l‘ @V°AUTOMATION

- we care for actuation

Instructions d'utilisation

Logiciel de communication PSCS pour PS-AMS

Version 2023/05/08 ©2023 PS Automation GmbH

Sous réserve de modifications !



Contenu

O Oo T o =W o= oY T =T [V 1LY U URPROE 3
P 0o 1) A1 Ao L= [ Tol=Y o ol IO PP PPP PP 3
R [ a1 =1 =14 o] o TR 3
R R I T4 T 1= I Y PSRRI 3
S o] s [l A o] TP PP PP PPTP PP 3
D SEIUCTUIE U MENU 1.ttt ettt e e st e e s bt e e bt e e s ate e s s beesabeeesabeesateesabaeseeabaesnsteesaseesabeeensaesnssessnsaesnsseenes 3
LT T 1= o I =] - | A TR UPTUPPPRTPTRPPPRINt 3
O 1 (ool o 1 | (ol [P PPPPTOP PRSPPI 4
LT T ool o1 1= OO O O OO UP R UPPRRTRTRPPRNt 4
oI @] 0070 0 [8 g [r=] A o] o HR RO RPPPPPUPPN 5
LT TR o Lo T =T P PSRRUUPRNE 5
LT T8 B 0T o i1 -{] = o [PPSR 5
5.5.1.1. Valeur de consigNe €t FELrOACTION .....ccccuiiiiiiieiee ettt e e e e ree e e e e e e e ttrre e e e e e e seeeessnnbraaeeeeeeeasanstaeaeaeeans 6
T B A Vo =T o) = 14 (o] g Wo [T = oY U= SRR 7
5.5.1.3. SECUILE €1 dATAIIIANCES ....neveieiiieiee ettt e e sttt e e st e e s sbee e e e s sateeeesabeeeesanbeeeesantaeeesseaeesaat 8
LT T O B 0o 1 [ Yl o= T =Tt <1 15 o [ U UUUP 10
5.5.2. IMlISE BN SEIVICE eiiiiiieetee ettt ettt e e e e ettt e e e e e e bbbt e ee e e s e s nn b e e teeeee e eeeaaansbeeeeeeeesanssneeeeeeesaannreneeeas 10
5.5.2.1. MiSE €N SEIVICE AUTOMATIGUE. . .uuuiiiiciireies ettt s e e e e e e eneseesesasssnsnsnsssssnnnns 10
o T TR B T = [0 1] o o3 O T TN 12
T T8 I D1 1= 4 g Vo 1 a Tolty =1 o =] o EO PSPPSR 12
T R D 1 =T 4 s T 1y ol 1 V7= o ol ST SUUR 14
oI S 1Y/ o] o 1) £ T U | ST PPPTP PP 22
5.5.4.1 JoUrnalisation U MONITEUN ......coicuiiiit ettt e s e e ste e s bt e e sabeesaaee e sabeessbaeensteesabaesnseeenssens 23
LT ST AN o [T O PPRUPTOPRTPTRRP 24
(oI - 1o Tl e [T T Lo L TSR PRS 24



1. Configuration requise

Pour faire fonctionner le logiciel PSCS, les conditions informatiques suivantes doivent étre remplies au minimum:
Systeme d'exploitation : Windows 98, Windows 2000 ou Windows XP, Windows 7, Windows 8, Windows 10.
Processeur : Pentium minimum 300MHz

RAM libre : environ 10 Mo

Interfaces : USB

2. Contrat de licence

Lors de l'installation du logiciel, le libellé d'un contrat de licence s'affiche. Veuillez lire attentivement ce document et
confirmer par OK si vous étes d'accord sur tous les points.

3. Installation

3.1. Logiciel PSCS

Le logiciel et tous les fichiers auxiliaires sont inclus dans une application de la forme "Setup_PSCS___.exe". La version
récente est disponible sur notre page d'accueil www.ps-automation.com sous "Téléchargements" - "Logiciels" -
"Logiciels PSCS". Enregistrez ce fichier sur I'un de vos lecteurs et démarrez I'application. Un "Bouclier d'installation"
vous guidera tout au long de l'installation.

4. Fonction
Le logiciel PSCS sert au réglage, a la mise en service et a l'interrogation diagnostique des servomoteurs intelligents de
la série PS-AMS11/12/13 de PS Automation.

5. Structure du menu

5.1. Fenétre d'état

Selon I'endroit ol I'ensemble de données actif a été chargé, la section droite de la fenétre d'état affiche soit (aprés le
chargement a partir d'un support de données) le nom de fichier (1) de I'ensemble de données actif, soit (apres le
chargement a partir d'un servomoteur) la version du micrologiciel (2) et le numéro de série (3) de le servomoteur,
ainsi que I'état de fonctionnement actuel en texte clair (4).
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5.2. Raccourcis

&

données

charge un jeu de données du type *.am1 (pour les servomoteurs AMS 11/12/13) a partir d'un support de

enregistre I'ensemble de données actuel sous forme de fichier de type *.am1 sur un support de données
charge I'ensemble de données actives a partir d'un servomoteur opérationnel

ouvre la fenétre "Paramétre AMS" (identique a "Exploiter" - "Configuration")

transmet a le servomoteur le jeu de données actuellement affiché ou le jeu de données édité en dernier lieu

5.3. Fichier
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Ce menu permet les actions suivantes :

e Sélectionner un type de servomoteur PS-AMS

o Gestion des fichiers avec "Ouvrir", "Enregistrer", "Enregistrer sous"

e Lasaisie des droits d'accés n'est pas nécessaire pour le fonctionnement normal ; elle est requise uniqguement
pour le personnel de service de PS Automation.

e Lasélection de l'interface (COM-port) comme USB par une fenétre de sélection. Elle est enregistrée de facon
permanente sur le PC ; elle ne doit étre corrigée que si la structure de I'interface du PC est modifiée ou si le
logiciel est nouvellement installé. Une routine d'attribution automatique est disponible, qui nécessite la
connexion a un servomoteur PS-AMS opérationnel. Cette routine peut entrainer une panne du systéme, si une
grande partie des ports COM du PC est déja utilisée. Dans ce cas, interrompez |'opération via le Gestionnaire des
taches et réduisez le nombre de ports COM utilisés pendant |I'exécution de la routine.

L'attribution manuelle des ports COM est également possible.

e Sélection de la langue du menu (anglais ou allemand)



5.4. Communication

-

= PSCS

Load f tuat y

pac from actuator F\FiLESEﬂVER\Daten satz\AMS\Standard\A_PSLAMS-MOD4\PSL20z

Send to actuator y
| 'IM‘LFL‘L—'

Ce menu permet les actions suivantes :

o Chargez I'ensemble des données actuelles de la motorisation dans le logiciel de communication PSCS.
e Envoyez le jeu de données affiché ou modifié en dernier lieu a le servomoteur. Avant I'envoi, un jeu de données
DOIT étre chargé, soit a partir de le servomoteur, soit a partir d'un support de données.

5.5. Exploiter
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5.5.1. Configuration

Les changements de configuration dans le PSCS ne seront actifs dans le servomoteur qu'apres avoir envoyé le jeu de
données a le servomoteur. Les modifications apportées a une ou plusieurs pages doivent étre transférées dans la
mémoire temporaire du PC en confirmant par "OK" avant de quitter la page.



5.5.1.1. Valeur de consigne et rétroaction

Input & Output Signals \Valve Adaption l Safety & Alarms ] Characteristic Cuwe]

Set value |Currem j Set value averaging |4 «| [times]

Open-Stop-Closed
Set value CLOSED |Voltage Dead band |5 [%ba]

Set value OPEN |20 [mA] [ Digital set value |0 [%]

Feedback |Currem j
Feedback CLOSED 4 [mA]

Feedback OPEM |20 [mA]

I~ Kp 0.2 Tn |.'2,5 [zec]

\/ OK | x Cancel| ? Help ‘

e  Sous Valeur de consigne, le mode de commande de le servomoteur doit étre défini : comme valeur de consigne
modulante (entrée de courant ou de tension) ou comme service de commande a 3 points (ouverture-arrét-
fermeture). La plage de valeurs est de 0 mA a 20 mA pour le signal de courant et de 0 V a 10 V pour le signal de
tension. Les limites supérieures et inférieures peuvent étre sélectionnées librement, voire inversées, en
fonction des exigences du processus.

e La commande de fonctionnement en trois points a toujours la priorité sur la modulation et la valeur de consigne
numérique. Cela signifie que le servomoteur peut étre commandé par un signal de phase pour I'ouverture/la
fermeture méme si la commande par modulation de la valeur de consigne est sélectionnée. Il se déplace dans la
direction respective tant que la phase d'ouverture ou de fermeture est appliquée. Aprés la coupure de la phase,
le servomoteur revient a la position correspondant a la valeur de consigne appliquée/entrée, ou se déplace vers
la position définie pour "Erreur de valeur de consigne".

e Définir le filtre de valeur : Le signal de consigne appliqué est mesuré par I'électronique a l'intérieur de le
servomoteur AMS toutes les 12,5 ms et |I'écart de commande par rapport a la position momentanée est calculé.
Le comportement de réponse a cet écart est réglable par le nombre de points de lecture (maximum 32 points)
dont on fait la moyenne. Un petit nombre de points permet de réagir rapidement aux changements de points
de consigne. Le réglage par défaut est une moyenne de plus de 4 points.

e Labande morte permet un réglage en un dixieme de pourcentage de la valeur maximale possible de la plage de
valeurs réglées (20 mA et 10 V respectivement) dans la plage de 5 %o a 50 %o. Le réglage par défaut est de 10
%.o.

e Lavaleur de consigne numérique est une valeur de consigne fixe en % de la course ajustée de la vanne, activée
par la case a cocher. Elle est prioritaire sur la valeur de consigne de la modulation. L'application typique est une
boucle de régulation a point de consigne fixe. Les valeurs finales de la valeur de consigne modulante ne peuvent
étre saisies que si la valeur de consigne numérique fixe est inactive.

e Lavaleur de consigne numérique doit étre activée dans le cas ou le servomoteur est contrdlé par une interface
de bus disponible en option !

e  Feedback permet de configurer un retour de position actif. Il peut étre sélectionné comme signal de courant
(dans la plage de 0 mA a 20 mA) ou de tension (dans la plage de 0 V a 10 V), avec libre choix des points de fin de
course, en fonction des exigences du processus.



e  Controleur de processus : Un contrbleur de processus Pl intégré PSIC avec une sortie d'alimentation pour un
capteur de processus externe est disponible en option dans le PS-AMS. Si cette option est incluse dans le
servomoteur, elle peut étre activée en cochant la case dans ce menu. L'adaptation du régulateur au
comportement de la boucle de régulation nécessite le réglage du temps de retard Tn et du facteur
d'amplification Kp. La gamme de valeurs est de 50 msec a 100 sec pour Tn, et de 0,05 a 100 pour Kp. Un outil
utile pour effectuer ce réglage est la fonction "5.5.4 Monitor".

5.5.1.2. Adaptation des vannes

Input & Output Signals Valve Adaption l Safety & Alarms ] Characteristic Curve

] ) ] - —Puositions
Closing direction |"Jal'u'e stem retracting j

Valve travel |30 [mm] max: 36[mm] Position 1 [%]
Cut-off Valve OPEN [Position | E— (%]
Cut-off Valve CLOSED [Torque M Pasition 3 [%]

Position 4 [%]
Torgue increase |0 [%] duration |0 [¢100ms]
Pasition 5 [%]

Maximum force / torque (100 [%]

Maximum speed (100 [%] FailSafe [100 [%]
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e Ladirection de fermeture définit, avec vue sur la vanne, la direction/orientation dans laquelle le servomoteur
doit déplacer la vanne en position fermée. Il est affiché comme "tige de vanne rentrante / sortante" (pour les
servomoteurs linéaires PS-AMS PSL) ou dans le sens des aiguilles d'une montre / dans le sens inverse des
aiguilles d'une montre (en regardant le servomoteur depuis le haut, pour les servomoteurs quart de tour PS-AMS
PSQ). L'attribution des positions "ouvertes" et "fermées" pour la valeur de consigne, la rétroaction, etc. résulte
de ce champ. Veuillez noter que le sens de fermeture est inversé dans le cas d'un PSQ2003-3003AMS avec
réducteur supplémentaire.

e Lacourse de la vanne définit la course réelle de la vanne, en mm pour les servomoteurs linéaires PS-AMS PSL et
en ° (degrés) pour les servomoteurs quart de tour PS-AMS (PSQ).

e Lacoupure dans I'une ou I'autre des positions extrémes doit étre sélectionnée en fonction de la conception de
la vanne, soit par position, soit par position automatique, soit par force/couple. La mise en service
automatique de le servomoteur sur la vanne est effectuée si au moins une coupure est définie "par position
automatique" ou "par force/couple".

e L'augmentation du couple peut étre utilisée pour détacher une vanne fermée de son siége. Une augmentation
de 50% maximum de la force/couple nominale pendant 2,5 secondes maximum peut étre réglée.

e Laforce/couple maximale permet une réduction de la force/couple d'arrét a au moins 50% par rapport aux
valeurs nominales spécifiques d'un servomoteur.



e Lavitesse maximale permet une réduction de la vitesse d'actionnement a un minimum de 50 % (pour PS-AMS
PSL) et une extension du temps d'actionnement a un maximum de 200 % (pour PS-AMS PSQ) par rapport aux
valeurs nominales spécifiques d'un servomoteur.

o FailSafe - Définit une vitesse individuelle de le servomoteur par sécurité intégrée (avec 'unité de sécurité
intégrée PSCP ou I'entrée pour I'arrét d'urgence FSP), réglable librement entre 50% et 100% de la vitesse
maximale.

e Les positions permettent de définir jusqu'a 5 positions de la motorisation qui doivent étre approchées dans le
cas de diverses défaillances de la motorisation (voir "5.5.1.3").

5.5.1.3. Sécurité et défaillances

o mzo S =

Input & Qutput Signals ] Valve Adaption Safety & Alarms \ Characteristic Cur'u'e]
Action on failure Alarm signal
Set value failure |Actuatnr stop j —_—
Torque error |Actuatnr stop j —_—
Power failure |Value closed j N
Critical temperature |5I.']% Speed j r
|
Maximum temperature |Actuatnr stop j —1
Set value failure at Process controller |Actuatnr stop j u
Actuator not commissioned to the valve N
Mechanical damage N
Electronics error ™
Limit of Design live reached ™
Position over-run [
Position not reached N
Actuator not in AUTO mode N

x Cancel‘ ? Help

Toutes les fonctions et tous les états de sécurité énumérés ici sont affichés par deux DEL dans le compartiment des
bornes avec des séquences lumineuses spécifiques. Le relais de surveillance sans potentiel FIR, disponible en option,
permet de transmettre les éléments cochés sous forme d'alarme binaire (résumée) a une carte de controle.

e L'échec de la valeur de consigne se produit si la valeur de consigne appliquée est inférieure a 50% de la valeur de
consigne minimale paramétrée. Dans ce cas, le servomoteur peut étre amené a une position sélectionnée ou
étre arrété immédiatement.

e L'erreur de couple signifie que le servomoteur doit fournir la force / le couple maximum ajusté en dehors des
positions finales enregistrées, par exemple lorsque le clapet de la vanne est bloqué. Une option consiste a
arréter immédiatement le servomoteur ("Arrét de le servomoteur"). L'autre possibilité est de reculer (c'est-a-
dire de s'éloigner de I'obstacle trouvé) puis de revenir a I'endroit initialement souhaité ("Retry") - jusqu'a trois
fois ; ensuite, le composant d'entrainement de le servomoteur sera arrété. Aprés un tel arrét, le servomoteur ne
peut plus avancer électriguement que dans la direction opposée a la direction initiale.

e Lafonction de sécurité Power Failure est utilisée pour amener la vanne a une position de sécurité librement
sélectionnable (voir "Positions" au chapitre "5.5.1.2 Adaptation de la vanne") si l'une des deux options suivantes
est installée :

- Dispositif a sécurité intégrée PSCP : Avec le dispositif de sécurité de |'alimentation PSCP en option, le
servomoteur se déplace vers la position sélectionnée en cas de détection d'une perte d'alimentation.



- Port a sécurité intégrée FSP : Si aucun PSCP n'est installé, ce dispositif de sécurité peut étre activé en
appliquant une tension au port de sécurité (FSP) dans le compartiment des bornes.

La température critique a l'intérieur de le servomoteur indique une surcharge thermique, due a une
température ambiante trés élevée ou a un nombre excessif d'activations. En guise de mesure, le servomoteur
peut étre arrété dans une position sélectionnée, ou étre entrainé a 50% seulement de la vitesse ajustée afin de
refroidir I'intérieur de le servomoteur. Cependant, lors d'une utilisation conforme aux spécifications (voir les
limites spécifiques pour la température maximale autorisée et le mode de fonctionnement dans les fiches
techniques correspondantes), la température critique ne sera pas atteinte.

Lorsque la température maximale autorisée est atteinte, le servomoteur doit s'arréter dans une position
sélectionnée afin d'éviter tout dommage d{ a une génération de chaleur supplémentaire lors de la poursuite du
fonctionnement (voir "Positions" dans "5.5.1.2 Adaptation de la vanne"). Cette température maximale n'est
atteinte qu'en cas de manque de succes des remedes sur la température critique. Les raisons de cette
augmentation destructive de la température doivent étre éliminées pour éviter de graves dommages a le
servomoteur et de nouvelles perturbations du processus.

Défaillance de la valeur de consigne au niveau du controleur de processus (uniguement avec le PSIC du
contrdleur de processus en option) indique que la valeur de consigne provenant du capteur de processus est
inférieure a 50 % de la valeur de consigne minimale paramétrée. Dans ce cas, le servomoteur peut étre conduit a
une position sélectionnée (voir "Positions" dans "5.5.1.2 Adaptation de la vanne"), ou arrété immédiatement.

Servomoteur non mis en service sur la vanne signifie qu'aucune mise en service n'a encore été effectuée avec
cet servomoteur. Cette opération doit de toute fagon étre effectuée apres le montage mécanique, et se fait via
"Operate" - "Commissioning", soit automatiquement, soit manuellement, selon le mode de coupures sélectionné
(voir "5.5.2 Commissioning").

Un dommage mécanique est affiché si aucun changement de position du composant d'entrainement de le
servomoteur n'est détecté lorsque le moteur tourne pendant 120 secondes ou plus. Le servomoteur ne
fonctionne pas et doit étre réparé.

L'erreur électronique signale une incohérence des données dans la mémoire interne de le servomoteur. Le
servomoteur ne fonctionne pas et doit étre réparé. Le controle de cohérence est effectué a chaque démarrage
de I'électronique aprés la mise sous tension de I'alimentation.

Limite de la vie de conception atteinte : Cette fonction n'est pas encore mise en ceuvre.

"Dépassement de position" ou "Position non atteinte" signifie une différence de plus de 1,5 % entre la position
réellement atteinte et la position souhaitée calculée du composant d'entrainement de le servomoteur, selon la
direction de la déviation. Ceci est uniquement a titre d'information et n'affecte pas la disponibilité de le
servomoteur pour le fonctionnement.

Servomoteur non réglé sur le mode AUTO (uniquement s'il est utilisé avec un panneau de commande local
PSC.2) signifie que le sélecteur du panneau de commande local PSC.2 n'est pas réglé sur le mode AUTO. Voir
également le manuel d'instructions séparé pour PSC.2



5.5.1.4. Courbe caractéristique
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La course de la vanne par rapport a la valeur de consigne peut étre modifiée par I'électronique de le servomoteur.
Des courbes caractéristiques prédéfinies linéaires (LIN) et a pourcentage égal (LOG) sont disponibles via des boutons.
En outre, il est possible de définir une courbe libre comportant jusqu'a 16 paires de valeurs. Entrez les paires
respectives pour la valeur de consigne et la position de le servomoteur dans le champ ci-dessous "Paire de valeurs"
et confirmez avec le bouton "Nouveau". lls seront ensuite reportés sur le tableau ci-dessus et sur la courbe
graphique. Les boutons marqués "x" activent/désactivent la paire respective.

5.5.2. Mise en service

Aprés le montage mécanique, la mise en service est obligatoirement requise pour faire correspondre les limites de le
servomoteur aux positions finales de la vanne.

5.5.2.1. Mise en service automatique

La mise en service est effectuée automatiquement si au moins une position finale est sélectionnée pour étre par
force / par couple ou par position automatique. Aprés "Fonctionner" - "Mise en service" et la confirmation de la
fenétre ci-dessous par "OK", le servomoteur se déplacera vers lI'une ou l'autre des positions finales de la vanne et
enregistrera les valeurs mesurées de facon permanente.



ATTENTION!

After pressing "OK" the actuator will
drive to self-commission to the valve.

To allow proper self-commissioning, the valve travel

has to be set correctly and at least one cut-off
has to be by force / torque.

Also make sure that the actuator
is mounted to the valve properly!

5.5.2.2. Mise en service manuelle

La mise en service doit étre effectuée manuellement a I'aide du logiciel PSCS dans le cas ou les deux positions finales
sont sélectionnées par position.

Mansetup

- Open

- Close

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

Attention : Lors de la mise en service manuelle, il faut s'assurer que la valeur de consigne correcte
pour la position fermée ou le signal binaire pour I'entralnement en position fermée est appliqué en
permanence, selon le mode de fonctionnement paramétré. Voir "Manuel d'instructions PS-
AMS11", section "Mise en service manuelle".

La fenétre affiche un arrangement de barres coulissantes. La fleche a sa base (1 - point fermé) indique le point fermé
de la vanne lorsqu'elle est momentanément active dans le servomoteur. Ce point est également affiché dans le
champ ci-contre (2) en pourcentage de la course possible de le servomoteur. La barre verticale elle-méme
(indicateur 3 - course) au-dessus de la fleche indique la course de la vanne actuellement paramétrée (voir 5.5.1.2
Adaptation de la vanne). Il indique également jusqu'ou le point de fermeture peut étre déplacé avant que la course
ne soit automatiquement réduite parce qu'elle dépasse la course maximale de le servomoteur (c'est-a-dire que si la
barre atteint I'extrémité supérieure de la course possible, elle doit étre déplacée davantage).

Attention : L'affichage ne reflete pas le sens de fermeture sélectionné de le servomoteur !

11



12

Le servomoteur peut étre déplacé dans n'importe quelle position en déplagant la position fermée et en appuyant sur
"Envoyer". De cette fagon, la vanne doit étre déplacée par le servomoteur en position fermée. Lorsque cette valeur
est atteinte, prouvée par un examen visuel de la vanne, confirmez par "OK" pour enregistrer la valeur trouvée dans
la mémoire permanente de le servomoteur.

5.5.3. Diagnostics

L'utilisation des fonctions de diagnostic dépend du firmware PSCS ainsi que du logiciel d'servomoteur.

Diagnostic standard:  Firmware PSCS jusqu'a la version 3.27, firmware d'servomoteur jusqu'a la version 1.125.
Diagnostic avancé: Firmware PSCS a partir de la version 3.28, firmware d'servomoteur a partie de la version
1.160.

5.5.3.1. Diagnostic standard

Avec le firmware PSCS jusqu'a la version 3.27 et le firmware de servomoteur jusqu'a la version 1.125, un diagnostic
standard est possible.

Cette fonction nécessite une connexion a un servomoteur PS-AMS opérationnel. Plusieurs ensembles de données
concernant |'état et le fonctionnement récents de le servomoteur sont lus et affichés.

Compter les valeurs

A chaque démarrage de le servomoteur, la totalisation est faite et affichée en blocs de
e nombre de départs
e nombre de départs a la température critique
e durée totale de fonctionnement de le servomoteur, en heures
e durée de fonctionnement du moteur, en minutes
e temps de fonctionnement du moteur a la température critique, en secondes

e R ==

: Counting Values | Running Values | Chart |

FW V1.21 AMS 1x Ser-Nr.: 201250

Mumber of starts |T5[]

MNumber of starts at critical temperature |U

Total operation time |4U [h]
Running time of motor |3U [min]
Running time of motor at critical temperature |U [=]
|,/ DK | |F‘rint




Valeurs courantes

Valeurs courantes

e Valeurs courantes

e 3 atteint la valeur de rétroaction,

e e couple moteur généré,

e température al'intérieur de le servomoteur

sont mesurés et stockés dans une mémoire séquentielle de 11 ensembles de données. lls peuvent étre affichés sous
forme de tableau ou de graphique.

owee ==

Setvalue [0 [0 [58 58 [38 [100 |39 [0 |24 |0 [39 [%]

Actualvalue [0 [0 |58 |58 [38 |100 39 [0 [24 [0 [39  [%]

———

Motor torque |35.119.5 [38.5 [23.4 |32.7{38.0 (35,6 |56.1|36.1 |57.6 |36.0 [%]

EroMo. 5 |5 0o Jo fo fo Jo Jo Jo 5 o

Actuator temperat. |33.6 /33,6 /33,6 [33.6{33.6{33.8[33.8 34 [33.9(33.9[20.1 (]

|J oK | |F‘rint |

e ==

Counting Values | Running Values Chart l

(%] /["C]
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5.5.3.2. Diagnostic avancé

Les conditions préalables pour le diagnostic avancé sont le firmware PSCS a partir de la version 3.28 et le firmware

du servomoteur a partir de la version 1.160.

Le diagnostic étendu est lancé comme auparavant via -> Utilisation -> Diagnostic.

#c PSCS = X

File Communication Operate Help

gl | - "_"‘_“—l
|,_1 4

Commissioning

Diagnostics

Monitor

A partir d'un firmware d'servomoteur >= 1.160, le diagnostic étendu s'ouvre. Sinon, le diagnostic précédent est
chargé.



Vue principale du diagnostic avancé

M AMS1x Extended diagnostics 3.28 O
Resdree g e oot P 6
Histogramm
100% — Reaction 100% Valve position ;Countar values:
Total operating time  : Os
80% —- 5 B0% — Motor running time Os
: g £ | at critical temp. 0s
0% 1 S 80% 2 | Poweron 0x
x | i, . 4 | Motor starts s 0x
2 | a. 3 Travel distance Omm
20% = 20% Average load - 0%
|
0% —+ 0%
g g g 2 ] 2 -} = 2 2 3 3 8 [
F -
f 23 & & & 8 & 8 § § |
Ti
oty Zoom Memory usage 0%
100% ~ View
1024 - -
yame | * Setvalue
120°C = Actual value
= Motor current
| | * Temperature
766 T * Position
|
512 —
45°C |
256 !
e | oy
| time base
- | | 15
o4 -6mind0s -Smin -3min20s -1mind0s 0s
Event Log Memory usage 0%
Past operating time Time since power on Event Info S:H ﬁ':' Motor Temperature Postion

L'option -> Read entire log (lire le journal) permet de lire toutes les données de journalisation du servomoteur.

Cela peut prendre un certain temps et peut étre interrompu a tout moment.

Reading Event Log from AMS 1x (COM4)

Frame 111/156 Cancel

Une fois la lecture effectuée avec succes, les données sont représentées.
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M= AMS1x Extended diagnostics 3.28

X

5

Read entire Log Export log Import log Export csv Print
Histogramm
100% Reaction 100% Valve position Counter values
Total operating time  : 1h 13min ...
80% & 80% Motor running time - 9min 12s
g = | at critical temp. 3s
9% 3 i % Paower on 3x
é § Motor starts 153x
0% s o & | Travel distance 356mm
20% - 20% Average load 1%
o M ot 2 2 1 = 2
LAy | 2 . 8 g 8 s 8 8 3 8
5 z
3 BV & & ® 8 & 4 8
e Log Zoom Memoary usage B0%
400% View
1024 by . v I
. ‘ 4 b |® Setvalue
c s 3 ® Actual value
217 : : = Motor current |
- ' s g |
=1 ’ . . . 1 !
) \ | /"_'-’I_/ :
512 —— e - : -+
] ; B e ]
45C Hi | A f’ A
\ E| i |'| [ | |'.| Iil |JI
E A N | N N O N | Y |
e Gi=i===l==ll
Tc : | | | \ Il 2 o
" | I\ ,l I| | \ \ I|I \ |I \ time base
ol AT S L S5 A0 R L O SR W L : 15
- -53mind5s -53min20s -52min55s -52min30s -50min50s -50min25s
Event Log IMemory usage 4%
Past operating time Time since poweron  Evert infs E:E m"' M"'“l Temperature Postion
18 [ d0min 126 |Erorcode 0 | Nommal operation [ [ [ [ [
~Imin 4s _Mﬁk _Enw:odai! _Tmm _m _»m :mx; _Slt _?36
| Tmin 5 | 38min 27s | Error code 0 | Nomal operation - J: | | -
_-‘!ll'mlb _M‘IO: _Enwcodeﬂ _M!mmtulpermmad\ed _m _501 _D?’., _Ht _720
_-Zmea _3&-’\27: _Errnrmdeé _Tcm:eemx _52‘«*. _40'.-, _IDCI‘«’.. _31'C _?36
22!!15& _1%34! _Enucodeu _Nuvmalnpuwm |- I | |- I
-23min 128 17min 20s Emor code 11 Undervoltage at supply 50% 50% 0%y nc 720
_-3&n’|’|37: _'lminﬁs _Enulcodeu _Numalopm | I | I =
-3%min 178 min 158 Eror code 4 Torque emor 16% 8% 100% 4 nc 800
~400min 275 5 Error code Hormal ooecats
Le diagnostic avancé est divisé en trois parties :
Histogramme et valeurs de comptage
Histogramm
100% — Reaction 100% Valve position Counter values:
Total operating time  : 1h 13min ...
80% —— I 80% —1 Motor running time  © 9min 12s
% £ | at crtical temp. ©3s
60% —| 2 §0% g Power on 13x
g % Motor starts ©153x
0% : o @ | Travel distance : 356mm
20% | 20% —| Average load 1%
alm o m. . . AEN. .
£\ FE e B & 35 8 8 3 NBNE
F a -
: # § 3 § 8 2 § & § ¢

L'histogramme de réaction montre la répartition en pourcentage du fonctionnement du moteur par rapport au
temps total de fonctionnement. S'il y a principalement une oscillation, il faut éventuellement optimiser le réglage de

la régulation.
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L'histogramme de position montre la répartition en pourcentage de la position abordée par rapport aux mises en
marche. Si le servomoteur ne régule toujours qu'a proximité des positions finales et que seule une petite partie de la
course de réglage est utilisée par les processus d'enclenchement, il faut éventuellement optimiser la conception de

la vanne ou la plage de régulation.

Valeurs de comptage:

Total operating time

Durée de I'alimentation en tension du servomoteur

Motor running time

durée pendant laquelle le moteur a fonctionné

At critical temperature

Ddurée de fonctionnement du moteur a température critique

Engine starts

Nombre de démarrages du moteur

Distance traveled

Course ou tours effectués jusqu'a présent

Average load

Charge moyenne du moteur pendant la conduite

Journal du temps:

3
ime Log Zoom Memory usage 80%
400% View
1024 —— N/
e b’ |® Setvalue
penie H = Actual value
817 \ Motor current
» Temperature
T ' - siPosiion-
B | |
286 ; . ]
re | l ' A e I I
: { | time base
-53min4ss -53min20s -52mins5s -52min30s -52minSs -51min40s -51min15s -E0min50s -50min25s
Les valeurs suivantes sont représentées:
e  Past operating time (temps de fonctionnement passé) | sasessses) .
. . i . ===} Past operating time =
e  Setvalue in digits (valeur de consigne en digits) 1h 12min 42s [
e Actual value in digits (rétroaction en digits) T ® Setvalue 192 ™
. | ® Actual value 784
e  Motor currentin A (courant du moteur en A) Motor current 0.00A
7 | 8, —
e  Temperature in °C (température en °C * Temperature 29°C
p L ( . ‘p L. ) * Position 672
e  Position in digits (position en digits)  D———— —
Errorcode4

e  Error code and description (code d'erreur et description)

Un clic dans le graphique permet de le déplacer et de zoomer en faisant défiler la

Zoom .
400% - [ View ] souris.
@ Set value = . —
Rk o ot Le degré de zoom actuel est affiché en haut.
'@ Motor curent
Temperature Les valeurs peuvent étre affichées ou masquées via « View ».

{@ Position b
@ Events _
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Chaque erreur enregistrée dans le journal des événements est représentée graphiquement dans le journal des
temps avec le numéro d'erreur:

hAS

E

-

B
n

e S

I ﬁ
i
Iy N

-52min5s

Le point bleu au-dessus de |'axe temporel indique que I'erreur a été abordée a partir du journal des événements
(voir Event-Log).

L'utilisation de la mémoire du Time-Log est affichée en % :
Memory usage 99%

L'enregistrement s'effectue a une cadence de 1s lorsqu'au moins une valeur change. Il est possible d'enregistrer
environ 15 min avec des valeurs qui changent constamment. Ainsi, la longueur d'affichage du time-log dépend du
comportement (par ex. du mouvement) du servomoteur.

Lorsque la mémoire est pleine, les valeurs les plus anciennes sont effacées et |'affichage défile.

Affichage sur une longue période avec des valeurs qui changent sporadiquement:

A
(awesy jsamap) peys o

t'_l'. H4

: P i 1 1 1 y. | I H K
-1h20min -1hémin4ls -53min20s -26mind40s -13min20s Os
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Event-Log

Event

vert Log IMemory usage 4%
Past operating time Time since power on Event Info f‘:}ue "?ﬁ::l m Temperature Postion

-5min 50s 56min 11s Emor code 0 Normal operation 0% 100% 0% nc 800

“6min 18s 55min 43s Emor code 14 Actuator not in AUTO mode 0% 100% 0% nc 800

-35min 5 26min 56s Ermor code 0 Nomal operation 0% 0% 0% nc 304

-35min 54s | 26min 7s Emor code 14 Actuator not in AUTO mode 0% 0% 0% Kiko 320

6% 0% 29°C 352

-40min 22min 1s

-41min 255 20min 36s Emor code 0 Normal operation 7
1 268 Tmin 35 Erorcode 14 | Actuatornot in AUTO mode 0% [0z Jox 26°¢C 304
1h Tmin 56 |5 |Emorcode3 | Set value emor [0 lox  fox |24 '

-1h 2min 1= los IErromie 20 |Poweron low [0z lo% Py [0

Emor code 0 Normal operation 0%

0% 86% 0% 29C

Le journal des événements (Event Log) montre tous les événements passés qui ont déclenché un code d'erreur dans

le servomoteur.

Les valeurs suivantes sont enregistrées pour chaque événement:

Past operating time (temps de
fonctionnement passé)

Durée totale pendant laquelle le servomoteur a été alimenté en
courant lors de la survenance de I'événement

Time since power on

Temps écoulé depuis la derniére mise en marche lors de l'occurrence
de I'événement

Event

Code d'erreur correspondant

Info

Signification du code d'erreur

Valeur de consigne

Valeur de consigne a ce moment en %.

Valeur effective

Valeur réelle a ce moment en %

Motor current

Courant du moteur a cet instant en %

Temperature

Température a ce moment en °C

Position

Position du servomoteur a ce moment en digits

En cliguant sur un événement, celui-ci est abordé (si disponible) dans le time-log.

Il est possible d'enregistrer environ 500 événements.
Lorsque la mémoire est pleine, les valeurs les plus anciennes sont effacées et I'affichage défile.

Import / Export

Export log [

Import log Export csv Print

Le bouton « Export log » permet d'enregistrer toutes les données chargées depuis le servomoteur.

Un nom de fichier composé du numéro de série, de la date et de I'heure est généré;

File name: l AMS1x_SN123456_09022024 _113128.log

Save as type: (*.log)

Le bouton « Import log » permet d'importer et d'afficher un fichier enregistré. Pour cela, il n'est pas nécessaire de

raccorder un servomoteur.

Les fichiers *.log enregistrés sont fortement comprimés et conviennent pour étre envoyés a des fins de diagnostic a

distance.

-
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En cliquant sur le bouton « Export CSV », tous les logs peuvent étre exportés au format *.csv.
Un clic droit sur « Export CSV » permet d'indiquer le séparateur pour les fichiers CSV :

ort csv . =
Ee separate values with

on ’ ;

En cliquant sur le bouton « Print » la sélection de |I'imprimante apparait, suivie d'un apercu :

10% = =
Print X
D% -
Printer }
Name: hpdaser-entwicklung (HP Laseret M506) Properties... f
Status:  Ready

Type: HP LaserJet M506 PCL 6
_ Where:  http://192.168.1.180:3910/
Al Comment: (") Print to file

Print range Copies
oAl Number of copies: 1

T

O

Pages : 2
\ | Collate
Selection _1}-1| 2}< _,{3 L
Cancel
T EE T 7 I
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La vue actuelle du diagnostic étendu est toujours imprimée:

Extended diagnostics 3.28
AMS1x SN 123456, FW V1.146

03.11.2023
11:05:03

Counter values:
Total operating time  : 36min 43s Travel distance : 356mm
Motor running time . 4min 36s Average load c 1%
at critical temp. . 28
Power on D 3x
Motor slarts - 153x%
Histogramm
100% — Reaction 100% — Valve position
B80% ¢ 1
g
60% —+ 1o
[)-d
o] 3
o | I |
ox ! ' [ & | . S
£l P83 8§
Time Log
) x Y T
e E i 2 o Achalvane
; . * Mot current
] H| ]
3= =E 2
i
12 iE 1=
* F
. B 5
b : ....
2% J5E 1
™~ : 1K
“Eil ot
" A |4 . Ll
“Ih20mn . I6nnily 1dmrdls 0s
Event Log
Past cpentng tme Tre srce powercn Bt ] :. 2: m Tenperatan Fostor
1k 40 g Errcodel o ceation .
Aonde _h& Emorcode d _‘I!-u- _m _m Imn IO’C ™
o B Th Errcode]  Momal operdton . - . .
on 2 B 1 Boedel (e / momn enpertay mached oW n ol =
s Moo 0 Errcoded  Tome e O R T« ™
T S 170 3 Eror code 0 _Mw [ I | |
D 14 17en 2 Emrcode 11 | Undervollage &t supply N n " ne ™
B 1h nn St Esor code 0 Noma weation . f* I | |
Jn 1h 1o 1% Errcoded  Tomeemr m R W (ne 0
Al 0% 2 Evvcode(  MNowsl eecton
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5.5.4. Moniteur

Cette fonction nécessite une connexion a un servomoteur PS-AMS opérationnel. Il est utilisé pour la surveillance en
ligne du fonctionnement et des performances du contrdle, ainsi que pour I'optimisation du contréleur de processus
intégré disponible en option.

Set Value 1024
531 [v

I Act Value
E29 v
| Mot 768

(L

Temp.
a r

Position
366 [w

312

Digit

U_Moat

0 I
Proc.Sens
0 -

MD Sens

0 r 0

256

201250
Pt 41,21

0 | EmorCode n [/ zec. ] Time |05 - -

Digital zet valus Binary Process Cantraller

" Open W F5
0 % Send M Op kp[0z Tn[25 Send
Clear =l B Cloze P 4 Isec]
- LagFile

L'écran affiche des données brutes non standardisées ; par exemple, une valeur de 4 mA sur une plage de 20 mA (=
1023 chiffres) sera affichée sous la forme de 205 chiffres. L'affichage de la valeur peut étre sélectionné en cochant la
case correspondante. L'écran graphique est effacé par "Clear". "Stop" maintient la courbe actuellement visible.
"Quitter" ferme le moniteur.

e Set Value : indique la valeur effectivement appliquée

e Valeur de rétroaction : valeur momentanée calculée a partir de la position de le servomoteur et lisible aux
bornes de la rétroaction active.

e |_Mot: Le courant qui est fourni au moteur par |'électronique. Cette valeur est approximativement
proportionnelle au couple de sortie du moteur.

e Temp : température a l'intérieur de le servomoteur

e Position : position de la course momentanée de le servomoteur

e U_Mot : Tension qui est fournie au moteur par I'électronique. Celle-ci est approximativement
proportionnelle a la vitesse du moteur.

e Proc.Sens : Retour d'information du capteur de processus intégré (disponible en option).
o Le code d'erreur affiche I'état de la motorisation selon les codes d'erreur ci-dessous.



Code d'erreur Description du statut
Etat de fonctionnement

0 Fonctionnement normal

Servomoteur effectuant une mise en service
1 automatique
2 Servomoteur non mis en service sur la vanne
14 Le servomoteur n'est pas en mode AUTO

(en liaison avec l'unité de commande locale PSC.2)

Erreurs périphériques

3 Erreur de valeur de consigne
4 Erreur de couple
5 L'action Failsafe est lancée
Erreur de la valeur de consigne du capteur de
6 processus
12 Position dépassée
13 Position ni atteinte
11 Sous-tension a I'alimentation
Erreurs dans le
servomoteur
7 Erreur mécanique / de positionnement
8 Température critique / maximale atteinte
9 Erreur électronique / CRC
10 Limite d'usure atteinte

e [mm/sec.] Au PS-AMS PSL et [°/sec] indiquent respectivement la vitesse de sortie réelle.

e Valeur de consigne numérique : peut étre modifiée et envoyée ici si la "Valeur de consigne numérique" est
activée sous "Signaux d'entrée et de sortie". Cette valeur n'est utilisée que tant que le moniteur est ouvert et
n'est pas enregistrée de facon permanente dans la motorisation !

e Binary indique la présence d'un signal binaire d'ouverture ou de fermeture en affichant I'un des deux champs en
vert. Montrez également le champ vert par sécurité intégrée s'il est activé.

e Contrédleur de processus : Dans le cas ou le contréleur de processus PSIC disponible en option est activé
(nécessite une validation par l'usine PS Automation), les valeurs de Tn et Kp peuvent étre saisies et ajustées dans
ces tableaux. "Envoyer" écrit les valeurs a le servomoteur. Tn est le temps de retard et Kp est le facteur
d'amplification proportionnelle.

Time définit le temps de rafraichissement du moniteur.

En outre, la version du micrologiciel et le numéro de série de le servomoteur sont indiqués dans le coin inférieur

droit.

5.5.4.1 Journalisation du moniteur

Pour I'enregistrement du moniteur, veuillez suivre les instructions suivantes :
e Cliguez sur le bouton "LogFile", créez un fichier journal et stockez-le dans un chemin de fichier définissable
par l'utilisateur.
e Cochez la case "Logging" -> la journalisation commence.

Attention! La journalisation échoue lors de la fermeture du moniteur.
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P5-AMS Monitor

Set Value 1024
204 v

Act Value

0 v

|_Maot 768 3
1] o
Temp.
0
Paosition

a v

U Mot

0 B
Proc. Sens
0 o

MD Sens

0 = 0
0 | ErorCode N (oisec]| Time |05z g0 FE

- Drigital zet value Binary Proceszs Contraller
- Open @ F5
0 % Send M Op ko[oz  Tn[25 Send
Clear [l W Cloze i L e

e LogFile permet de lire les courbes affichées comme des ensembles de valeurs dans un fichier journal non
formaté. En appuyant sur "LogFile", on crée un fichier <filename>.log dans un répertoire quelconque. En cochant
la case en face de "Logging", on écrit des ensembles de valeurs dans ce fichier toutes les 500 msec, sous la forme
indiquée ci-dessous. L'écriture se fait tant que "Logging" est actif ou jusqu'a ce que le moniteur soit fermé. Ces
données peuvent étre utilisées pour une évaluation ultérieure, par exemple dans un programme de traitement
des feuilles de calcul.

Digit

212

256 3

266457
P W22

LogFile

:

PS Automation GmbH AMS1x LogFile ID 166571 ; FW V1.15; 16:31:38 ; 22.02.2007
Time;Setvalue;Actualvalue;|_Mot, Temp,;Pos;U_Mot;PR_Ist;MD_Sens;ErrNo.
16:31:40;367;464,4,632,221,;338;0;726,0

16:31:41;367;463;4,632,221,;338;0;727;0

16:31:41,;367;463;4,633,;221,339;0;727,;0

16:31:42;367;463;4,632,221,339;0;726,0

16:31:42;367;463;4,631,221,339;0;727,0

16:31:43,;367,;457,4,632,;125,144,0,728;0

5.6. Aide

Indique la version et la date de publication du logiciel PSCS utilisé.

6. Tracage des pannes

Dans le cas ol aucune communication n'est possible avec le servomoteur, veuillez vérifier :

La tension d'alimentation doit étre connectée et allumée.

Les fiches du cable de communication doivent étre fermement enfoncées dans les prises de le servomoteur et de
I'ordinateur.

Le bon port COM doit étre sélectionné via le logiciel PSCS, et il ne doit pas étre attribué a d'autres appareils. Sur
les PC portables, la COM 1 est souvent utilisée en interne pour un écran tactile. En outre, certains logiciels
installés peuvent bloquer certains ports. Voir "Interface" au chapitre "5.3 Fichier".

24



l‘ @V°AUTOMATION
A e care for actuation

Nos succursales :

Italie Inde
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