500...
PO0G 3306 1st Motor No-Load Current 1.06 J 0.00 to 500...
PO12 330C 1st Rated Slip Frequency 233 L 0.00 to 15.00

mmmmmmppppppppmmmmmmpppl

Transfert vers le drive

Retour au portail < Retour Suivant >




Autoréglage des parametres moteur en 4 étapes :
3 Autoréglage du moteur

Autoréglage )

Moteur sélectionné : Moteur 1 Mode de contrile sélectionné : IM V/f control

Mode de réglage
@ Désactivé

1 ) Réglez les paramétres du moteur 3 l'arrét

@ Réglez les paramétres du moteur en mouvement
@ Réglez le décalage de la position du péle magnétique du moteur synchrone (PM) en mouvement

@ Réglez les paramétres moteur R1 et X 3 l'arrét

~5ens de la rotation
) Rotation avant

@ FRotation inverse

2 Démarrer

Sysmac Studic

Sysmac Studic
Autoréglage du moteur sélectionné...

Processus de réglage réalisé avec succés

3 e5%

4E]KZ

Annuler

OMRON

Clic sur Réglez les
parametres du
moteur a l'arrét
Démarrer

Le processus est
en cours

(il faut alimenter
le variateur et le
moteur)

OK



Autoréglage des parameétres moteur en 4 étapes :

4 Fin : visualisation des valeurs autoréglées OmRon

- paramétres meditg ———— OO0

| - | Index ¥ | Adresse '™ | Description Valeur e |a|eur du driv ™ |ur pardé ¥ | Plage ™ | Unités ™ | Attril
J --—— with speed sens
POOT 1st Motor Parameter %R1 2. 0.00 to 30.00 %
= P0OO8 1st Motor Parameter %X / 0.00 to 50.00 %

PO12 1st Rated Slip Frequency .22 0.00 to 15.00
PO16 1st Magnetic Saturation Factor 1 a1. L 0.0 to 300.0
PO17 1st Magnetic Saturation Factor 2 a3a g 0.0 to 300.0
P018 1st Magnetic Saturation Factor 3 9.2 ‘ 0.0 to 300.0
PO19 1st Magnetic Saturation Factor 4 b. . 0.0 to 300.0
P020 1st Magnetic Saturation Factor 5 . 3. 0.0 to 300.0
P053 1st Motor %X Correction Factor 09 L 0 to 300
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Essais d’entrainement — Test RUN :

Explorateur Multi Affichages » @ [f& Moniteur de do

|Nouveau_groupe_d’appareil5_l] v | ENEES

Etat de fonctionnement
Confi ti ir =

W i gura o s _ Rotation Avant Rotation Arriére

¥ Bz Groupe d'appareils

\J h Coupure de la sortie variateur Variateur en alarme

Variateur en accélération

Variateur en décélération

Freinage CC Freinage externe

L [ Paramétres Limite de courant Limite de couple Limite de tension Etat du bus CC

. Renommer
L k4 Paramétres du

Communications actives Communications occupées

L k4 Paramétres de 1

P tis Alarme actuelle
> Configuration et réglages |

Nom de I'événement | Codeerreur | Sous-code |

Dépannage
Moniteur de données Réinitialiser I'alarme
2 ¥ Essai d'entrainement
Initialisation Etats du drive
Propriétés Référence de fréquence (W002) Hz
Fréquence de sortie (avant compensation de glissement) (W003) Hz

Fréquence de sortie (aprés compensation de glissement) (W004) Hz

Imprimer

Hors ligne En mouvement

Courant de sortie (W005) ‘ A
Couple de sortie (W007) ‘ o

Sélection de la commande de fréquence et de la commande d'opération (y099)

[0: Numerical setting and terminal cc d(in ¥ 3
Référence de fréquence (S005)

Temps d'accélération (FOO7)

Temps de décélération (FO08) m

Appliquer

Si vous cliquez un des boutons ci-dessous, le mouvement sera maintenu
uniquement lors du maintien de celui-ci.

0: Numerical setting and terminal command (including cperation command ) by related parameter settings
1: Numerical setting uses communications command (support tools)
2: Terminal sething uses communications command (support tocls)

Si vous cliquez un des boutons ci-dessous, le mouvement sera maintenu
uniquement lors du maintien de celui-ci.

]| B

1: Numerical setting uses communications command (support tools)
2: Terminal sething uses communications command (support tools)

3: Both numerical setting and terminal command use communications command [support tools)

OMRON

Clic droit sur le
drive

Clic sur Essai
d’entrainement
Sélectionner la
commande
d’opération

« Both numerical
setting and terminal
command.... »
Clic sur le sens de
marche (bouton
impulsionnel non
maintenu)
Remettre la
commande de
fréguence en
position O :

« Numerical setting
and terminal
command »




Initialisation des parameétres du drive :
En cas de changement de programme ou erreurs de paramétrage OmRon

Explorateur Multi Affichages

1. Clic droit sur le

Ll Configuration et paramétrage drive
¥ iz Groupe d'appareils 2 Clic sur
LA . STURT .
- Initialisation
L i+ Paramy, TEn@mMmer 3. Sélectionner
Ll bz initialise tous les
- Cenfiguration et réglages pa rametres

Dépannage 4 OK

Moniteur de données

Essai d'entrainement
Initialisation du drive
Propriétés ~ Initialisation du drive
- Cette fonction réinitialise tous les paramétres du drive.
Imprirner
Mom de F'unité: MNouveau_Drive (0
Modéle: 3G3IM1-ABOOZ2-ECT
Hors ligne Région: Paramétres chjet
Programmation du vanateur
Joumal des &vénements
Exceptions: Aucun

Configuration

Fone a restaurer: 3 Initialise tous les aramétrﬁ v

Transférer les paramétres du variateur : Ouwi v

4 \ Annuler




Monitoring de données :

Visualiser les valeurs des parametres en live OmRon

bl Configuration et paramétrage
¥ iz Groupe d'appareils
AR 1. Clicdroitsurle
L =] Paramétr drive

Renommer . .
2. Clic sur Moniteur

Lk Paramétr

Nom Valeur

L ¥ Parameétr .

- = = 4
- o — B — 4 Target Position Monitor (LSB) d e d onnées
rog == - _ ition Deviation Monitor (MSB)
Configuration et réglages H :
B4 Position Deviation Monitor (LSB) 3 . Vl S u a I |Se r Ie S
Dépannage ¥ Capture de position d £ d
2 4 Touch Probe 1 Positive Edge (MSEB) O n n e es u
B4 Touch Probe 1 Positive Edge (LSE)
5 o =
sai d'entrainement % Touch Probe 2 Positive Edge (LSB)

variateur

e e E4  Touch Probe Status
Inhialisation

¥ Communications communes
- 1 et S
Pro Flfli.-_'t . [ Communications Input Signal Monitor

) B Communications Control Output Signal Ma...
Imprirner

¥ Contrble PID

Hors ligne Réservé

Résenvé

PID Output Monitor

PID Process Command

PID Feedback Value Monitor

PID Output Monitor

PIC Contral PID Deviation

PIC Contral PID Deviation
ée de vie et maintenance

Cumulative Operation Time 512h
Cumulative Operation Time Monitor on Alarm 512 h
Life of Main Circuit Capacitor Monitor 045 %
Life of PC Board Electrolytic Capacitor 7 10h
Life of Cooling Fan 010h
Service Life of Main Circuit Capacitor Elapse... 3230 10h
Service Life of Main Circuit Capacitor Remai... 5530 10h
1st Remaining Time before the Next Motor... 8760 10h
1st Remaining Startup Times before the Nex... 0

-~ - N - = s - L]

!BFFFBBFBFEBBBBBBB




Parameétres :
Visualisation des parametres avec filtrage par groupes ou types de parametres OmRon

Explorateur Multi Affichages

1
' T Y 2 1. Clicsur

| Tout les parametres | ¥

o : : Parametres
e | S o v Clic sur Tous les
g rogammain o — i . I parametres afin
s de sélectionner le
type de
parametres
recherchés

N

=

ase Frequency 80 to 240
Aaximum Output Frequen... 200 80 to 240

=

S _ thermal Characteristic sele... 1: For a general-purpose motor with shaft-driven cooline — 1to 2
Historique des avertissements | ) o
Identité hermal Level 130 0.00; 0.01 t...

Historique des erreurs 'hermal Time Constant 5.0 0.5 to 75.0
¥ Application ) hg Start Frequency 00 0.0 to 60.0
Répétition de l'opération | ~
Contréle PID i)l 0 0o 100
Position de I'arbre de ligne électronique 1g Time 0.00 001t

Boucle de p B 05 0.0 to
Arrét orient

Fonction Pri

® PP DI>PE P

Selection 1: Couple constant Otol
ction 0:IM V# control Oto b
F:‘.éférence.- multipositions 4 240128
Etat
Potentiométre motonsé haut bas 20 = LT G
Capture de position 130 3 0.00 to 500...
¥ Variateur on Function Selection  1: Tune the ameters w 0to5
Source de contrble
Fréquence de découpage X
Redémarrage en cas de panne de courant  [srent A 0.00 to 500... A
Mode moteur ftant %R1 ! 0.00 to 50.00
Ventilateur du variateur I 0 a
Protection contre la surtension pant %X : = D0, 5000
Etat \ Gain for Driving . . 00to0 2000 %
Module de freinage 1 Response Time A 0.01to 10.00 s
¥ Interfaces
Entrées analogiques
Communications communes iy = = 000 to 1500 Hz
Entrées d
Entrées numériques
Sorties numénques
Ethercat
Etat
Port R5-485 1
Port R5-485 2
W Machine
Contréle de frein
Répartition des charges de statisme
P ction contre la poursuite
¥ Moteur
Blocage du volant d'inertie
Paramétres moteur
urant
g ij n de courant continu
Courbe VF du moteur
Fonctionnement en économi

m m W m @

[-tion Selection 0: Désactiver Oto1

=

P>

 Gain for Braking 0002000 %

@




	Default Section
	Diapositive 1 Drives M1 Présentation Hardware
	Diapositive 2
	Diapositive 3
	Diapositive 4
	Diapositive 5
	Diapositive 6
	Diapositive 7
	Diapositive 8
	Diapositive 9
	Diapositive 10 Drives M1 Premiers pas avec SYSMAC DRIVE EDITION
	Diapositive 11
	Diapositive 12
	Diapositive 13
	Diapositive 14
	Diapositive 15
	Diapositive 16
	Diapositive 17
	Diapositive 18
	Diapositive 19
	Diapositive 20
	Diapositive 21
	Diapositive 22
	Diapositive 23
	Diapositive 24
	Diapositive 25
	Diapositive 26


