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INTRODUCTION

Dans l'univers industriel, le variateur électroiqde vitesse cotoie d'autres procédés issus des
technologies hydraulique, mécanique, électromécanid.e choix de la technologie la plus
appropriée est lié aux caractéristiques de la machi équiper et aux performances attendues. La
position du variateur par rapport au moteur camstiune des principales distinctions entre lesomot
variateurs mécaniques et électroniques.

. Moteur Variateur Machine Variateur Moteur Machine

Variateur électronique

Moto-variateur mécanique

Les procédés les plus fréquemment utilisés sorsuizants:

- Variateur hydraulique
Il se compose dans un méme bati, d'une pompe rinttieur hydraulique. La variation de vitesse
est obtenue par le réglage du rapport entre l¢ déda pompe et le débit absorbé par le motews. Le
réglages de la pompe et du moteur sont dissoogsjuc offre une gamme de vitesse de 1 a 10
environ.

- Variateur mécanique
Transmission poulies et courroies, la variatiorvidesse est obtenue par la modification du diametre
des poulies, gamme de 1 a 6 environ.

- Coupleur a courants de Foucault
C'est un ralentisseur. La commande du courant ithééon du coupleur modifie le glissement entre
I'arbre moteur et I'arbre d'utilisation, cela prque la variation de vitesse, gamme de 1 a 15.

- Coupleur a poudre
Dans ce coupleur, le glissement dépend de I'hongiggtion de la poudre magnétique située entre
deux disques, gamme de 1 a 5.

- Groupe WARD-LEONARD
C'est l'association d'un moteur asynchrone d'er@maént a vitesse pratiquement fixe, d'une
génératrice a courant continue liée mécaniguemeniaeur d'entrainement et délivrant une tension
variable, et d'un moteur a courant continu alimgratéla génératrice. La gamme de vitesse est de 1
al100.

- Groupe tournant associé a de I'électronigueuisance
C'est I'objet de I'étude suivante. Outre les appbas ou pour régler le processus la vitesse biaria
est indispensable, l'utilisation de la variatioecflonique permet:
- par la possibilité de limiter le couple moteuwnrge valeur prédéterminée de supprimer les risqees d
casse de matériel.
- par la réduction de l'intensité de démarragealterise un appareillage de moindre calibre.
- I'électronique permet de travailler sur touteggéanme de vitesse avec rendement énergétique bon.
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APPLICATION AUX MACHINES

COUPLE OPPOSE PAR LA MACHINE

C'est le couple qui s'oppose au mouvement d'eetr&@nt de la machine. Pour animer une
mécanique en rotation, il faut que le couple géménéle moteur Cm soit supérieur ou égal au
couple que lui oppose la machine Cr. Il est doncesgaire de connaitre I'évolution du couple
résistant en fonction de la vitesse de la machine.

Essentiellement il existe quatre familles du couphastant.

Couple résistant constant Couple résistant ptigpmel a la vitesse
Cr Cr
4 C =(te n Cr: Kn

r
» 1 > 1N
Couple résistant parabolique Couple résistapetbolique
Cr
er C.=Kn? A C,=K /n
» 11 » 11

Les courbes précédentes illustrant les différeqied de couples résistants rencontrés ne tienasnt p
compte des sur couples résistants opposés pardmobre de machines au tout début du démarrage
(au décollage).

Une machine peut présenter en cours de cycle yneogsistant tres variable. Ceci peut étre di a:
- des causes non aléatoires provenant dlngenatique particuliere (cames, bielles manivglles
ou provenant de cycles spécifiques deair§presses).
- des variations irrégulieres de sa chavgeadtion du flux ou de la consistance de produits

L

» 1N
I

Couple d’un compresseur a piston
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COUPLE ENTRAINANT

Il y a couple entrainant lorsque la mécaniqueaémérle moteur:
1) Dans le cas de mouvements horizontaux lors @estrssements plus rapides que ceux obtenus
naturellement par simple disparition du couple motau du fait de I'action d'un élément extérieur
comme le vent.
2) Dans le cas des mouvements verticaux lora dedcente de la charge.

Quelles que soient leurs caractéristigues de corgdestant, toutes les mécaniques sont tantot
récepteur tantdt générateur d'énergie. Lorsque dégamique est entrainante, le flux d'énergie
s'inverse, le souci est de controler le potentéergie par des actions de freinage.

COUPLE A FOURNIR PAR LE MOTEUR

Si on considere le mouvement suivant, il est cérag par deux régimes de fonctionnement.

n

b

Le régime établi

Le régime transitoire (accélération et décélération)

1) Le régime établi

Le régime est établi lorsque la vitesse est cotestan
Il'y a équilibre dynamique correspondant a I'égadititre le couple moteur et le couple résistant.

>0 , C

"™ Le couple moteur est €gal au couple résistant

— 1 C. =C n=Cte Y =0
<0
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2) Le régime transitoire
* Accélération (démarrage)

Lors de la phase de montée en vitesse on a unii@tEn positive.
Il faut démarrer en un temps imposé donc développeouple d'accélération positif.

Le couple accélérateur Ca et le couple résisi@nt déterminent le couple moteur nécessaire au
démarrage.

m ’Y> 0

Cacceleratlon - C C J y

acceleratlon — C C J (2 n /t)

acceleratlon

| I

e tdétrlarra‘.ge = Jr [2 Tn / (Cd_ Cr)]

r

» Décélération (arrét)

Lors de la phase de ralentissement on a une aatiétéenégative.
Trois cas peuvent se présenter:

1 - la décélération est naturelle,
2 - la décélération est tres lente.ralentissement,

3 - la décélération est tres rapide.freinage.

Witesse

Temps
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1) décélération naturelle
La machine est laissée a elle méme, on coupe $aoterniu moteur d'entrainement qui développe
donc un couple nul, seul intervient le couple tésis

>0

Cc,=0
n Coecoreration=Cr =4.Y =3, 2 mn /1)
-9 tarrét=Jr(27[n/Cr)
CT: C décélération 52 (egre?) (trfs)  (Nm)
2) freinage

Si le temps de décélération doit étre plus peté titemps "naturel”, il faut rajouter au couple
résistant développé par la machine un couple deafye.
Diverses possibilités permettent d'obtenir un ceuld freinage:

- freinage par un élément extérieur (frein mégae)

- freinage électrique (contre courant / injectittnCC)

- freinage par récupération d'énergie (cas d'tlaege entrainante)

>0
Cascereration= Cr T C5 = er =J, 27n /1)
tou=J. [27n [(C +Cy
¢ ) kgn?) () Mm) (Tm)
C décélération

3) Ralentissement
Si le temps de décélération doit étre supériedemanps "naturel” le moteur doit développer un couple
moteur pour éviter un arrét prématuré.
Le moteur développe toujours un couple moteur plais faible que le couple résistant.

C’m <Cr

>0
C’m Coeceroration=C'm=Cr=J.Y =J. 27n /1)
Mt =d 270 /[ (C,—Cr)]

@ (kgm?) (trfs) @y @m)
C r

C

décélération

Page N°5



TS MAI Technologie

LES QUADRANTS DE FONCTIONNEMENT

Quel que soit le moteur alternatif ou continu ags@ un variateur, il peut fournir suivant les
cas, un couple moteur et un couple de freinage @ndeux sens possibles de marche. Ces quatre
types de fonctionnement ou de services peuvenr@&résentés par un systéme de coordonnées; les
plages ainsi délimitées appelées quadrant sonttéamen sens inverse des aiguilles d'une montre et
désignées par les chiffres romairglV .

D'apres le sens de rotation de la machine, I'ernaent vers la droite est positif et le couple
agissant dans ce sens est lui aussi positif. sickmsidere le diagramme couple-vitesse, on canstat
gue les quadrantsetlll représentent le service en moteur et que les gaedl etV le service
générateur ou freinage par récupération .

En fonction des comportements de la machine, stindue des services a un quadrant et des
services a plusieurs quadrants deux et quatre.

La figure suivante représente les services d'urun@t courant continu associé a un variateur.

+n’

Service en onduleur Sarvice en redresseur

=

Hézﬂ;ﬁ i roe (.:‘}n Reseau * % /ELNY
1 Kr
I | IV

+C

N

Service en redrasseur Sarvice en onduleur

Typas da senics.

La notion de quadrant est déterminante dans lexalion variateur électronique. Elle caractérise ses
possibilités en " réversibilité d'énergie ".

Le fonctionnement dans les quatre quadrants ne serpossible, dans le cas d'une solution a

variation de vitesse électronique, que si a la foisa chaine cinématique et la source
d'alimentation électrique sont réversibles.
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CRITERES DE CHOIX D'UN VARIATEUR

L'ensemble moto-variateur doit étre choisi pour:
- vaincre le couple résistant de la mackimgainée dans toute la plage de vitesse utilisée,
- fournir le couple accélérateur nécessaire,
- fournir le couple de freinage éventuellemecessaire pour décélérer rapidement,
- respecter la gamme de vitesse imposéke paiocede.

Il faut prendre en compte, en plus, le fonctionneimeermanent ou cyclique de l'application et des
conditions d'environnement spécifiques a chaqueéuol®.
Les caractéristiques déterminantes intervenant lgdactsoix d'un moto-variateur électronique sont:

$ La précision
La précision s'exprimant en % de la vitesse ladficest |'écart maximal admissible par rapport a la
vitesse de consigne. Cette précision s'étend dortoste la gamme de vitesse.
La précision de vitesse dépend du type de lectita ditesse.

$ La gamme de vitesse
La gamme de vitesse est le rapport entre la vitemsgimale et la vitesse minimale de
fonctionnement souhaité. Si on demande a un variatee gamme de vitesse trop importante par
rapport a son emploi normal, sa précision se dégrhd variateur doit posséder une gamme de
vitesse supérieure a celle que réclame l'applicatio

$ Les quadrants de fonctionnement
L'emploi d'un variateur électronique n'exclut pastiliser des moyens conventionnels, mais
I'électronique de puissance permet de réalisdirégzages et les inversions de sens de rotation ave
souplesse, rapidité, précision et aux moindre garisonsommation d'énergie.
Pour un bon fonctionnement de I'ensemble a mouilo@st indispensable de choisir un appareil
fonctionnant dans les quadrants désirés.

$ La puissance
La puissance d'un variateur est définie par leibas@canique de I'application (en régime permanent
comme en régime transitoire).
Le calcul de la puissance concerne aussi le motguest le premier maillon a définir. La puissance
du moto-variateur est défini en fonction:
- de la puissance maximale nécessaire au fonctianiede la machine en régime établi. Le couple
délivré doit étre supérieur au couple résistantatedé par la mécanique,ceci sur toute la plage de
vitesse.
- du couple de démarrage nécessaire pour la miggesse de la machine dans le temps souhaité. Le
couple maximal que peut délivrer I'ensemble motdateur doit étre supérieur au couple de
démarrage.
- du diagramme de charge en cas de fonctionnemetitjee échauffement trés variable dans le
temps suivant les phases du mouvement (accéléragigime établi, décélération).
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VARIATION DE VITESSE DES
MOTEURS A COURANT CONTNU

MISE EN EUVRE

Un conducteur placé dans un champ magnéti@ueest soumis a une forcd= quand il est
parcouru par un courant |. Le sens de cette fatdanné par la régle des trois doigts:

- mainGauche siGénérateur. g

- main droite si moteur. _,...e:-'f A

;,—’f oz |
_."' -'l..-"f‘ i!.: 1{ | .

H I,-r-- i fla_/r

Moteur: L'induit est alimenté par un courdntles forcesF résultantes des forces élémentaires
appliguées aux conducteurs, forment le couple mafeifixe le sens de rotation.

Génératrice: Le méme induit entraine dans le méems gst générateur d'un courantle sens
inverse. Les balais ont la méme polarité.

LRl

* Le Stator (inducteur) réalise I'excitation deachine, on distingue 2 technologies :

- Inducteur bobiné. Sur le stator sont montés adsnlages Inducteurs, ils créent le champ
magnétique qui sera canalisé par la carcasserdadhine (circuit magnétique).
lIs sont en " fil fin ".

- Inducteur a aimants permanents. Sur le statarraontés des aimants permanents, ils créent
le champ magnétique qui sera canalisé par la caiesla machine (circuit magnétique).
» économie des pertes par excitation (5 a 2(e%n)
« amélioration de la sécurité par une permamelocflux®.
« facilite la construction de machines multigoées de dimensions , poids et prix réduit.

* Le Rotor (Induit) c'est la partie tournante, eltlenprend:
- un circuit magnétique feuilleté,
- un circuit électrique constitué de sectiongees aux lames du collecteur " fil gros ",
- une turbine de ventilation.
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SYMBOLE NORMALISE

Moteur a inducteur bobiné Moteur a inducteurmaaaits permanents
@ : @ :
Induit  inducteur Induit  inducteur

SCHEMA EQUIVALENT

Induit

Induit

E,(v) =Kn (tr;’s)q)(Wb)

Uy =Byt Ry Ly | 0 [ Uy~ Regy Iiay 1/ K Py

inducteur
% I A
| I
inducteur

P wty= By Sem)

=ki1
_ _ . (wb) (A)

e
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VITESSE / PUISSANCE / COUPLE

Vitesse de rotation

E=kn® —

n=U-RI/K®

O =ki

Puissance

Puissance absorbeée

au rotor >
P-UI

Pertes Joule au rotor
p,= R[]z =

Pertes Collectives
P.i=P.,TP; <

coll

n=E /Ko

Puissance
Electrique utile
P,=E’1

Puissance Ultile
P,=C,27 n
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P.=vi
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Couple

Cu=Pu/27n

CuPeu—I%/Zﬂ:n

Cu=EI/27n
Cu=KA®1/27d

Cu=K'®1
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réglage de la
tension Indmt

FONCTIONNEMENT A VITESSE VARIABLE

B
Pour faire varier la vitesse on peut agir sur dearametres: i I =
— s ¥
n=[U-RI]/K’i e
()
A

1) la tension d'alimentation de l'induiy.

2) le flux produit par les inducteurs ®.

Réglage du
Courant inducteur

1) Action sur la tension d'alimentation avec wxftonstant
- le couple est constant
- la puissance varie proportionnellement a lasge.

2) Action sur le flux avec une tension constante

- le couple varie avec le flux,
- la puissance reste constani€on gagne en vitesse ce que I'on perd en couple).

n:[U—RI]/K’. C=KoI P=C27n

E P
Limite
mécanique
Uy
0 Uy Ny 1y
v~ i .
0 aik \. Linini
1= 1y = Cte U=U, =Cte
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TECHNOLOGIE DES VARIATEURS

Convertisseurs Continu Continu

La tension continue U de la source est découpearphacheur a transistor ou thyristor. La tension
moyenne obtenue est appliquée a l'induit du moteur.

hacheur

o

u ou

e __ph_ o

Convertisseurs Alternatif-Continu
La tension alternative de la source est redresadension moyenne peut varier par l'utilisation de

redresseurs commandeés.

$ Variateurs monophasés (20 a 50 A)

- utilisation d'un pont mixte figs 1 et 2

T1 [
T1 T2

o A @)J o~

DZT D1 T2 L1

fig 1 fig 2

- utilisation d'un pont complet réversible aveateateurs fig 3 commutation 50 a 200 ms.

-

|

| -
EZ}:AI: - ¢

|

y

fig 3

- utilisation d'un pont double réversible fig 4 aootation - 6 ms.

x ¥ ¥
- _* (M3
ff_ﬂ!_;ll

fig 4
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$ Variateurs triphasés (50 a 1000 A)

- utilisation de pont mixte fig 5

- utilisation de pont complet réversible fig 6

Page N°14



TS MAI Technologie

SYNOPTIQUE D’'UNE REGULATION DE VITESSE

—EJ':I— Consigne de vitesse

Mise en forme

Comparaison de vitesse

Amplificateur

Comparaison de courant

Contréle de I’amorgage

Pont de puissance

LR Ee R

(f Mesure de la vitesse

Page N°15



TS MAI Technologie

DOCUMENTATION CONSTRUCTEUR

Variateur de vitesse RECTIVAR 4 TELEMECANIQUE

Ces variateurs de vitesse sont destinésidditation de moteurs a courant continu a excitatio
séparée ou permanente, alimentés a partir du réseaophasé ou triphasé.
Unidirectionnel, pont mixte, ils fonctionnent dalespremier ou le troisieme quadrant et s'ils sont
pourvus d'une séquence appropriée, ils fonctiondams$ les deux quadrants précités.
Réversibles, double pont complet, ils fonctionndams les quatre quadrants et permettent le freinage
par récupération d’énergie sur le réseau.

RECTIVAR 4 Série 04 Alimentation en monophasé%G 9,3 KW)
RECTIVAR 4 Série 74 Alimentation en triphasé(6 a 1700 KW)

@ ‘@ @EDE

RECTIVAR 4 Série 44 Alimentation en monophasé3® 8,5 KW)
RECTIVAR 4 Série 84 Alimentation en triphasé(2,7 a 1530 KW)

B

FE3a |

Constitution

lls comportent deux cartes :
$ Le pont de puissance et ses protections.
$ L'ensemble du contréle électronique avec:
- des cavaliers pour adapter I'appareil aux diovs d’utilisation choisies.
- le potentiomeétre de réglage du courant maximum.

Caractéristigues dynamiques
Deux types de régulation sont possibles :

- Par force contre électromotrice (FCEM). Hleffectue a partir de la tension d'induit du moteu
et de sa chute RI
E'=U - RI

- Régulation par dynamo tachymétrique.
Elle s'effectue a partir de la vitesse du moteueeessite I'adjonction d'une dynamo tachymétrique
et l'adaptation du circuit de retour a la constaeteitesse.
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Tableau des performances suivant le type de régnjden % de la vitesse affichée).

Régulztion par FCEM

“darigtion des paramétres

Gamme

de Couple de charge  Température ambiante
vitesse de0,2CnacCn 20°C - 20C

13z 5% T2,2%

Régulation par dynamo tachymétrique

14200 024 % 2,2%

Fonctionnement de la limitation de courant
L'utilisateur regle la valeur du courant maximuniiwté par le variateur au moteur (I limit).
0,4 I MAXI < Ilimit. < | MAXI

Quand la valeur du courant fourni au moteur attelimit le variateur signale qu’il fonctionne en
limitant le courant au niveau du moteur.

I'ITI1aXi TJ’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’J’IIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIIJ

A AT E TS ELEEEES

Ilimit

ﬂ 4 I'|T|Iaxii" El il P g g g
L]
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Variateur RECTIVAR 4 Série 04

Pont mixte unidirectionnel de 0,65 a 9,3 K&}

Flseau ‘Aarmeur Bt eur R fdrente
Tension  Courant de Fusibles | hofmoci Iri P hobyi | exitation haxi
S0050 He liggrie uR CdiCn 1A
laff 1,2 [ ]
. A B & L
Tension  Jinduir 160
T4 b} L -] [ RTWEDLIEOM
i | F 111 5 iz i1} 1,36 BTS00 1Dkl
k11 4 M4 i1 ; RTWED4000M
55 00 d .7 1] BT DT
Tenszion Finduit 176
s 15 12 i 1,54 RTO4D100
=0 1] £l 24 20 272 RTwsa0zm0
55 L[]l B .7 & RTWO40GT0

(1) Tension d’excitation
0,45 U réseau en mono alternance

0,85 U réseau en double alternance

(2) Gamme de vitesse
1 & 20 en retour de tension (U - RI)
1 & 200 en retour dynamo tachymétrique

ATTENTION

Si le couple au démarrage est > a 1.2 il faut codgirer le courant Id absorbé par le moteur
pour déterminer le variateur Id < | Maxi variat eur.
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Variateur de vitesse RECTIVAR 4 Série 04

1 sens de marche
Alimentation
220V - 50/60 Hz

Ql KMl Fl
VL1 p— pr— - AL/ w1+ ruut
3/L2 i — AL2
M2 - m_@7
Q2
—.~— L1 Fl+ =N
— %~ FL2
F2-F
RNA [
RNB %@J
P10 —
El AP
_ KIA OE1
Verrouillage J
KIB -
Limitation K24 49 OVD S .
J \, Validation variateur
de courant gop | RUN —
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EXERCICE

Etude d’une unité de ciblage de faisceaux de fils

L’unité de cablage réalise:

- I"alimentation, la mesure et la coupe & longueur les fils électriques.

- le positionnement les 2 extrémités de chaque fil devant les points de sertissage des boftiers.
- la mise en position de ces 2 extrémités dans les boitiers.

L'unité de ciiblage est constituée par :

- un ensemble mesureur de la longueur de fil.

- un systéme de coupe du fil.

- un systéme de sertissage du fil dans les boitiers.
- une table XY.

axe X course utile 240 mm
masse a entrainer 100 Kg
vitesse maximum 240 mm/s
vis & billes diameétre 20 mm, Pas 5 mm

axe Y course utile 120 mm
masse a entrainer 120 Kg
vitesse maximum 240 mm/s
vis 4 billes diamétre 20 mm, Pas 5 mm

Eyathan de serzissage |

ARCHITECTURE O°UNK UNETE DE CRELAGE
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Structure de Paxe

I'axe est constitué par:

- une vis a billes au pas de 5 mm.

- un plateau lié & un €crou.

- un moteur a courant continu.

- une génératrice tachymétrique intégrée au moteur.
- un codeur incrémental intégré au moteur.

[ TABLE

AT,
k‘s [

7 TEaEE]

wa & s /

L’axe est asservi en position et en vitesse par une carte d’axe implaniée dans un automate
programmable.
Dans 'application on doit obtenir;

- 13 positions d’arrét différentes.

- une tolérance de positionnement de 0,02 mm.

- une vitesse de déplacement est de 240 mm/s.

Caractéristiques de la carte d’axe

La carte d’axe est congue pour;
- commander un cycle de 200 déplacements maximum sur un axe piloté par un moteur a courant
continu.
- assurer un asservissement de 1’axe en vitesse et en position.
- piloter un variateur par sa sortie analogique +10V par pas de SmV ( résolution 11 bits + signe ).
- recevoir des informations en provenance d’un codeur de type incrémental & la fréquence de
40 Khz Maxi.
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Choix du variateur de vitesse

Pour des raisons de maintenance, les axes X et Y sont équipés du méme moteur. Les
caractéristiques du moteur ont été déterminées a partir des caractéristiques mécaniques de 'axe Y.

Servomoteur MAVILOR référence Mo 300. ( caractéristiques voir la documentation N°1 )

Courant continu.
Stator aimants permanents.
Rotor plat bobiné.

Le fournisseur de ce type de moteur a courant continu propose une gamme de variateurs de
vitesse électroniques dont les caractéristiques sont énumérées dans la documentation N°2,

uestio

Pour effectuer un déplacement de la table Y |, I"allure schématique du diagramme Vitesse-
Temps est le suivant.

iV

vilesse maxi
240 mm/s
t
=

<—s temps d’accélération maxi = 100 ms

A la vitesse constante de 240 mmy/s, le couple moteur est 1,1 Nm.
Dans la zone d’accélération, le couple moteur est de 2,1 Nm.

1) En utilisant I’abaque fourni sur le document réponse, déterminer le courant d’induit et la
tension d’induit pour le déplacement 4 la vitesse constante.
2) A partir du méme abaque, déterminer le courant d’induit nécessaire au démarrage de

I"unité.

Utilisation de 'abaque
Cet abaque permet de déterminer les caractéristiques suivantes;
- courant d’induit en fonction du couple (Kt est la consianie de couple).
- vitesse de rotation en fonction du couple pour une tension d’induit constante.

A titre d'exemple, le point M trace sur I’abaque correspond aux caracteéristiques suivantes:
- tension d’induit = 95 V
- courant d'indwt =12 A
-couple =170 N cm
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Question 2:

A T'aide des résultats trouvés a la question N°1 et des caractéristiques des variateurs
proposes ( documentation N°2 ), faire un choix justifi¢ du type de vanateur a associer au moteur.

Choix d’un codeur incrémental

A I'aide des caracténistiques techniques des codeurs énumérées dans la documentation N°3.

Question 3:
A partir des caractéristiques liées a I’asservissement ( précision, vitesse maximum ), faire un

choix justifié du nombre d’incréménts par tour du codeur incrémental.
La précision du codeur devra étre meilleure que la moiti¢ de celle de Iasservissement.

Question 4:

Véritier que le choix du codeur est compatible avec la carte d’axe et que I"ensemble peut
remplir les conditions de fonctionnement du poste.
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Documentation N°1

Caractéristiqgues des servomoteurs MAVILOR

Série MO
Symbole| Unité Mo B? | Mc S1 | Mo 100 | Mo 200 MOSOOI-MG 301 | Mo 600

1 Caracteristiques nominales "

1.1 | Couple nominal My Nem 247 n 36 64 127 100 223
1.2 | Vitesse nominale ny fmin 6000 | 6000 | 3000 | 3000 | 3000 | 3000 ( 3000
1.3 | Puissance nominale P w 185 195 113 200 400 i o] 700
1.4 | Tension norminale Un v 40,3 26,5 29,4 a0 54 24 88
1.5 | Courant nominal Iy A 5 10 553 7 g 185 9.5

2 Valeurs limites

2.1 | Couple impulsionnel max. 2 Mmax, | Ncm 247 248 276 540 1100 | 1000 | 1500
2.2 | Courant impulsisnnel max. 2 Py A 46 77 385 62 76 158 62
2.3 | Durée de charge pour | max.? tg 5 1 1 1 25 25 2.5 2,0
2.4 | Courant max. en rotation lente 3 Ig A 45 7 5 52 7.5 13 B.5
2.5 | Vilesse max. Nmax. | tmin. 10000 | 10000 | 8000 | 6000 | BO00 § 7000 | 5000
3 | Caractéristiques intrinséques

3.1 | Constante de FEM. ¥ kg V1000 Umin.| 585 3,66 7.5 10,15 153 68,7 26,1
3.2 | Constante de couple Kr NemyA 568 3.5 7.16 a7 14,5 €.4 245
3.3 | Chute de vitesse a tension constante | kn tmin.fNcm 28 34 16 7.2 s 47 1.4
34 | Couple de frottement sec Me Nem .13 1.15 2 272 30 3.0 55
3.5 | Coefficient de frotiement visqueux kp Nemy 1000 timin. 0.1 045 0.5 0.5 0.5 0.5 i
3.6 | Résistance d'induit (3 20 °C) Ra Ohm 0,71 0,35 0,86 1 0.8 02 0.93
3.7 | Inductance d'induit - La mH 0,045 | 0,017 | 0.063 | 0,102 § 0.120 | 0,100 | 0120
38 | Constante de temps meécanique Tmecn | ms 9,24 12 T4 15 18 18 10
3.9 | Constante de temps &lectrigue Tal ms 0,05 0,05 0.07 0,10 015 05 0.2
3.10| Moment d'inertie J kgem? 044 | 044 | 046 1.48 4.5 4.5 6.8
4 | Valeurs thermigues

120 120 120 180 220 220 250

4.1 | Constante de \emps therm. rotor carcasse Ty 5

4.2 | Conttante de temps therm carcasse ambiant Ta 5 1200 1200 1200 1700 2280 2280 2520
4.3 | Résistance thermique rotor carcasse ‘| Ry Kw 09 09 1 0.82 0.6 0.6 08
4.4 | Résisiance thermigue carcasss ambiant Rtz Kw 06 06 0.6 0.5 0.3 0.3 03
4.5 | Coefficient thermique de FEM. Fal.i2 O/ K -0,02 | —0,02 | —002 | 002 } —002 | —002 | —0,02
5 | Données mécanigues _

5.1 | Charge radiale de l'arbre Fr daN 20 20 20 20 25 25 25
5.2 | Charge axiale de l'arbre Fa daN 15 15 15 15 20 20 20
53 | Poids standard mM kg 2 2 26 L] 5 i
54 | Poids avec tachy Mgt | ko 27 2.7 2.7 38 & [ BS

Température ambiante : 40 °C.
Protection standard : IP 54 (IP 85 en option).

Exécutions spéciales en option, par exemple :
militaire, nucléaire, bout d'arbre spécial, fonctionnement & trés basse température.

Tous les ser s MAVILOR p t étra tés avec une ventilation forcée. La puissance est alors augmentas de 45-50%
(voir courbe caractéristique).
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Documentation N°2

VARIATEURS
Type U entrée U nom I nom I max |Puissance | Perte de
v v A continue W | puissance
en nominal W

SMV E 1004 | 40...110 30...100 4 8 400 18
SMV E 1007 | 40...110 30...100 7 14 700 35
SMVY E 1010 | 40...110 30...100 10 1 20 1000 45
SMV EP 1010{ 40...110 30...100 10 1) 26 1000 45
SMV E 1505 | 60...160 50...150 5 10 750 40
SMV E 1510 | 60...160 50...150 10 20 1500 80
SMV E 1520 | 60...160 50...150 20 2) 40 3000 160
SMV E 1530 | 60...160 50...150 30 3 60 4500 220
SMV EE 1540} 60...160 50...150 40 3) 80 6000 290
SMV EE 1560 60...160 50...150 60 3) 120 9000 450
SMV E 2405 | 60...250 50...240 5 10 1200 55
SMV E 2410 | 60...250 50...240 10 20 2400 100
SMV E 2420 | 60...250 50...240 20 2) 40 4800 215
SMV E 2430 | 60...250 50...240 30 3 60 7200 290
SMV EE 2440 60...250 50...240 40 3) 80 9600 400
SMV EE 2460} 60...250 50...240 60 3) 120 15000 620

(1) Ventilé & partir de 8 A nom. 2) Ventilé A partir de 15 A nom. 3) Ventilé
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Documentation N°3

Données techniques & - 25T

Nbre incrémenkts HE 10, 20, 25, 30, 36, 40, 50. 60. 100, 120, 125, 128, 150, 180, 200, 250. 400, 500
_Hr_m‘._m&a AC 25, 30, 36. 40, 50, 0. 100, 120. 125, 150, 200, 250, 256, 300. 360, 400, 500, 512

r
VItESEE O8 rOLEmon maximum 6000 t/mn
couple de demarrage typ. 0.5 Nem
charge maxi sur Faxe radsale; 20 N; axiale: 20 N
vibrations ) 10 g (58— 2000 Hz)
résistance su choo 30 g 111 msl
protection P 54
boitier aluminiurn
axe ) acier inoxydable
poids 200 g (AB1 300 g (RC)
température ambianta —20'C 4 +BOC
température stockage =30%C a + B80T, jusqu'a 98% humidite relative de 'air
tension d'aimentation 5V 025V 0OC 10-30v0OC
consommation 120 mA— 150 mAa
courant de sortie 5V DC TTL-sortie 30 m&; 10— 30 V DC; sortie en push pull 50 mA
s wwre 1 1T | |

|
piste B: 4 ] : J I i f L
index. O —-——-—-——I

Sorties complement2es 5V sur RB/RC =t en version 24 V DC/RC sur demande

déphacage canal A et B sor
maxi erreur da phase +45" (de 0T & +50C)
fraguanse de commutation 15 kHz
raccordement 5v10-30V
blanc &
verc 8
jaung 0 Gndex)
brun L+ i
gris L=
ors bkndage
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Document réponse

Faire figurer vos tracés sur I'abaque.
- "ycourant |
v

n ]
tr/min | A
M
9000 12 | S I
125 V| |
7500 | 1
95 Vv M
————

6000 (&
as})r”f .

45001
3000 |4 /
"4
/ a3 v
1500 / :
u i L 1 L L L 1 i !_ : 1.! 1: : = I. '|r : I_' ! [
o s 100 150 200 250
Couple cmN
Courant d'induit a vitesse constante 1=
Tension d'induit a vitesse constanie V=
Courant d'induit au démarrage I=

CORRECTION VOIR LE DIAPORAMA PP
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VARIATION DE VITESSE
DES MOTEURS ASYNCHRONES

RAPPELS

vitesse de synchronisme

f h

[tris1 P nb de paire de piles

n=——(1-9)

glissement

N:— N
g =——— —$n=nf-g) -

3 h:

La vitesse de rotation du moteur peut donc étrdifiée comme suit:

- Action sur «p » action discontinue.

- Action sur « g » $ par baisse de la tensiostdtor.
$ par augmentation de la résistance du rotor

$ par addition d'un couple de freinage.

- Action sur «f » par hacheur-onduleur,cyclogertisseur.
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ACTION SUR P ( Moteur a deux vitesses)

Moteur a enroulements séparés

Les deux enroulements sont indépendants, isoléstémndun aprés l'autre dans les encoches

du méme stator.

lls permettent un rapport de vitesse quelconques ffitaé a la fabrication, (un enroulement
hors tension ne doit jamais étre couplé en triahgtaurants induits”).

Les intensités nominales étant généralement diffése deux relais thermiques de protection
sont nécessaires.

J-LI lLE J_L3

AN

[+ .

KhiZ 'y —

Te
/A
A
/n
P

Kttt

| = [3 33 e[3 37
e i u J’ "u'lJi it Uz VEA Wiz

km2 kmi
. .
e
o1 KM Khi2

PV GV
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Moteur a couplage de p6les (Dahlander - Lindstrém)

Ces moteurs n'ont qu'un seul bobinage triphas& flermet qu'un seul rapport de vitesse de 1
a 2 Ce rapport est obtenu par couplage des enrentsm

Deux couplages sont possibles:

(Asérie -AA paralléle) machines outils

( AsérieAA paralléle) machines cénges

Les mémes raccordements sont a réaliser au niveala ghlaque a bornes.Le choix du
couplage est a préciser a I'achat du moteur.

u4 WA W

OB

(i)wz ?vz (i)uz
. 1. L.

Petite vitesse Grande vitesse
a1 L Lz L2
_ 111
AN
J i 4 J {
NN\ -\ -\
‘ EmMZ Y %
km1 jkm? ”[jj:” ”ljjjl
km2 kmi J
km3 \ km2 O U1 V1 i
W2 w2 U2
l |-v- 7 9%
l [ : | : |
F
01 Kmi K2 KM3
PV
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ACTION SUR g

Pour un moteur asynchrone, en fonction de la \8tdescouple varie comme le carré de la tension.

C=KU
Le couple passe par un maximum pour: Zone d’utilisation du
i moteur asynchrone
g W= R / L |C0up]e Maximum
Couple de
R : résistance du rotor démarrage <[

L : inductance du rotor

g : glissement

Vitesss

w: vitesse angulaire de synchronisme

Au dela de la vitesse correspondant au couple naXenfonctionnement du moteur est stable, en
deca le moteur décroche.

La caractéristique couple vitesse des moteurs asynes dépend de la fabrication du rotor.

Couple Couple

Viteass
-

Moteur a simple cage Moteur a cage résistante

La plage de variation de vitesse permise dépend l'ddéure de cette caractéristique.
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Action sur g par baisse de tension au stator  (@beur a cage ).
La variation A n est mise en évidence par les points d'inteseatvec Cr.
- Rotor a cage normale

Seule une faible variation de vites8r est permise au dela le moindre supplément de Cr
entraine une instabilité,et le décrochage du moteur

ol
Cd=Cd/2 - Ustim = Uy
i) =0 Vs . | [Izallim=ljn‘/\-‘2
max max i » /] \}
T -‘i}C Ualim = Un / v 3
Cd=Cd/3 ? [ 7< résistant
—= | [ ¥
Cmax =10 max /3 ﬂlL—

- Rotor a cage résistante
Ici on obtient une variation plus importante.

Cd=Cd/2 C‘T‘. Ualim = Un
(& =} /2 T T 1 | Ualim = Un ¢ \/;
' ;—{\——.—-_ Ualim = Un / v 3
cd=Cd/3 ) AN
\. /Crésistant
Cmax =G max /3 —\‘ i
R
1._,/ \\\_
O L Dl
-—> An

Réalisation avec utilisation d'un gradateur a
thyristors "STATOVAR" (Télémécanique).
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Action sur g par augmentation de la résistanceotorique (moteur a bagues).

Les résistances rotoriques sont prévues pour sigspée fonctionnement en petite
vitesse.Elles dissipent I'énergie a I'extérieumthteur.Elles sont en général fermées par un
pont redresseur lui méme court circuité par un dachui ajuste ainsi la résistance rotorique.

Cape
> R=R rotor
R=R rotor + Rl
. ._.’ 1 \/’ g .
1 \u{/ .X/>\\\ \_!
s il '\‘11 / Crésistant
” ..\ L
o “% L]

Action sur g par addition d'un couple de freinage

On utilise en général un ralentisseur a courantsQiéCAULT.

: Visasa
Cr; > Cr, > Cr,
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ACTION SUR f

On utilise lI'association:

Technologie

- g — Circuit —
redresseur a_ Part ireu onduleur
redresseur — intermédiaire [
- hacheur yY 2 2
Circuit de commande et de régulation |
- onduleur +

Entrée de commande

Principe de base d'un convertisseur de fréquence

La conception des quatres circuits principaux @sskeur - circuit intermédiaire - onduleur -
circuit de commande et de régulation) dépend esflentent du type de convertisseur

considéré.

Convertisseur de fréquence a largeur d'impulsiondulées ( PWM).

Teriston et fréquestce maxt d un PUM

P
:.,}; e . o
[
I""'""""_""""". = = E
_‘r_;.:'_\\ s =
e
b
%

PWAM avec cnsion et [réquence réduites de mownd

Page N°34



TS MAI Technologie

Variateur de fréquence SYSDRIVE

R
Pourquoi faut-il choisir, pour un probléme de vioia M‘
de vitesse l'association d'un moteur asynchrorduet = IE +
variateur de fréguence. i §
'v‘,ii:g"

e

"

= — o —|

Parce gu'ils répondent aux exigences de robusktsske simplicité des utilisateurs, les
moteurs asynchrones sont les plus utilisés dantubirie.

Il est possible aujourd’hui,de faire varier leutesse et d'obtenir un couple constant,
nécessaire le plus souvent a I'entrainement delsinesc

Les variateurs de fréquence sont particulieremelaptés a la commande des moteurs
asynchrones normalisés, en fournissant une fréguehaine tension variables a partir du
secteur.

Ces variateurs allient a la robustesse une grang#isité de mise en ceuvre.

Caractéristique de couple

CiCn

175
1.7

1
0:?5 ™, \

0,50 ..‘_‘R"L\
s
0,25
0 t
0 25/30 50/60 75190 100/120 N (Hz)

1 Moteur autoventilé : couple utile permanent
2 Moteur motoventilé : couple utile permanent

d Surcouple transitoire o2
Cue™ 13 Gy

La courbe ci-dessus définit le couple permanetd ebuple transitoire disponibles soit sur un
moteur autoventilé soit sur un moteur motoventila. différence réside uniquement dans
I'aptitude du moteur a fournir un couple permarnsrgortant en dessous de 25 Hz.

La protection thermique du moteur est assurée parwdriateur. Dans le cas d'un

fonctionnement au-dela de 50 Hz il est nécessare’assurer auprés de constructeur du
moteur des  possibilités mécaniques de  survitesse  dooteur  choisi.
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temps

Protection thermique intégrée du moteur h

5 20 30 50Hz

Le microprocesseur calcule a partir de différel
éléments (fréquence de fonctionnement, cour
statotique ~ moteur, temps  dutilisation
I'échauffement théorique du moteur. amn
L’opérateur sur appel de la visualisation peut edina
a tout moment I'état thermique de la machine.

Si le moteur atteint 118% de sa température nomjin -
le variateur se verrouille et le relais de sécuegt '
active.

Un code défaut apparait sur les afficheurs.

10mn

-
|

{ afroid
.

2 M

 achaud

)

Freinage et arrét

La figure ci-contre donne l'allure des courbes
couple de freinage.

Elles sont liées aux caractéristiques du moteu
Le couple de freinage est nul a vitesse nulle
s’effectue par injection de courant continu.

Autodiagnostic os 15 Niv,

Une séquence d’autodiagnostic est intégrée dans
le variateur. Elle permetde contr6ler les fonctipriacipales du produit et de mettre en évidence
un défaut éventuel au niveau :

- de la connectique et des circuits d’entréeglogs,

- de la carte de puissance et de la carte deGatentr

Cette séquence permet une assistance efficaamainéenance !
Utilisations particulieres

- Utilisation avec un moteur de puissance difféeahi calibre du variateur.
L’appareil peut alimenter tout moteur de puissanterieure a celle pour laquelle il a été prévu.
Pour des puissances supérieures au calibre dueratia’assurer que le courant absorbé ne dépasse
pas le courant nominal du variateur.

- Association de moteurs en paralléle,
Le calibre du variateur doit étre supérieur ou égal somme des calibres des moteurs a raccorder.
Il sera dans ce cas nécessaire de protégenehadépart moteur par un relais thermique.

- Couplage d’'un moteur en aval du variateur,
Le couplage a la volée est envisageable si la @ouigsdu moteur génere une surcharge acceptable:
(Ip < intensité transitoire maximale du variajeur

- Utilisation de moteurs spéciaux.
Moteurs frein, le frein doit étre libéré pour umédguence > 5 Hz.
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VARIATEUR DE FREQUENCE

- Trés compact,
- Puissance en monophasé : 0,1 kW a 0,75 kW,
- Alimentation monophasée de 200 a 240 Vc.a.,
- Console intégree,
- Gamme de fréquence : 0 a 400 Hz,
- Une courbe V/f configurable,
- Unité de freinage intégrée pour tous les modeéles,
- Conforme CE,
- 8 types de variateurs intégrant les fonctiongddrants en standard,
- Silencieux : fréequence de découpage réglabledla 20 kHz
éliminant 40 % des bruits,

- 2 modeles disponibles : un modele standardine modele haute

fonctionnalité.

Technologie

-
‘ | THAL OERKTON RAOPIALY (

L

Réferences
Modéle standard monophazé 220 Ve.a.
Puissance Sortie Tension d'alimentation | Fréguence de sortie max. | Poids Référence
0.1 kW 0.8 & nominale | 220 monophasés 00 Hz 0.5 kg | 3G2EV-ABOO1-CE &
0,2 kW 1,5 & nominala 0.6 kg | 3G2EV-ABIDZ-CE &
0.4 kW 2 A nominals 1,3 kg | 3G2EV-ABIDI-CE &
0,75 kW 5 & nominals IGIEV-ABOOT-CE &4 |
Modéle haute fonctionnalité monophasé 220 Ve.a.
Puissance Sortie Tension d'alimentation | Frégquence de sortie max. |Poids Reférance
0,1 kW 02 & nom. | 220% monophasés 400 Hz 0.5 kg | 3G2EV-ABOD1-MCE &
0,2 kW 1,5 & nom. 06 kg | 3G2EV-ABODEZ-MCE &
0.4 kW 3 A nom. 1.3 kg | 3G2EV-ABODA-MCE g
0,75 kW 5 & nom. IGZEV-ABOOT-MCE L

Filtre RFI pour lez modéles monophasés

Fuissance

Référence variatasur

Référence filtre

0,1 kW

AEIEV-ARO0T-MCE

AEIEV-PFI-1010 &

0,2 kW AEIEV-ARO0Z-MCE
0.4 kW AGEIEV-ARO0A-MCE | 2G3EV-PFI-1015 &
0,7 kW AEIEV-ABR00T-MCE

A Produil classma standard
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Technologie
Caractéristiques techniques
IGIEV- -Ei-ME | Monophass 200 W ABDOT ABDOZ ABDO4 ABDOT
Sortie de moteur maz. applicable (kW) 0,1 o2 o4 075
Caractéristi- | Capacité du variatsur (KMA) 02 0.6 11 1.8
ques de sortis Courant de sortie nominal (&) 02 1.5 ] ]

Tension de sorlie max.

00 & 230 triphasée (proporionnalke a la tension dentréa)

Fréquence de sortis max.

00 Hz {dizponible awvec sslection constants)

Alimentation Tension d'entrés et réquence | Monophasss @ 2005 240, 5060 Hz
max.
Fluctuation de tension + 10 %
admissible
Fluctuation de fréquence + 5%
admizsibla
Caractéristi- Modse da contrile FWH sinusaidal
iy .j:- Plage de contréle da 0,1 4 400 Hz
fréquence

Pracision da fréquenca

Commands digitale : 0,01 %, — 104 &0°C
Commands analegiqus @ +1 %, 259C +10°C

Reésolution de fréquence

R&férence de la console 1 0,1 Hz;
référence analogique : 0,06 HzG0 Hz

Résolution da la fréquencs de
sortie

01 Hz

Capacité de surcharge

150 % du courant de sortie nominal pendant 1 mn

Signal de séledion de

04 10 Ve.c. (20 ki2), 4-20 mA (250 1),

fréquance sélection par interrupteur OIP
Temps d'accélérmation’ 0,1 4 899 g (s&laction indépendante des temps d'accal./décil.)
déclération

Coupls da freinage

20 % oem (jusquta 150 % aves |a résistance de freinage option-
nalle montée de fagon externa)

Carackéristique Wi

Courbe W programmakbdls

Miveau de protection
anti-calage

Sélection du courant de fonctionnement possible

Fonctions de
protection

Surcourant instantané

Arrét en rous libee (arrét & 200 % du courant nominal env.)

Surcharge Arrét en roue libre en 60 = {arrét 3 150 % du courant de sortie
nm.j
Dé&faut da tarma Fourni par la circuit électronique

Protection de surcharge
moteur

Relais de surchangs tharmiquea

Surtanzion

&rrét en roue libre si la tension c.z. du circuit principal dépasss
410

Coupure de tension
momentangs

Arrét immeadiat en cas de coupure momentangs de 15 ms ou
reprise du fonctionnement aprés coupurs de 0.5 5 enwv.

Surchauffe du wenlilataur

Protaction par intarmuptaur thermique (en mods de ventilation
forcés uniquament)
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Connexions (modele haute fonctionnalite)

Allmentalion du

circull pAncipal Reslstance da einage (en oplion)
Bormes L1{R), L2(3) des S -—
= S
monophasées _ _é _ #_ _
MCCE | B B2 |
L1(R) L1{R) LRNIE
L2 () L2 (3) T2V
L3 (T} L3 (T} T3 (W)
Avance FWD G (E)

marchaarmsl

Retowr
REW
marnzha/
arrél

M

oo

A T FI'-.1 L 5 Sortie analoaique

Sl IUE 10 Wi,

s Frésquencs da
sartie

|
_—
O I i
I
I

E

EI1|I'EE'E| mullifonction | Capacile du contact
da sartie d&faul
1A por 250 %e.a. al

# 2o,

|
Borme de comnexon du il blindé
F5 Almentalion 12 Ve, 20 mé&
P

fullisitesss 1

RAL d&taul 0 %
a =

[
| | ga+ia "'I — 8 FR R&lerance . I Perdant le
458 20 ma | | {10=10 420 I'I1Fl.:| rm-:llu:nlrE Sortie
PO —men
! ! programimable
i Calleclenr ouvert
4B Voo
! 50 mMA Max.
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Cablage des bornes du circuit princip@

Référence Symboles Vis des bornes Section du Capacité du
des bornes cable {mmz} disjoncteur {A)
RSTEB1B2 M35 075a2 5
G3IEV-ABOD
IGIEV-ABOO1 OV W @
RSTB1B2 M35 075a2 5
AGIEV-ABOD
JGIEV-ABOO2 VW@
RSTB1B2 M35 075a2 5
SG3EV-ABO
IGIEV-ABOD4 T @
RSTB1B2 M35 075a2 10
SG3IEV-ABOOT [y w €y

Cablage des bornes du circuit de contr@le

Type de céable

Taille du cahle

Cable a utiliser

Cable simple

05 41,25 mm<

Cable torsade

0.5a 0,75 mme

Cable blinde en polyéthylenes

Les entrées SF, SR et S1 a S3 peuvent étre utilisées en NPN et PNP
en fonction de la position du switch SW2 accessible sous la console
de programmation.

Connexicn des entrees NPN et PNP

sw 24V
" sn f :
~sia 83| 53k :B”"{

| Alimentation externe
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Réglage des parametres

Les 68 paramctres de n 01 a n 68 permettent a 1’utilisateur du variateur :
- d’adapter le fonctionnement du variateur,
- d’affecter des roles aux entrées et aux sorties TOR,
- de valider un mode de pilotage du variateur,
- de visualiser des parametres en cours de fonctionnement,

- ...ete....
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EXERCICE Extrait BTS 1995

C 241

Etablir le schéma électrique du moteur du tapis de transfert
Cabhier des charges :

Le tapis de transfert est entrainé par un moteur asynchrone triphasé 240/400 V
(vitesse nominale 1470 tr/min, puissance nominale 0,37 KW) et muni d’un frein

a manque de courant.

Ce moteur « MTT » est commandé par un variateur de vitesse de type ATV 15037,
Celui-ci est piloté en tension par une carte de sortie analogique QXA 0808 placée
dans le rack de I’ APRIL 5000.

La voie affectée a ce variateur est la voie numérol .

L’installation est alimentée par un réseau triphasé 400 Volts.

Question C241-1

Compléter le schéma électrique du circuit de puissance (Document réponse C24-A)
. Ne pas oublier la liaison variateur - carte analogique.
La carte QXA 0808 est matérialisée par un connecteur 25 pomts, utilisé pour les
voles O a 3.
. Ne pas oublier la commande du sens de rotation obtenue par une sortie automate.
. Sur le méme document réponse preciser le couplage a effectuer sur le moteur « MTT ».

Question C241-2

Justifier la présence de 1’autotransformateur et préciser ses tensions d’entrée et
de sortie.

Question C241-3

Préciser la nature et le role du composant repéré F5. Quel calibre doit-on choisir
sachant que les valeurs usuelles dans ce type de matériel sont :

1A, 2A, 3A, 6A, 10A, 16A, ... ... ..
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ATV 15 *# CARACTERISTIQUES
Pour moteurs asynchrones de 90 2 750 W
a | ou 2 sens de marche
DOC C24-B1/2
Vanateurs avec Tansion el e m Dogré o= Pélerence asss
gamme de TF-EQIJEHC-E dalimentaiion  ligne plague o sorhie platection
-1 & B7/80 Hz —3 T S S— i
extension possible 2907040 ¥ 3 W uE 15 (B ATV-15025080 3.500
-1 8110132 Hz SIMBD Hz i a P20 ATV.i5038 00 2400
manaphase =0 13 P54 ATV-15025M5 .
4 e 21 ] ATV-15037M0 5,500
! ATV-15837 800
P54 ATY-1503THME 5,300
7 T80 1 36 I ATV-15075M0 3
[ ATV.15075 4,000
PS4 ATV-1S0TSME __ 5400

Les variateurs sont homoleguds Ml 1 G5A =n 240 V B0 H2

Exiension de Allmentation par autotranstormateur
fonctionnement
Dens | cas o'vn reseal de lension difiérante da 22002400, il es1 nécessaine de prevair Un auwtot@nshormateusr
monaphiss: {Mors fumiture] 0o puieSance approRries 31 Fanalsur
Pour Altivar Puigzance de
l'autmimnsiermsieus
ATY-15025 06 kvA,
ATV-13037 08 ki
— L STV-15078 1.8 kA
Altivar Protection IP0O ATV-15025M0 ATV-15037HO ATV-ASOTSMO,
Proteasien IPE0 UATY-15025 ATV-15037 ATY-1
Protecion 1F58 ATV-1502505 ATV-15037hES ATV-15075M5
Homologations: UL ot C3A 8n 340 W 63 HE
Pulzzancs nominals moteur W _____9033en 370 750 -
HP YR A1 12 1
Tarslan d"atimentation Meture  SOVED HE maophese
Valewr de220V —15%a240Y +8Y
mengnedetigne A 3 4 7
Tansion o sorike Tension maximsls eqale 3 (3 tention du reseay
Cammea de iréguencs 2n sartle Hz Chaix par commutateurs sur ka oo contrle 124 6780 Hr ou 1 a 1100132 H2
Intengité nominals S W 21 g
Intensitd lranaiioioe masimale (1655 A 23 = = 32 : 54
Pulssance tatale dissiped W 25 a0 LED

fla charme nomimels

Surcouple fran siloime

1500 % du Coupte NoMminsg

Consigne de vitesse

® Entrée de consigne moss galvaniquement deg ccuils o purssance
& [Far pelentiametta (antre 1 &1 10 401} branche sur 2 sourse interme
= Psrsignal analogique extéreur $-10 V (impadancs d'entres 33 ki)

I verstom de sers de marche

& Parssgeal enakgigus 020 md ou 420 &4 (shaix par commutster, impadanes d'antrse 100 0)
Far orems e = Syt ennies oqiques solées =

Rampes
accaldration/déceiénation

| Fignlabies séparament par polentiomatre entra 0.2 et 20 secondea
i

Lok tension /Inég memes

| Prémgics en usine

' Corrzction passiniz pour: ® machines formement chergees 4 haswe witeass

8 mgenings & ydies transitnires mmides

Freinags d"amel

Actomabioue par inecbon de ¢ourant sonliny pencent0.5s

Signailsation

dés aum & frimuence en déceliration dewent nféneurs & 1 Hz

Far gince slectroluminescants © @ allumés foe | normal

® allumen clignotants : cefaut

Page N°43



TS MAI

ATV 15

Alimentaticn monephasee 2.20/240 Y

DOC {24-8B/2

=

CHOIX DES CONSTITUANTS

2 sens de marcae

50/60 Hz

Technologie

sSchéma développe

conaeile
C el P
| i Lz 4
A= 15078 & 0T
DE! EI PK ot
e e e e — i
P LT L..
‘ WMI
oDV
020 mA
&T0 s
et} "
- :;. ———c AR ]
|
[ ) T
Aurres chcooTciements rimd (VT * nesteonssile dutilissr e sontact
= SA-5H cu relais de sscurité pour
signalar la verrouiliags dvemtuet
du varEr,
Nomenclature du Repése  Désignation Réference Rstarence Feéfarance Fiéférancs
matériel nécessaire
M1 Moteyur W 2E0W 70w TE0 W
Al Altivar ATV-15625 ATY-1E025 ATY-150%7 ATV-15075
@ Sactionnewur L51-02531A65 L51-025 TAE 1 1ABS
+ 2 fusibies DF2-CNGS DF2-CNGd DFI-GhiE DFZ-CHA0
+ 1 fusibie DF2-CADZ DF2-C DFa-CADZ
KM Coniacteur CI-O0S: A5 LGI-DOSIeABS  LG1-DOS3s AlS G1-D033AGS
_Antiparaste LAS-DOGoED LAS-DOS%E] LAB=-DOSSE0 AB-DI09880
Fl Relais thermigua LP1-DUS30SAES LA 1-D0OI0BABS _ LA1-DOOGOTABS | K1-DOG308ABS
+ platine LAT-DOOGAAES  LAJ-DOSRAAES  LAT-DOSEAABE  LAT-UQISAAES
F2 Fiisibie DF2-CNE2 DF2-CNO2 DFE2-CHOZ DF-CMO2
Suppart fusibie DBFE-ABIO DFE-AB10 DFE-ABI0 DFE-ABI0
T TrensformEtsur H3 WA, 63 Vi 63 WA ful WA
] Potentiomeire SZi-Avi202 SZ1=FV1202 SZ1-AVIZ0E SZ1-Avishe
$1.§2  Houtons-poussoirs HB2-Bees XB2-Biss YHZ-Bias XEa-Bars
Cablage Bornes Pour Altvar Seclion recommandee
mmi AWGE
CL1-CL2-PL-FW-AY-SA-SB tous ealibres 1 18
OEi-E1-P10 tous callbres 1T [fiis Biindds ou tareadas) 16

L3-L2-U/m-VE - W

ATV-18025, 027, 075

12 16
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APRIL 5000 : CARTE ANALOGIQUE QXA 0308

LEcarie dod &re inslalléa dans un Tm:k sharelar]

DOC C24-C2/2

Installation

AL O 1234568784

Vaies0a3

Voesday

TEM 20000F | TEM 300007 aprl

Cablage

« L@ rRCCOroement est iakos & Fade de cannagsuns 3UB-C 25 poies,
- Lhiksez des clbles torsadés of bindés,

o o5

— COC
.
— COMM
— O

COME —

8
4
CO0O0000000:

COMYE —
a¥i— CGn: zanie comastin

S e f2psnn

R Comymun

 ECMCD

ook

— O

L

LOMGT —
Qo —

comMvz —0
avz

GOo0000

oo

2
Eia]

Voig b al

Sartendes He adercds paur B clblige des cornactaens SHA DL

= Ppurles contacts A aenk  Sauge 24 A G mas
- P e contarsts 3 sonder - Same 20 AWSmax

Precautions

Carie ovec connsot=ur S0

(I s fiyon gl L i asia de rcads & colla dusach, Sate lasen sof pasuits oo
bisauar lee deis e o maintien de la care cant larack.

(2 Laconnesizn 4o 13 1resse e oible & Bpanie métaliqee oucannesiour SUE D
femells Ceta B2isan a5 ASsirde 30 SAMaM 13 Pesse U canie 0anziener

1 Lafieation diy conmacteur SUB D sur la cade, Cafe beainnes! rislisse su
PGy des et vis pEtvues & cal elfere qul dolvers e correclzmens serrées,

TEM ZO000E TEW A0000F apnl
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DOCUMENT REPONSE C24 - A
Connecteur carte analogique

L] bl 1

iz 0000000000000

ﬁao — e \mooooooooomozjg
: il 7 i R

QXA 0808

Pi. FHlIRW

= &
i e
i = —_—
{ Al
> o I
] e :iﬂ = g |
=
r o =
L Lo ! - i | :
= w0 1T E -
& " £
=

i
e
—F
Fu
W

_( | £ 3
H
L
I‘li
3
Mabeur Lopiw 2 lronslerl
17

=
i
|
=
3

= |
Hulolroneiornole
LY
4
| [
N

SCHENR PARTIEL DU CIRCUIT DE PUISSAHCE

o 2
= & —Is 3
P | =" —_— e
— L I|_|" 3 E
. g I T = E}"ﬁ"‘\ =
e . o a—{ £2) 3 E
™ e I‘_|| . i '-f.e' :' -
== | i — — a
SaE Bt - =1 - =
g I|_‘.‘. E
ﬂs | L
I B=C H
I 2
= = Lo = S5iie o ' £
1 |E - L@_l o . i
= ot T o6 z i
™S !Eﬂ c "E |
q = 3
R W
o B-%-S g
1Tz :
= =
bl
it -t L27] (341 ol
(e 4 - i} ®

CORRECTION VOIR LE DIAPORAMA PP
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Conclusion

Le variateur é€lectronique basé sur l'emploi de semi-conducteurs est le
procédé le plus moderne de variation de vitesse destiné aux moteurs
¢lectriques a courant continu ou alternatif.

Les performances techniques et technologiques des composants actuels
permettent de proposer a l'industrie des produits trés adaptés et d'une
grande fiabilité, parfaitement compétitifs avec les autres solutions
existantes.

La variation électronique de vitesse répond a deux type d'application :

- l'alimentation des moteurs a courant continu, obtenu par variation
de la tension d'induit et éventucllement de la tension d'excitation
(puissance constante).

- 'alimentation des moteurs a courant alternatif, de type asynchrone,
obtenue par variation de la tension d'alimentation dans le cas de
gradateurs, par la variation de la tension et de la fréquence dans le
cas des convertisseurs de fréquence.

Le choix du couple moteur-variateur est li€¢ aux performances souhaitées,
en fonction des contraintes d'utilisation (voir tableau).

LLAMAAAREEE

Moteur asynchrone avec variateur incorporé « Motovariateur »
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Fonction
recherchée

Moteur

Standard

Spéeial

Tvpe de
variateur

Gamme de
vitesse

&pplicatinns’
caractéristi-
ques

Démarmage

Asynchrone

Asynchrone &
cags résismante

(Gradarenr

Ventilatewr-
pompes

Convoyeurs

Warianon de
VIIESSE EBENS

régulatdon

Asynchro

ne

Gradateur

Converisseur
de fréquence

1a3

Pent levage
ventlaton

Touote spplication
ne nécessitant pas
de précision

Variaton de
vitesse avec
régulaton

Asynchro

bagues

ne

Synchrone

Asynchrone 4

Gradateur

Convertisseur
de fréquence

Converfisseur
de fréquence

1220

1a 10030

Grog [svage

Toutz applicaton
n& nécessitant pas
de précizion
éleves et de cycles

inensifs

Robotqus
rachine-ouul

Contnu

Redresseur
controlé

Hacheur
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141000

Applicaton
niécessitant une
grandz plage de

variation de vitss-
g2, unie grands
précision, des
cycies intensifs
levage, (Eléphén-
que, convoyage
Priite puissance ;
robotique, machi-
n-gastil position-
nement fone puiss
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