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A - MISE EN MARCHE

=  Mettre sous tension Control'X : pour cela, basculer l'interrupteur situé au dos du carter.

= Vérifier que la came du chariot ne recouvre pas |I'un des deux capteurs de fin de course "matériels": ni gauche,
ni droit. Si cela devait étre le cas, déplacer a la main le chariot vers l'intérieur de fagon a découvrir ce capteur de
fin de course :

=  Fermer le capot du carter pour fermer l'interrupteur de sécurité :

= Sur le pupitre, déverrouiller I'arrét d'urgence

= Appuyer sur le bouton poussoir "Armer systeme"

= Lancer maintenant le logiciel Control'Drive oo

= Sauf s'il ne I'est déja, le chariot de Control'X doit s'initialiser a gauche sur le capteur de fin de course
"logiciel".

Il est préférable de mettre |'axe sous tension avant | £ Control Drivevi
de lancer ControlDrive. Sinon la remise en Fichier Paramétrage Correcteur BO/BF Analyse temporelle
condition initiale (chariot & gauche) ne sera pas

£ . il faudra la fai I Schén  Définir la position actuelle comme position 0 F2
effectuee et il faudra la taire manuellement Positionner le chariot en position 0 (id BP "Réinitialiser”) F3

On peut observer fréquemment la barre d'état en bas de Control'Drive qui regroupe les informations essentielles
relatives a I'état de Control'X :

Boucle fermée Consigne actuelle (mm) : 0 Position actuelle (mm) : 0 Correcteur:  PID académique ][ Téch (ms) : 1 ][.’J @ @
* ¢ 1 fl
Type de correcteur
Tree (;eo%n;m"de Position actuelle adtuellement gilisé
(pour BF)
Consigne actuelle (mm) si Période d'échantillonnage

BF ou tension de
commande (Volts) si BO.

Surchauf fe du moteur estimée par le variateur
Vert: OK, gain variateur = 4
Rouge : gain du variateur ? 4

Période d'échantillonnage
Vert : respectée
Rouge : non respectée

Détection de surintensité
Vert: OK
Rouge : I>500 mA pendant plus de 500 ms
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B - PILOTAGE DE L'AXE

Onglet "Schéma structurel” par
exemple

Modifier la valeur de la consigne :
- Avec les fléches (pas de 50 mm en BF, 0.5V en BO)

- En saisissant une valeur au clavier

et par scrolling (bouton central de la souris)

o uu; A Cont) O fubtoe
ownitor i . )
W on1 ( | O ou
Almenter | Uitribuer Comverte Tronsmettre
W) (meny)

- En positionnant le curseur de souris a droite de la valeur numérique a modifier

o inarge Tonergs [ e reye [T e
Almentarin 8 Corte de punsance Woteur - Weconmme =
Piéce en Déplacer une Price en
position X, prece position x,
n 2 n
Onglet Schéma bloc par Vous pouvez ici aussi imposer une consigne au clavier
exemple \
=[50 0.064

X i Joystick (V)
..Ouau joystick 240

&y

* Jaystick

X C{*)

Traitement signal joystick :

Filtrer

Vous pouvez passer a tout instant d'une commande en BO a une commande en BF :

=

Fichier Initialisation Paramétrage Correcteur [0S Analyse temporelle

{Q‘, Schéma structurel

Boucle ouverte Ctrl+ 0

| ﬁ L s Boucle fermée  Ctrl+F

= En boucle ouverte, I'amplitude est exprimée en volts
=  En boucle fermée, I'amplitude est exprimée en mm.

C- METTRE FIN A UNE SESSION DE TRAVAIL

= Quitter Control'Drive

= Appuyer sur le bouton d'arrét d'urgence
= Eteindre |'alimentation générale au dos du carter
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