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Evaluacion de experiencias practicas con servomotores para el laboratorio de Control de

Movimiento de la Universidad José Antonio Péez

RESUMEN

Recientemente en la Universidad José Antonio Paez se adquirieron nuevos equipos
para el Laboratorio de Control de Movimiento de la Escuela de Ingenieria Electronica, con

el fin de realizar experiencias practicas orientadas al control de movimiento.

Por lo anterior expuesto, dicha Universidad solicitd este proyecto de grado; el cual
consiste en la realizacion de experiencias practicas con servomotores y variadores de
frecuencia que se manipulan a través de una interfaz de comunicaciéon USB11A con el
software MOVITOOLS® MotionStudio. El objeto de este proyecto es facilitar a los
estudiantes el desarrollo de las experiencias practicas para el control de un servomotor con
distintos modos de funcionamiento y mas adelante; realizar la programacién en lenguajes

de bajo y alto nivel para emular asi; diversos procesos industriales.

Es por ello, que los objetivos fundamentales de esta investigacion residen en la
realizacion de un estudio de tedrico-practico, para llevar a cabo el montaje de cada
experiencia, usando en algunos casos un mddulo de sefiales analégico/digital. Igualmente
se usara otra interfaz de comunicacion grafica Hombre-Maquina (HMI) programada via
Ethernet, para el manejo y visualizacion de los parametros mas importantes en el
servomotor. Esto se logré con una pantalla DOP11B-25, el convertidor UWS11A y cables

para su conexion.

Por consiguiente, se puede concluir que se desea lograr un comportamiento en las
experiencias lo mas proximas a aplicaciones que simulen procesos industriales, para asi

fortalecer los conocimientos tedricos de los estudiantes con experiencias interactivas.
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INTRODUCCION

El presente Trabajo de Grado tiene como objetivo principal evaluar experiencias
practicas disefiadas para el laboratorio de control de movimiento de la Universidad José
Antonio Paez, mediante el uso de servomotores. Actualmente en la industria estan siendo
usados los servomotores debido a las grandes posibilidades que ofrecen de alto rendimiento
y fiabilidad en aplicaciones donde se requiera control de: par, velocidad y posicion, ademas
de cumplir con otras caracteristicas fundamentales en su operacion como: ajuste de
ganancia, funcion de monitoreo y precision para llevar a cabo cualquier aplicacion

requerida.

El principal interés que se persigue con la realizacion de las experiencias practicas
es el aprovechamiento de valiosas herramientas para potenciar la importancia del
aprendizaje y el enriquecimiento de habilidades y destrezas en los estudiantes; ya que
actualmente se necesitan ingenieros capaces de resolver problemas practicos como
mejoramiento de la productividad integrando sistemas confiables y eficientes a los procesos

existentes.

El desarrollo de las experiencias practicas se dividira en distintas fases como lo es el
reconocimiento y utilizacion de los dispositivos a utilizar: servomotor, inversor o variador
de frecuencia, dispositivo de comunicacion, tarjeta para el lazo de retroalimentacion y
tarjeta opcional para el control a través de un autdmata programable PLC, asi como una

interfaz hombre-méaquina HMI.
El trabajo sera dividido en 6 capitulos los cuales son: El Capitulo I: “EI Problema”,

plantea la problematica a resolver con su debida justificacion, asi como los objetivos que se

esperan alcanzar durante la investigacion.
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El Capitulo Il: “Marco Tedrico”, contiene los antecedentes de la investigacion, las
bases teoricas fundamentales y el glosario de términos para el entendimiento y desarrollo
del trabajo.

El Capitulo Ill: “Marco Metodoldgico”, especifica el tipo de investigacion ha

realizar, y las fases para su elaboracion.

El Capitulo 1V: “Hardware”, describe detalladamente cada uno de los dispositivos
que conforman la evaluacién de las experiencias practicas, incluyendo caracteristicas,
funcionamiento y conexiones, asi como el disefio de un mddulo se sefiales analdgicas y

digitales para el control del accionamiento.

El Capitulo V: “Software”, contiene la estructuracion del programa utilizado para el
desarrollo de cada experiencia practica, caracteristicas, funciones y comunicacion.
Adicionalmente la posibilidad de programacion en lenguajes de bajo nivel (Assembler) y

alto nivel (Compiler).

El Capitulo VI: “Experiencias Practicas”, con el fin de presentar los resultados
obtenidos para el cumplimiento de los objetivos planteados se describe a detalle el

contenido de las experiencias practicas a realizar por los estudiantes.
“Conclusiones y Recomendaciones”, presenta una serie de conclusiones y

recomendaciones producto de la elaboracion del Trabajo de Grado, que planteen el buen

uso y mejoramientos a futuro de éste.
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CAPITULO |

EL PROBLEMA

1.1 PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

Con la evolucion tecnologica que se viene realizando en los ultimos afios, tanto en
la construccion de los servomotores de corriente alterna (Brushless), como en los propios
controladores, ha permitido a éstos introducirse en campos que hasta hace poco, estaban
reservados a ser resueltos mediante la utilizacion de robots. Actualmente en la industria
estan siendo usados los servomotores debido a las grandes posibilidades que ofrecen de alto
rendimiento y fiabilidad en aplicaciones donde se requiera control de: par, velocidad y
posicion, etc. Ademas de cumplir con otras caracteristicas fundamentales en su operacién
como: ajuste de ganancia, funcion de monitoreo y precision para elaborar cualquier

aplicacion que se requiera.

En la Facultad de Ingenieria de la Universidad José Antonio Paez (UJAP), en la
escuela de electronica; especificamente para la catedra de laboratorio de accionamientos
eléctricos perteneciente al noveno (9°) semestre, se esta desarrollando el mencionado
laboratorio; destinado al aprendizaje sobre control de movimiento mediante el uso de
servomotores. Sin embargo, este laboratorio no contaba con ningun material didactico

fundamental para la ilustracion de las aplicaciones de los servomotores.

Debe sefalarse que de haber continuado esta situacion en la nombrada institucion,
se hubiesen desaprovechado valiosas herramientas para potenciar la importancia del
aprendizaje y el enriquecimiento de habilidades y destrezas en los estudiantes; ya que
actualmente se necesitan ingenieros capaces de resolver problemas practicos como
mejoramiento de la productividad integrando sistemas confiables y eficientes a los procesos

existentes. Es por ello, que se planted la elaboracion de experiencias précticas para el
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desarrollo de un laboratorio que englobe el control de movimiento, sobre la base de
criterios tales como factibilidad y seguridad; si bien es cierto; con el aval generado por la

evaluacion de expertos en las &reas de control, mecatrénica y accionamientos eléctricos.

1.2 JUSTIFICACION DEL PROBLEMA

Es fundamental, disefiar y evaluar diversas experiencias practicas para un naciente
laboratorio, con el objetivo basico de fomentar una ensefianza activa, participativa e
individualizada, para que de ésta manera el alumno desarrolle habilidades, aprenda técnicas
elementales y se familiarice con el manejo de los instrumentos y equipos a utilizar en el
laboratorio. La realizacion de las experiencias practicas permite colocar en disyuntiva el
pensamiento espontaneo del alumno, al aumentar la motivacion y la comprension

relacionada con los conceptos y procedimientos previamente aprendidos.

Una de las componentes mas importante es sin duda la planificacién; que dependid
de multiples factores como lo fueron: la posibilidad de realizar las experiencias practicas
por los estudiantes; en periodos limitados de tiempo, asi como también que los objetivos
estuvieran en consonancia con las asignaturas relacionadas. De la misma manera; se
garantizd la seguridad de los operadores y usuarios de los equipos. No obstante, las
experiencias practicas son un elemento importante en el proceso integral de construccion de
conocimiento cientifico. Las experiencias practicas de laboratorio se desarrollaron de forma
tal que el estudiante de Ingenieria Electronica del noveno (9°) semestre, esté en contacto
fisico y pueda manipular los elementos, dispositivos e instrumentos requeridos para cada

experimento.

Se manifiesta especialmente atil mencionar algunas ventajas y desventajas que
presentan los servomotores frente a otras maquinas eléctricas rotativas, debido a que son
especificamente los servomotores los que se utilizaron en el desempefio de las experiencias

practicas a desarrollar por los estudiantes en el laboratorio. Con el fin de evidenciar la
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tecnologia que poseen los dispositivos electronicos frente al control eficiente de
accionamientos electromecanicos tanto en procesos aislados como en procesos complejos,

se presenta la siguiente tabla comparativa.

Tabla 1.1 Comparacion de Ventajas y Desventajas entre las maquinas eléctricas

rotativas.
o Facil de controlar ePoco control para posicion
Motor de ) . :
» eBajo Costo eBajo desempefio a velocidades
Induccion AC _ _
o Alta potencia bajas
e Sistema de bajo costo control de velocidad o
Motor DC » Mantenimiento
y torque
o Control a bajas velocidades
Motor Paso a | «Facil de controlar eBaja Exactitud
Paso e Sistema de posicionamiento de bajo costo e Alto ruido
eBaja potencia
e Alta precision
¢ Alto torque
Servomotor ) e Alto costo
Varios modos de control
e Tamafio pequefio

Fuente: www.emb.cl/electroindustria/articulo.mve?xid=744&srch

1.3 OBJETIVOS

1.3.1 OBJETIVO GENERAL

Evaluar experiencias practicas disefiadas para el laboratorio de control de

movimiento de la Universidad José Antonio Paez, mediante el uso de servomotores.
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1.3.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

1. Identificar el contenido programatico de la asignatura Accionamientos Eléctricos
del pensum de Ingenieria Electronica de la UJAP para ajustarlo a cada

experiencia préactica.

2. Estudiar las caracteristicas de los equipos y elementos sobre los cuales se basara
el desarrollo de las experiencias practicas para efectuar un manejo 6ptimo de los

mismos.

3. Realizar y desarrollar experiencias practicas para la simulacion y emulacién de
procesos industriales mediante el software MOVITOOLS® MotionStudio 5.7.0.2
en conjunto con el software HMI BUILDER.

4. Definir normas de seguridad para el manejo de los equipos e instrumentos dentro
del laboratorio.

5. Probar cada una de las experiencias disefiadas, considerando parametros de

tiempo y factibilidad.

1.4 ALCANCE

Con la elaboracion de las experiencias practicas, los estudiantes de la facultad de
Ingenieria Electronica de la Universidad José Antonio Péez, tendran la posibilidad de
desarrollar procesos cuantitativos como lo son las simulaciones para asi tomar decisiones,
adicionalmente sirven para relacionar un sistema real con el modelo que lo representa
mediante la experimentacion. En este sentido las simulaciones correspondieron con la
representacion de procesos industriales, en los cuales los estudiantes aplicaran todos los

conocimientos adquiridos. EI manejo y montaje de las experiencias practicas se realiz6 de

30



FRCULTRD
bE

CAPITULO I, “EL PROBLEMA” é INGERIERIA

manera tal que, el estudiante pueda desplegar sus conocimientos y observar los objetivos

que se desean alcanzar.

Por tanto, las experiencias practicas se desarrollaron en el laboratorio, mediante el
uso de software MOVITOOLS® MotionStudio 5.7.0.2, el cual sirvié para programar el
funcionamiento de dos (2) servomotores a traves de dos (2) variadores de velocidad SEW
EURODRIVE, de acuerdo a las aplicaciones que se representaron en cada una de las
experiencias précticas a realizar por los estudiantes. Adicionalmente se contd con una
interfaz hombre maquina DOP11B-25 que fue programada a traves del software HMI
BUILDER.
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CAPITULO II

MARCO TEORICO

2.1 ANTECEDENTES

e La revista Electroindustria (Junio 2011) [On-Line], los Ingenieros Moltedo, J.,
Account, K., Desarrollan e Implementan proyectos de Motion Control con IDTy
Control Technigues. Su especialidad se encuentra en Control de Movimiento, en las
gue atiende a importantes compafiias papeleras, de alimentos y bebidas, entre otras.
Los cuales se basan en el uso de servomotores y se tomaran como ejemplo los
proyectos desarrollados para el disefio e implementacion de préacticas para el

laboratorio. Disponible en: www.emb.cl/electroindustria/articulo.mvc?xid=1424

&tip=6.

e La Revista Neoteo (Marzo 2011) [On-Line], elaboraron un Led Control mediante un
servomotor y control PWM, el proyecto comprende la iluminacion que llevara a
bordo de un cuadricéptero. Es una aplicacion donde se ve reflejado el uso de
Servomotores y el control para el posicionamiento del mismo, mediante el uso de
microcontroladores y programacion sencilla. De esta manera se tomara como base
para el control de la posicion y movimiento de los servomotores. Disponible

en:; www.neoteo.com/led-control-pwm-servo-y-led-dimmer.

e La Ciudadela (Diciembre 2009) [On-Line], peancor's blog desarrolla Control de
Servomotores con Arduino y WPF, el cual trata sobre como posicionar un
servomotor controlado con pulsos de 1msg a 2msg y los controles de Interfaz
grafico. Todo esto es posible conectando el servomotor al Arduino, el cual se
programara y traducira para posicionar el servomotor. Es muy util para poder ver

otras maneras de control y posicionamiento de los servomotores mediante una
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simple programacion. Disponible en: www.laciudadela.net/content/2009-12-

20/control-de-servomotores-con-arduino-y-wpf.

e El trabajo realizado por los bachilleres Rendon, C., Tabares J. (2007) referente al
Disefio de un Servomotor para Brazo Robotizado, el cual garantiza el torque
necesario para mover una articulacion brazo. Es una aplicacién de los servomotores
muy usada actualmente y muestra como se puede controlar el torque aparte de su
posicion. Trabajo de Grado publicado, Universidad Tecnoldgica de Pereira,
Colombia.

e Proyecto de agrupacion de Centros Docentes: “Aprendizaje de la electronica a
través de la robotica”, trata sobre la construccion de un micro robot en el cual
mediante esta aplicacion se desea ilustrar el uso de los servomotores en la robdtica.
En este proyecto se tomara como base para analizar una de las aplicaciones de los
servomotores en el area industrial mas importante actualmente. Trabajo de Grado

publicado, IES Juan de la Cierva, Espafia — Madrid.

e En el manual sobre modelado de sistemas, andlisis y control, Pérez, M., Readman,
M., Sistemas de Servo Control 2 describe una serie de manuales de lo que hace un
tipo particular de método/sistema, como lo trabaja y como controla al servomotor.
Los cuales seran muy Utiles a la hora la programacion para el control de un sistema

con servomotores. Disponible en:  www.control-systems-principles.co.uk/

whitepapers/spanishwp/02ServoPaper2SP.pdf.

34


http://www.laciudadela.net/content/2009-12-20/control-de-servomotores-con-arduino-y-wpf
http://www.laciudadela.net/content/2009-12-20/control-de-servomotores-con-arduino-y-wpf
http://www.control-systems-principles.co.uk/%20whitepapers/spanishwp/02ServoPaper2SP.pdf
http://www.control-systems-principles.co.uk/%20whitepapers/spanishwp/02ServoPaper2SP.pdf

FRCULTRD
DE

CAPITULO II, “MARCO TEORICO” é WIGEONEFIA

2.2 BASES TEORICAS

2.2.1 SERVOMOTOR

Los servos accionamientos son sistemas que proporcionan una respuesta exacta y
dindmica sobre un amplio rango de velocidad. Y también son capaces de soportar
situaciones de sobrecarga. La palara SERVO viene del latin “servus” el cual puede ser
traducido como “sirviente” o “esclavo”. En el sector de las maquinas-herramientas, los
accionamientos servo fueron principalmente accionamientos auxiliares. Sin embargo, esta
situacion ha cambiado, de modo que en la actualidad los accionamientos principales se
implementan utilizando la tecnologia servo. Cuando se hace referencia a un Servo Drive o
Accionamiento Servo, no es mas que motores sincronicos AC de campo permanente y sus

correspondientes sistemas de control.

Los servo accionamientos neumaticos e hidraulicos fueron los que dominaron el
mercado inicialmente, luego de la década de los 60’s con la llegada de los semiconductores,
se utilizaron los servo accionamientos hechos a base de motores de CC, donde se utilizaron
los controladores de velocidad electronicos para dichos motores. La tecnologia de los
servomotores fue creciendo y teniendo a su vez mayores retos, el principal era mejorar las
respuestas dinamicas, por lo que el desarrollo de la tecnologia de los servos tuvo como
resultado final tener un motor sincronico de imanes permanentes logrando tener un mayor
torque y en general mejor performance del motor especialmente en su comportamiento

dinamico [6].
2.2.1.1 CARACTERISTICAS DE UN SERVOMOTOR
Es una maquina eléctrica sincronica con un estator igual al motor de induccién

como se muestra en la figura 2.1 y un rotor que posee imanes permanentes, sin

deslizamiento, es decir; factor de potencia Fp = 1, contiene ademas un dispositivo de
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realimentacion (resolver, hiperface encoder), es de baja inercia el rotor, con disponibilidad

de altas velocidades y altas densidades de torque, asi como alta densidad de potencia.

Figura 2.1 Bobinas del estator de un servomotor

2.2.1.2 PARTES

El servomotor cuenta con una seria de elementos claves para su funcionamiento y
que lo distingue de otros tipos de motores. Cuenta con rotor de imanes permanentes de
forma cilindrica, con el cual se obtiene un momento de inercia bajo. Un estator en el cual
contiene un bobinado que cuando se hace circular una corriente eléctrica y genera un
campo eléctrico en el entrehierro del servomotor. En un extremo del eje del rotor esta

ubicado el Resolver y como opcion un freno como se muestra en la figura 2.2.

Bobinado del Freno
estator (opcional)

Niicleo laminado del
estator

Estator

Rotorcon imanes ¥ Resolvero encoder de altal
permanentes resolucion (Hiperface)

Figura 2.2 Estructura de un Servomotor.
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2.2.1.3 RESOLVER

El resolver opera con el principio de un transformador rotativo, tanto rotor, como el
estator son bobinados. El estator esta constituido por dos bobinados, desplazados entre si un
angulo igual a 90°. El resolver es usado para determinar la posicién absoluta del eje del
motor sobre una revolucion. El rotor del resolver es montado sobre el eje de motor, y es el
que generara el cambio de las tensiones que se induciran al estator del resolver. En la figura

2.3 se ilustra la estructura del Resolver.

Figura 2.3 Estructura de Resolver.

Las tensiones de diferentes magnitudes son inducidos en el estator del resolver,
dependiendo de la posicién del rotor. Cuando el angulo entre el estator y rotor sea igual a
“cero” (y=0°), se tendré la méxima tension inducida. Y cuando el rotor comienza a girar, la
tension V1 en el estator del resolver comenzara a disminuir, hasta llegar a ser “cero”,
cuando el angulo del bobinado del rotor forma 90° con el bobinado de estator del resolver
(y=90°). si el rotor sigue girando, la tension inducida V1 en el estator del resolver,
comenzara a aumentar pero con polaridad invertida. Hasta alcanzar su méximo valor a los
180°. La tension V2 desarrolla una curva en forma de coseno, mientras que V1 desarrolla

en forma de un sinusoidal.

El esquema fisico y circuital de funcionamiento del Resolver se representan a

continuacion en la figura 2.4.
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Figura 2.4 Esquema fisico y circuital del funcionamiento del Resolver.

2.2.1.4 VENTAJAS

Las ventajas de los servomotores frente a otros motores eléctricos son: la precision
en el posicionamiento y en el control de la velocidad en todo su rango, torque estatico,
estabilidad en el torque, capacidad de sobrecarga (hasta 3,5 veces la nominal), performance
dinamica (répida aceleracion y desaceleracion), alta velocidad, baja inercia, minimiza
JLoap/ImoTor, alta densidad de torque, bajos requerimientos de espacio. Ademéas puede
ofrecer una solucién mas econémica, pues la densidad de torque permite un motor mas

pequefio [6].
2.2.1.5 DESVENTAJAS

La desventaja més significativa es que la construccion de los servomotores puede
ser costosa y por ende el costo del equipo es alto en comparacion con otras maquinas de
eléctricas rotativas de caracteristicas similares.
2.2.2 VARIADOR DE FRECUENCIA

Un variador de frecuencia es un sistema para el control de la velocidad rotacional de

un motor de corriente alterna (AC) por medio del control de la frecuencia de alimentacion

suministrada al motor. Este dispositivo es capaz de variar la velocidad del motor
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manteniendo el torque constante [5]. Los variadores de frecuencia operan bajo el principio
fundamental de velocidad sincrona de un motor de corriente alterna que esta determinada
por la frecuencia suministrada y el nimero de polos en el estator, de acuerdo con la
relacion:

_ 120 = f
RPM — P

Donde V: velocidad (RPM)
F: frecuencia (Hz)

P: # polos

2.2.2.1 COMPOSICION DE UN VARIADOR DE FRECUENCIA

Los variadores de frecuencia estan compuestos por:

e Etapa de Potencia de Entrada: Es donde se recibe la potencia de la red hacia el
variador de frecuencia.

e Etapa Rectificadora: Convierte la tension alterna en tension continua mediante
puentes rectificadores de diodos, tiristores, etc.

e Etapa intermedia. Filtro para suavizar la tension rectificada y reducir la emision de
armonicos.

e Epata Inversora: Convierte la tensién continua en otra onda de tension con
amplitud y frecuencia variable mediante la generacion de pulsos. La disposicion
mas comun es el puente trifasico de Graetz y esta formado por semiconductores
controlables que pueden ser tiristores, tiristores desconectables por puerta (GTO),
transistores de potencia, IGBT (transistor bipolar de puerta aislada) o MOSFET
(transistor de efecto campo de 6xido metalico). Actualmente se emplean IGBT’s
(Isolated Gate Bipolar Transistors) para generar los pulsos controlados de tension.
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La figura 2.5 ilustra el circuito equivalente de un variador de frecuencia, con su
correspondiente etapa de potencia de entrada, la etapa rectificadora, circuito intermedio y

etapa inversora.

Potencia Voltaje fijo
de de CD
entrada Zk gs T + 1 1
Motor
e

53

Rectificador Inversor

Figura 2.5 Circuito equivalente del variador de frecuencia.

En funcién de la mayor o menor perfeccion del sistema de conmutacién logramos
que las ondas de tensién a la salida hagan que las corrientes absorbidas se acerquen mas o

menos al sistema trifasico senoidal.
Existen distintas formas de regular la tension de salida del inversor como son:

e Variar el valor de la tension en la etapa central denominada como circuito
intermedio de continua y que puede funcionar como fuente de tension en cuyo caso
se coloca un condensador electrostatico entre los terminales (+) y (-) para mantener
constante la tension y dar lugar a un inversor con circuito intermedio de tension.

Cuando el circuito intermedio funciona como fuente de intensidad para el inversor,
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se coloca una inductancia en serie con una de sus ramas, su funcion es mantener
constante la intensidad de corriente.

e Variar el ancho de la zona de conduccion de cada semionda de salida retrasando y
adelantando la conduccién y bloqueo de los semiconductores respecto de sus pasos
por 0°y 180°.

e Variar la tension de salida en funcion de la proporcion entre los tiempos de
conexion y desconexion de los semiconductores de potencia mediante la técnica de
regulacion PWM (Pulse Width Modulation).

Ademas de regular la salida, este método tiene la ventaja de generar una onda de
tension de salida que mejora notablemente la onda de intensidad absorbida por el motor, lo
cual hace que funcione de forma semejante a estar alimentado por tensiones senoidales de
la red. Con ello se logra la ventaja de emplear motores normalizados de fabricacién en serie
sin la necesidad de fabricar motores especificos para poder ser regulados por convertidores.

Los variadores méas utilizados trabajan con modulacion PWM (Pulse Width
Modulation) y usan en la etapa rectificadora un puente de diodos rectificadores. En la
etapa intermedia se usan condensadores y bobinas para disminuir las componentes

armonicas y mejorar el factor de potencia.

Este método utiliza varios impulsos con anchura variable de forma senoidal en cada
semiciclo, de tal modo que los impulsos cercanos al pico de la onda senoidal son mas
anchos y los cercanos al paso por cero de la onda senoidal son mas estrechos. Este tipo de
modulacidn tiene un contenido reducido de armonicos y es por ellos que se ha impuesto en
la mayoria de los inversores de gran potencia que son empleados para el control de

velocidad de los motores asincronicos [13].

En los inversores trifasicos es necesario emplear tres ondas moduladoras senoidales

desfasadas 120° para conseguir los instantes de disparo de los 6 interruptores estaticos que
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existen en el inversor. La figura 2.6 muestra la modulacion senoidal de la anchura de

pulso.

Vba P T

\\._‘ 1

B — u L S Ry B

Figuera 2.6 Modulacion senoidal de anchura de pulso (PWM)

El Inversor o Inverter convierte la tension continua de la etapa intermedia en una
tension de frecuencia y tension variables. Los IGBT’s envian pulsos de duracion variable y
se obtiene una corriente casi sinusoidal en el motor. La frecuencia portadora de los IGBT’s
se encuentra entre 2 a 16kHz. Una portadora con alta frecuencia reduce el ruido acustico
del motor pero disminuye el rendimiento del motor y la longitud permisible del cable hacia

el motor.

Por otra parte, los IGBT’s generan mayor calor. Las sefiales de control para
arranque, parada y variacion de velocidad (potenciometro o sefiales externas de referencia)
estan aisladas galvanicamente para evitar dafios en sensores o controles y evitar ruidos en

la etapa de control.
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2.2.2.2 APLICACIONES DEL VARIADOR DE FRECUENCIA

Los variadores de frecuencia tienen sus principales aplicaciones en los siguientes
tipos de maquinas:

e Transportadoras: mediante el control y sincronizacion de velocidad de produccion
de acuerdo al tipo de producto que se transporta, para dosificar, para evitar ruidos y
golpes en transporte de botellas y envases, para arrancar suavemente y evitar la
caida del producto que se transporta, etc.

e Bombas y ventiladores centrifugos: controlando el caudal, usado en sistemas de
presion constante y volumen variable. En este caso se obtiene un gran ahorro de
energia ya que el consumo varia con el cubo de la velocidad, o sea que para la mitad
de la velocidad, el consumo es la octava parte de la nominal.

e Bombas de desplazamiento positivo: Control de caudal y dosificacion con precision,
controlando la velocidad. Por ejemplo en bombas de tornillo, bombas de engranajes.
Para transporte de pulpa de fruta, pasta, concentrados mineros, aditivos quimicos,
chocolates, miel, barro, etc.

e Ascensores y elevadores: Para arranque y parada suaves manteniendo el par del
motor constante, y diferentes velocidades para aplicaciones distintas.

e Extrusoras: Se obtiene una gran variaciéon de velocidades y control total del par del
motor.

e Centrifugas: Se consigue un arranque suave evitando picos de corriente y
velocidades de resonancia.

e Prensas mecénicas y balancines: Se logran arranques suaves y mediante velocidades
bajas en el inicio de la tarea, se evitan los desperdicios de materiales.

e Maquinas textiles: Para distintos tipos de materiales, inclusive para telas que no
tienen un tejido simétrico.

e Compresores de aire: Se obtienen arranques suaves con par maximo y menor

consumo de energia en el arranque.
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e Pozos petroleros: Se usan para bombas de extraccion con velocidades de acuerdo a
las necesidades del pozo.

2.2.2.3 VENTAJAS DEL VARIADOR DE FRECUENCIA

A continuacion se presenta una tabla comparativa que contiene las ventajas que
destacan el uso de variadores de frecuencia en motores de corriente alterna AC frente a los
motores que no lo usan. Adicionalmente se hace énfasis en otras ventajas que posee el

propio variador de frecuencia.

Tabla I1.1 Ventajas de motor con variador y sin variador.

Motores sin Variador de Frecuencia Motores con Variador de Frecuencia

o Corriente de arranque 7 veces la corriente | e Corriente de arranque 1,5 veces la corriente

nominal. nominal.

e Torque de arranque 3 veces el torque )
) e Torque de arranque ajustable.
nominal.

e Numero de arranque y paradas por minuto | ¢ EIl numero de arranque y paradas por minuto

limitadas. no estan limitados.

Fuente: SEW-EURODRIVE. Soluciones en accionamientos [5]

Otras ventajas con variadores de frecuencia son: la proteccion del motor contra
sobre corriente y sobre carga, desbalance de fases, sobretension, sobre temperatura.
También se puede crear un perfil de movimiento a la medida de la aplicacion y se logra el
cambio de sentido de giro del motor sin necesidad de invertir los cables en la bornera del

motor.
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2.2.2.4 CLASIFICACION DEL VARIADOR DE FRECUENCIA
2.2.2.4.1VARIADOR DE CONTROL ESCALAR

El Control Escalar, también llamado Tension-Frecuencia (V/f) es el mas sencillo y
se basa en el hecho de que para mantener el flujo magnético constante; y en consecuencia el
par, es necesario aumentar la tensién a medida que se aumenta la frecuencia ya que esta
Gltima es la que establece la velocidad de un motor. Cumple una relacion de

proporcionalidad directa en la que la tension entre la frecuencia es constante:
7 = ctte

Donde V: tension del motor (V).

F: frecuencia (Hz)

Es la curva Tension-Frecuencia, que el variador intenta seguir en todo momento.
Para el célculo del variador de frecuencia adecuado, hay un grupo de pardmetros en el que
se deberan introducir valores caracteristicos de la placa del motor, entre ellos la tensién y
frecuencia nominales. La figura 2.7 muestra el diagrama de bloques que representa el

control de frecuencia escalar [5].

Control de Frecuencia

Frecuencia de Proporcion Motor
referencia | | V/F F Modulador 0

Figura 2.7 Diagrama de bloques del Control Escalar.
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El variador utilizara tension y frecuencia nominales para calcular la curva constante

de proporcionalidad entre tension y frecuencia, tal como se muestra en la figura 2.8.

Tension (V)
| Tension Nominal
V »‘fﬁ
e | Frecuencia
?"‘f;k | Nominal

/

d |

Frecuencia (f)

Figura 2.8 Caracteristica tedrica de un variador de frecuencia escalar.

La relacion V/f es valido solo para aplicaciones donde la variacion de par sea poca
y, falla estrepitosamente en los valores extremos de frecuencia: A bajas vueltas, cerca
de cero (0) Hz; el par caera practicamente a cero, y por encima de la frecuencia nominal,
proporcionalmente también por encima de la tension nominal del motor; el variador
empezara a vigilar la tension maxima permitida, con lo cual la relacion V/f se hard mas
pequerfia, y con ella el flujo magnético del motor. Mientras que para altas frecuencias el
motor, ya no trabaja como una carga inductiva, pasando a ser resistiva por lo que lo
razonable es trabajar dentro del rango nominal del motor; y a eso se restringira el uso del
variador, limitando la tension de salida. En la figura 2.9 se muestra la curva caracteristica

real de un variador de frecuencia escalar.

Tension (V)
Tension Nominal
. 7{;@1
ff" | Frecuencia
— —.{’ Nominal
»‘ﬂm)_xr‘"' ‘
E | \
Frecuencia (f)

Figura 2.9 Caracteristica real de un variador de frecuencia escalar.
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2.2.24.2 VARIADORES DE CONTROL VECTORIAL

En los variadores vectoriales, el modulo variador controla las corrientes que generan
flujo y par a fin de optimizar el empleo de la corriente que genera el par motor. Gracias a la
tecnologia mejorada de los circuitos de control, la reaccién a la carga también se ha visto

mejorada, al igual que el mantenimiento de la velocidad.

La suma vectorial de las corrientes del sistema trifasico del estator da como
resultado un vector corriente que se utilizara para:
e Generar Par.

e Generar corriente inducida en el rotor, y a su vez flujo en el rotor.

Se tiene tres vectores de corriente que varian con el tiempo, una por fase que
sumados dan una corriente resultante del estator que varia con el tiempo. Los variadores
vectoriales llamados de lazo abierto, estiman el valor del angulo sin utilizar sistemas de
realimentacion adicionales (como un encoder). Mientras que los variadores vectoriales con
lazo cerrado, precisan de un sistema de realimentacion (generalmente encoder o resolver)

para determinar que no estimar el desplazamiento entre estator y rotor [5].

El diagrama de bloques que representa el control de frecuencia vectorial se muestra
en la figura 2.10.

Control Vectorial de Flujo

Control de Control de Motor
velocidad [ | torque e Modulador 0
T

Figura 2.10 Diagrama de bloques del Control Vectorial.
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Estos avances se han logrado de dos modos en los variadores de CA modernos. El
primero de ellos es el control vectorial totalmente cerrado. Este sistema utiliza un encoder o
codificador que informa sobre la posicion y la velocidad del eje del motor y del variador,
informacion util para efectuar los calculos matematicos de los componentes que generan las

corrientes de flujo y de par controlado.

En algunos sistemas, sin embargo, esto podia representar un costo adicional y una
mayor complejidad, motivo por el cual se han desarrollado una serie de variadores
vectoriales de lazo abierto o sin sensor que no utilizan encoder como sefial de
realimentacion. Este sistema se ajusta automaticamente mediante el motor y el variador. En
este proceso, el variador obtiene informacion especifica sobre el motor a través de pruebas
estaticas y dinamicas y traza un mapa del motor o un observador que sirve para reconstruir
el sistema de control en lazo cerrado. El sistema de control en lazo cerrado ofrece el mejor

rendimiento de la velocidad y del par.

2.3 GLOSARIO DE TERMINOS

e BIT (Binary digit): Es la unidad minima de informacion empleada en informatica,
en cualquier dispositivo digital, o en la teoria de la informacion. Con él se
representan dos (2) valores cuales quiera, como verdadero o falso, abierto o cerrado,
alto o bajo, etc. asignando uno de esos valores al estado de "apagado” como cero

(0), y el otro al estado de "encendido™ como uno (1).

e Comunicacion Serial: Consiste en el envio de un bit de informacion de manera
secuencial, ésto es, un bit a la vez y a un ritmo acordado entre el emisior y el

receptor.

e Direccion IP: Es una etiqueta numérica que identifica, de manera ldgica y

jerérquica, a un interfaz (elemento de comunicacion/conexion) de un dispositivo,
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habitualmente una computadora; dentro de una red que utilice el protocolo IP

(Internet Protocol), que corresponde al nivel de red del protocolo TCP/IP.

e Encoder: Es un trasductor rotativo que proporciona informacion de la posicion
angular, con el fin de actuar como un dispositivo de realimentacion en sistemas de
control trasformando el movimiento angular en una serie de impulsos digitales
utilizados para controlar los desplazamientos de tipo angular o lineal mediante

controladores logicos programables (PLC).

e Lenguaje Assembler: Es un lenguaje de programacion de bajo nivel para los
computadores, microprocesadores, microcontroladores, y otros circuitos integrados

programables.

e Lenguaje Compiler: Un compilador acepta programas escritos en un lenguaje de
alto nivel y los traduce a otro lenguaje, generando un programa equivalente
independiente, que puede ejecutarse tantas veces como se quiera. Este proceso de

traduccion se conoce como compilacion.

e Motor Brushless: Es un motor eléctrico que no emplea escobillas para realizar el

cambio de polaridad en el rotor.

e PLC (Programmable Logic Controller): Es un dispositivo electronico,
programable en lenguaje no informatico, disefiado para controlar en tiempo real y
en ambiente de tipo industrial, procesos secuenciales. Un PLC trabaja en base a la
informacion recibida por los captadores y el programa logico interno, actuando

sobre los accionadores de la instalacion.

e Puerto Serial o Puerto de Comunicacibn COM: Es una interfaz de

comunicaciones entre ordenadores y periféricos el cual envia y recibe informacion
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BIT por BIT, entre los puertos seriales se puede mencionar el puerto de los antiguos

modelos de teclados y mddems.

e PWM (Pulse Width Modulation): Es una técnica de modulacion en la que se
modifica el ciclo de trabajo de una sefial periddica (una senoidal o una cuadrada,
etc.), ya sea para transmitir informacion a través de un canal de comunicaciones o

para controlar la cantidad de energia que se envia a una carga.

e Seflal Analdgica: La sefial analdgica es aquella que presenta una variacion continua
con el tiempo, es decir, que a una variacion suficientemente significativa del tiempo
le correspondera una variacion igualmente significativa del valor de la sefial (la
sefial es continua). Los mddulos de sefiales analdgicas convierten una magnitud
analogica en un numero que se deposita en una variable interna de un autémata
programable, estas sefiales pueden ser temperatura, caudal o tension variable con un

potenciometro.

e Sefal Digital: Una sefial digital es aquella que presenta una variacion discontinua
con el tiempo y que sélo puede tomar ciertos valores discretos. Su forma
caracteristica es ampliamente conocida: la sefial basica es una onda cuadrada
(pulsos) y las representaciones se realizan en el dominio del tiempo. La utilizacién
de sefiales digitales para transmitir informacién se puede realizar en funcion del
numero de estados distintos que pueda tener. Los modos se representan por grupos
de unos y de ceros, siendo, por tanto, lo que se denomina como el contenido légico

de informacion de la sefal.

e Servomotor: Es una maquina sincrénica que esta compuesta por un rotor de imanes
permanentes mientras que el estator es bobimado al igual que un induccién, por ser

una maquima sincronica el servo no posee deslisamiento.
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e Sistema de Control en Lazo Cerrado: La sefial de error actuante, ingresa al
controlador donde en general reside el calculo de la sefial de control con el objeto de
reducir el error y llevar la salida del sistema al valor de referencia. EI término lazo
cerrado implica siempre el uso de control retroalimentado para reducir el error del
sistema.

e USB (Universal Serial Bus): es un estandar industrial que define los cables,
conectores y protocolos usados en un bus para conectar, comunicar y proveer de

alimentacion eléctrica entre ordenadores y periféricos y dispositivos electronicos.

e Variador de Frecuencia: Este dispositivo regula la frecuencia de la tension
aplicada al motor, logrando modificar su velocidad. Sin embargo, simultaneamente
con el cambio de frecuencia, debe variarse la tension aplicada al motor para evitar la
saturacion del flujo magnético con una elevacion de la corriente que dafaria el
motor.
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CAPITULO IlI

MARCO METODOLOGICO

3.1 TIPO DE INVESTIGACION

El siguiente trabajo de investigaciéon titulado “Evaluacion de experiencias
practicas con servomotores para el laboratorio de control de movimiento de la
Universidad José Antonio P&ez” se realizo con la finalidad de que el estudiante pueda
aprovechar valiosas herramientas para potenciar el aprendizaje y el enriquecimiento de

habilidades y destrezas en el laboratorio de control de movimiento.

Se puede considerar la presente investigacion como un proyecto factible, debido a
que; segun la Universidad Pedagogica Experimental Libertador (2006) se define un
proyecto factible como: “La investigacion, elaboracion y desarrollo de una propuesta de un
modelo operativo viable para solucionar problemas, requerimientos o necesidades de
organizaciones o grupos sociales; puede referirse a la formulacion de politicas, programas,
tecnologias, métodos o procesos”. En funcion de lo anteriormente expuesto de sefiala que
un proyecto factible es una investigacion que propone o sugiere soluciones practicas a un
determinado problema y se fundamentan en trabajos de campo, documentales o la

combinacion de ambos.

Se ha precisado que el presente estudio, segun el propdsito de esta investigacion, es
del tipo aplicada, también recibe el nombre de practica o empirica, de alli pues que, este
tipo de investigacién se caracteriza por la bldsqueda de la aplicacion o utilizacion de los
conocimientos que se adquieren. De este modo se puede enfatizar que este tipo de
investigacion empirica se fundamenta primordialmente, en las consecuencias practicas

basandose en los estudios tedricos. Si una investigacion involucra problemas tanto tedricos
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como practicos, recibe el nombre de mixta. Realmente, un gran nimero de investigaciones

participa de la naturaleza de las investigaciones basicas y de las aplicadas.

3.2 DISENO DE LA INVESTIGACION

El siguiente estudio se fundamenta en un disefio experimental, puesto que, como
sefiala el autor Carlos Sabino (1992), “un experimento consiste en someter el objeto de
estudio a la influencia de ciertas variables, en condiciones controladas y conocidas por el
investigador, para observar los resultados que cada variable produce en el objeto. La

variable a cuya influencia se somete el objeto en estudio recibe el nombre de estimulo”.

Haciendo uso de la base conceptual sefialada anteriormente del disefio experimental,
esta investigacion pretende modelar diversas aplicaciones para el control de movimiento de
servomotores, para que de esta manera los estudiantes del Laboratorio de Accionamientos
Eléctricos de la Universidad José Antonio Paez puedan observar si el comportamiento que
modela la teoria corresponde con el comportamiento de la practica, es decir, con los
fundamentos tedricos se pretende introducir una herramienta a traves de las experiencias
practicas que permita al estudiante observar y entender el comportamiento, junto con los
resultados esperados del sistema de control de movimiento de servomotores reales, para
verificar de esta modo que, al realizarse la programacion y el montaje fisico de las

diferentes practicas; los resultados experimentales correspondan con los tedricos.

3.3 METODO DE LA INVESTIGACION

El estudio se desarrollé con los métodos de investigacion cualitativos y
cuantitativos. EI método cuantitativo se enfoca en la teoria cientifica, el razonamiento
deductivo y la comparacion de hipétesis en una perspectiva puntual, el cual se usara para
casos que impliquen medicion y evaluacion de parametros. Mientras que el método

cualitativo se enfoca en la acciones de observacion, razonamiento inductivo y
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descubrimiento de nuevos conceptos, el cual se utilizd para la presentacién de los

resultados.

3.4 PROCEDIMIENTO DE LA INVESTIGACION

Para alcanzar exitosamente los objetivos se pretende avanzar la investigacion de la
siguiente manera:

e Estudiar la teoria de los Servomotores y de los Variadores de Frecuencia.

Se necesitd la documentacion adecuada a los servomotores y a los variadores de
frecuencia; especialmente los variadores vectoriales, la cual sera extraida de las

diversas bibliografias presentes en este proyecto.

e Identificar el contenido de cada experiencia practica, de acuerdo al contenido
programatico de la asignatura Accionamientos Eléctricos del pensum de Ingenieria
Electronica de la UJAP.

Se procedio a realizar una lista con los pardmetros necesarios y/o fundamentales

para el modelado de cada experiencia con base a los conocimientos previos.

e Realizar experiencia practica introductoria dirigida a la comprension y manejo del
software MOVITOOLS® MotionStudio 5.7.0.2.

Para que el alumno se sienta familiarizado con el software se realizd una
experiencia introductoria que provee un paseo por los vinculos més relevantes que

sirven de guia para el desarrollo de las siguientes experiencias.

e Estudiar las caracteristicas de los equipos y elementos sobre los cuales se basara el
desarrollo de las experiencias practicas.
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Fue de vital importancia conocer las caracteristicas y el funcionamiento de los
equipos con los cuales se trabajé en las experiencias practicas, por ello; se
desarroll6 en cada experiencia practica un manual rapido para la conexion y uso

adecuado de los equipos.

Desarrollar las experiencias practicas acorde con la simulacion y emulacion de

procesos industriales.

Partiendo de las aplicaciones de los servomotores, se hicieron las experiencias
practicas tomando en cuenta algunos procesos industriales que se representaran a

través de variables especificas que definen cada proceso.

Definir normas de seguridad para el manejo de los equipos e instrumentos dentro

del laboratorio.

Para el buen funcionamiento del laboratorio fue necesario realizar un manual de
normas para el manejo adecuado de los equipos tomando en cuenta el riesgo que
puede presentarse en el area de trabajo.

Probar cada una de las experiencias disefiadas, considerando parametros de tiempo
y factibilidad.

Una vez disefiadas, las experiencias practicas se probaron en el laboratorio con el
fin de comprobar que cumplen con el tiempo definido para cada una y de la misma
manera, el nivel de dificultad que presentaran de acuerdo al proceso industrial que

emule cada una de ellas.
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CAPITULO IV

HARDWARE

4.1 COMUNICACION ENTRE DISPOSITIVOS DEL SISTEMA
4.1.1 DESCRIPCION DEL SERVOMOTOR
e CARACTERISTICAS
Es un motor sincronico que posee un rotor de imanes permanentes y un estator

bobinado, el cual presenta las caracteristicas que se muestran en la siguiente tabla:

Tabla IV.I caracteristicas del servomotor

Irp ImAX
230V 1 N-m 3000 RPM | 2,787 kg

165A | 6.6 A

Fuente: Datos de placa del motor DFS56 (SERVO), marca SEW EURODRIVE.
Leyenda: Igp: corriente en régimen permanente.

I vax: corriente maxima.

e FUNCION
El servomotor posee la capacidad de ser controlado, tanto en velocidad como en

posicion para adaptarse a cualquier requerimiento teniendo un consumo de energia
reducido.

e CONEXION

La conexiodn de alimentacion del servomotor con el variador de frecuencia se hace a
través de tres (3) cables de cobre TTU 14 AWG 75 °C 600 V, que salen de los bornes ‘U V
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W’ de la caja de conexion del servomotor y van al variador de frecuencia MOVIDRIVE®
conectados directamente a la bornera X2 *‘4/U 5/V 6/W’ respectivamente, como se ilustra

en la figura 4.1.

4.1.2 DESCRIPCION DEL VARIADOR DE FRECUENCIA MOVIDRIVE®
MDX61B.

e CARACTERISTICAS
Es un elemento de control autbnomo. EIl servo driver incorpora todos los elementos
necesarios para el control del servo: CPU (de 32 bits), amplificador de salida (convertidor —
inversor), entradas de informacién para el control (digitales y analdgicas), salidas para el

accionamiento del servomotor, conexién a PC para su programacion, etc.

e FUNCION
La funcién principal es dar 6rdenes al servomotor de como, cuando; y en qué
sentido va a hacer cada movimiento bien sea de arranque o de parada. La programacion se
realiza mediante el software correspondiente que permite programar todos los pardmetros
de usuario que se necesitan para un total control del servomotor, con varios tipos de
posicionado, control de velocidad, terminal, automatico, bdsqueda y retorno a origen,

cambio de posicion, etc.

e CONEXION
La alimentacion de tension trifasica del variador de frecuencia proviene de la red
eléctrica comercial, pasando por un interruptor termo-magnético de 3 polos para la
proteccion por sobre corriente. EI suministro de energia de la red hacia el variador es a
través de tres (3) cables de cobre TTU 14 AWG 75 °C 600 V hacia el terminal X1: ‘L1 L2
L3’. Adicionalmente tiene un borne electronico con contactos de seguridad para la parada

segura ubicada en el terminal X17 del variador.
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En la figura 4.1 se presenta el esquema de conexiones de los equipos basicos
referente a la etapa de potencia, donde se muestra la red eléctrica comercial conectada al

variador de frecuencia y a su vez la alimentacion de este Gltimo al servomotor [8].
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Figura 4.1 Esquema de conexiones del equipo bésico.

4.1.3 DESCRIPCION DE TARJETA OPCIONAL DER11B (RESOLVER)

e CARACTERISTICAS
Es una tarjeta opcional de entrada para el encoder, Resolver / Hiperface con dos
terminales de conexidn, los cuales son mutuamente excluyentes. En la figura 4.2 se muestra

el esquema de borne de la tarjeta opcional DER11B donde se indican ademas cada uno de
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los terminales, y por otro lado se especifican sus caracteristicas en la tabla que se presenta a

continuacion:

Tabla IV.1l Tabla de caracteristicas de la tarjeta opcional DER11B.

Salida de la simulacion encoder incremental o entrada de

encoder externo. También para conexion maestro-esclavo.

Entrada de encoder de motor

Encoder incremental:
1024

incrementos/revolucion.

Entrada de encoder externo

(méx. 200 kHz):
Alimentacion de encoder:

+12 Vce, lmax = 650 mAcc.

Resolver:
2 polos Ut 3.5
Veaetf 4 kHz
Uin/ U =05

Fuente: Manual MOVIDRIVE® MDX60B/61B “Instrucciones de funcionamiento”.

Leyenda: | max: corriente maxima. U : tension de referencia. Vca s tension alterna eficaz.

e FUNCION

Ui, : tension de entrada.

Permite la realimentacién en el sistema, con el fin de obtener la posicion del eje del

servomotor en todo momento para poder controlarlo. El resolver rotativo envia dos sefiales

senoidales, analizando la amplitud se conocera la posicion, mientras que al examinar el

desfasaje se puede conocer la direccion.

X15 X14

]
=]
U“

k 3%’;;0‘9 .l ‘.{-._.:_._._...-\“

al143d

Figura 4.2 Esquema de Borne de la tarjeta opcional DER11B.

e CONEXION

Para conectar el Resolver que se encuentra incorporado al motor con el servo driver,

se usa cable prefabricado el cual tiene en un extremo un conector tipo Sub-D de 9 pines
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para conectarse al terminal X15 de la tarjeta DER11B que va acoplada al variador de
frecuencia en un zocalo especifico para opcion de encoder. Mientras que en el otro extremo
del cable se encuentra un conector de tipo Sub-D de 9 pines que va directo del servomotor

como lo muestra la figura 4.3 [8].

» max. 100 m o
CM71.112  [7] Ref+ Pk r_, DER1IB. X15:
DS56 2] Ref-  Gv e
/ \ |3 | cos+ RD P 2
/‘1 ECN |4 | cos- BU g
f ‘@ch d2d| |i sin+ YE L
| 1 | at ' H
Nan J' &8/ )8 sin- GN! f g
&7
N e REREE
= : — 5
1] (O |TRTHKTY+ BN | D
(10| TEITHIKTY- WH: .
[2] : VT
[1] Conector enchufable BK
[2] Regleta de bornas @ @

Figura 4.3 Diagrama de conexiones del Resolver.

4.1.4 DESCRIPCION DEL DISPOSITIVO DE COMUNICACION USB11A

e CARACTERISTICAS
El adaptador de interfaz de USB11A es un dispositivo de comunicacion compatible

con USB 1.1y USB 2.0. Posee un grado de proteccion 1P20.

e FUNCION
La comunicacion entre el variador de frecuencia y la PC es posible gracias al
adaptador de interfaz USB11A. En la figura 4.4 se muestra una representacion fisica del

adaptador USB11A:

—  —1
(oo,

e ZE] Rm}a&s
L ) - B
— — J

Figura 4.4 Adaptador USB11A.
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e CONEXION
La conexién entre el variador de frecuencia MOVIDRIVE® MDX61B y el PC o
portatil se hace a través de un cable de conexion RJ10-RJ10 que va del terminal RS485 del
adaptador al terminal XT del variador, mientras que del adaptador al PC se hace a través de
un cable USB-USB [8].

A continuacion se presenta en la figura 4.5 un diagrama de bloques que resume la
conexidn basica, con lo cual se puede colocar en funcionamiento al sistema a través del
software instalado previamente en el PC para posteriormente operar el accionamiento, los
dispositivos que se muestran en el diagrama que prosigue es la PC conectado con el
elemento de control auténomo o variador de frecuencia MDX61B que a su vez se comunica

para dar la sefial de trabajo al servomotor:

MDX61B
XT

iw

t E SERVO

USB-USB vs] MOTOR

PC USB 11A w [6]
RT10-RT10 X2

DER11B
[X14]
[Xi5}

Figura 4.5 Diagrama de bloques de la conexion Motor-variador-USB11A-PC.

Se puede resumir en figura 4.6 que se presenta a continuacion; un diagrama de
conexiones; con la comunicacion basica de los dispositivos necesarios para el
funcionamiento del sistema servomotor-servo driver, donde igualmente se observan los
elementos necesarios para una comunicacion efectiva y que funciona a través de los

parametros introducidos mediante el software requerido.
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MOVIDRIVE® MDX60/61B

PC COM 14

USBT1A

SERVOMOTOR

Figura 4.6 Esquema de Conexién SERVOMOTOR-MDX61B-USB11A-PC.

4.2 DESCRIPCION DE TARJETA OPCIONAL MOVI-PLC DHP11B

La ingenieria de la tarjeta de control DHP11B comprende las siguientes tareas:
configuracidn, ajuste de parametros y programacion, esto con la ayuda del software de
ingenieria para la puesta en marcha y diagnostico del equipo. Consumo de energia de esta
tarjetaesde P =3.2 W.

e CARACTERISTICAS
La tarjeta de control DHP11B es un controlador logico que va integrado al
accionamiento y tiene distintos terminales de comunicacion los cuales se especifican a

continuacion:

v CONECTOR X31: ENTRADAS/SALIDAS BINARIAS.

Las entradas y salidas binarias permiten la conexién de actuadores como valvulas,
con un tiempo de respuesta de 1 ms, para asi evaluar sefiales binarias de entrada como
sensores. Pudiendose programar las entradas y salidas binarias libremente desde el editor
PLC del software MOVITOOLS® MotionStudio.
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Tabla IV.111 Tabla de caracteristicas de terminal X31.

Salidas binarias

X31:124 V¢
+13 V...+30 V = “1” contacto cerrado “0"=0V

-3V...+5V = “0” contacto abierto “1”=DC+24V | X31:11 24 Vcc

Entradas binarias

X31:2 & X31:12

Fuente: Manual “Control MOVI-PLC basic DHP11B”.

A continuacion se muestra en la figura 4.7 un esquema de la disposicion fisica de
las entradas/salidas binarias y el resto de los terminales de conexidn que conforman en su

totalidad al conector X31.

e o2
o o4

e o5

x31

~ g W =

e o8
9 e e10
e e 12

Figura 4.7 Esquema del conector X31.

v' CONECTOR X32: CONEXION DEL BUS DE SISTEMA CAN 2.

A este conector se pueden conectar un maximo de sesenta y cuatro (64) unidades, el
bus del sistema en este caso es compatible con el rango de direcciones entre 0 y 127 lo que
quiere decir que es una direccién IP de clase A. Es importante destacar que el bus del
sistema CAN 2 se encuentra aislado eléctricamente.

A continuacion se muestra en la figura 4.8 un esquema de la disposicion fisica del
conector X32:

N2« 2o
e o ||
X363

Figura 4.8 Esquema del conector X32.

63



FRCULTRD

CAPITULO IV, “HARDWARE” ‘g INGERIERIR

v' CONECTOR X33: CONEXION DEL BUS DE SISTEMA CAN 1.

Al igual que el conector X32 a este terminal se pueden conectar un maximo de
sesenta y cuatro (64) unidades, el bus del sistema siendo compatible con el rango de
direcciones entre 0 'y 127 lo que quiere decir que es una direccion IP de clase A.

En la figura 4.9 que se muestra un esquema de la disposicion fisica del conector
X33:

Te o 1
2e o 2/@|
3e ¢ 3

X33

Figura 4.9 Esquema del conector X33.

v' CONECTOR X30: CONEXION PROFIBUS
Esta conexion se realiza a través de un cable con conector Sub-D de 9 pines que va
al terminal X30. El ajuste de la direccion de estacion PROFIBUS se realiza a través de los
interruptores DIP 2°...2° situados en la tarjeta de control tipo DHP11B, es compatible con

el rango de direcciones entre 0 y 125.

Tabla IV.1V Ajuste de direccion es estacion PROFIBUS

2° Valor >1x0=0
2! Valor »2x0=0
2° Valor >4 x1=4
2° Valor »8x0=0
24 Valor - 16 x 0= 0
2° Valor - 32x0=0
2° Valor —> 64 x 0 =0

Fuente: Manual “Control MOVI-PLC basic DHP11B”.
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A continuacion en la figura 4.10 se muestra un esquema de la disposicion fisica del

conector X30 y los interruptores DIP:

T)T 20 I

1
0?2 %2 S

o o0 ©

Q 0O 23 |
og 24 '
25 ]
@ 26 |\

Figura 4.10 Esquema del conector X30 (Derecha)

Esquema de ajuste de los interruptores DIP (Izquierda).

v' CONECTOR X34: CONEXION DE LA INTERFAZ RS-485
Con esta interfaz se puede conectar un maximo de treinta y dos (32) unidades entre
si, mientras que a esta interfaz se pueden conectar los siguientes equipos: la PC o el

terminal de usuario DOP11B-25. El esquema del conector X34 se muestra en la figura 4.11:

X34
m

Figura 4.11 Esquema del conector X34.

v LED’s:
La tarjeta de control DHP11B cuenta con siete (7) diodos luminosos (LED’s) que
indican el estado actual de la dicha tarjeta y sus interfaces. En la siguiente tabla se muestran

en forma resumida la interfaz que representa cada LED:
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Tabla IV.V Tabla de diagnéstico de estado que indican los LED’s.

1 Alimentacion de tension de las entradas y salidas binarias
2 Estado General de la tarjeta de control tipo DHP11B
3 Estado del programa de control

4,5 Estado del programa de control

6,7 Estado de ambas interfaces CAN

Fuente: Manual Fuente: Manual “Control MOVI-PLC basic DHP11B”.

A continuacion en la figura 4.12 se muestra un esquema de la ubicacion de los
LED’s en la tarjeta de control DHP11B:

DHP11B

1+ +2|@®[LED 1
3e e
v |.LED2
*+ OLED3
O |.LED«!
| ++ @®|LED5
'1--1|
2o e

303
[1e s 1 |
2*-2|.LED7

Qe e 7

X31

X32

2@®|LED 6

X33

Figura 4.12 Esquema de ubicacién de LED’s.

Para el diagnostico puede conectar terminales de usuario en todas las interfaces de

comunicacion. Conecte un terminal de usuario preferiblemente en la interfaz RS-485, CAN

1 o CAN 2. La figura 4.13 que sigue a continuacion se muestra la tarjeta de control

DHP11B con todos sus componentes:

gl ldHa

Figura 4.13 Esquema de Borne de la tarjeta DHP11B
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e FUNCION
Hace posible la automatizacion confortable y eficiente de soluciones de
accionamientos asi como el procesamiento l6gico y los controles de proceso con la ayuda

de lenguajes de programacion.

e CONEXION
Tiene que insertar el control MOVI-PLC DHP11B en el zécalo de bus de campo o
de extension del MOVIDRIVE MDX61B. En la figura 4.14 se ilustra la conexion de la PC
con el dispositivo USB11A para asi acceder a la comunicacion con el terminal X34 de la
tarjeta de control [10].

PC COM

USB11A ‘

Figura 4.14 Conexion MOVI-PLC DHP11B - USB11A - PC

4.3 DESCRIPCION DE LA INTERFAZ HOMBRE-MAQUINA DOP11B-25
Los terminales de usuario DOP11B son dispositivos destinados al manejo y

diagnostico de instalaciones y sistemas de produccion industriales por lo tanto es un

terminal de instalacion fija.
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e CARACTERISTICAS
La interfaz DOP11B-25 posee una pantalla tactil de 320 x 240 pixeles, mide 5,7”
con iluminacion de fondo, tiene una interfaz USB y otra de expansion, adicionalmente esta

estructurada con las siguientes caracteristicas:

Tabla IV.VI Tabla de caracteristicas de la HMI DOP11B-25.

Alimentacion 24 Ve, 450 mAcc
2 Interface serie RS-232, RS-485/RS-422 (dos de uso simultaneo)
1 Interface Ethernet Con conector RJ45
Grado de proteccion IP66
Montaje Horizontal o vertical
Memoria de aplicacion 12 MB

Fuente: Manual terminales de usuario DOP11B “Instrucciones de funcionamiento”.

e FUNCION
Los terminales de usuario garantizan la claridad y la seguridad en la comunicacion
entre las personan y maquinas, incluso en procesos de produccion extremadamente

complejos [9].

e CONEXION
Para conectar la interfaz DOP11B-25 para comunicar con el MOVIDRIVE
MDX61B se necesita un cable de conexion denominado PCC11A (Panel Cable Converter)
cuyas caracteristicas son: conector RS-422 en un extremo y RS-232 en el otro, conectado a
un convertidor de RS-232 a RS-485 llamado UWS11A ya que este ultimo terminal va al
variador de frecuencia, la longitud fija de 3 metros, de la interfaz a la PC la comunicacion
se realiza mediante un cable UTP, también se conecta al adaptador de comunicacién para

poder controlar con esta herramienta al variador. Por Gltimo no debe olvidarse la
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alimentacion de 24 Vc tanto de la interfaz DOP11B como del convertidor UWS11A. La

siguiente figura 4.15 muestra el esquema de conexiones correspondiente:

PCCOM 14

f

USB1tA

>

Figura 4.15 Esquema de conexion de la HMI DOP11B-25.

4.4 DESARROLLO DE MODULO DE SENALES ANALOGICAS Y DIGITALES

Las maneras de controlar el arranque y parada del servomotor asi como el sentido
de giro es a través de un modulo de sefiales analdgicas y digitales el cual pondré en marcha
al motor con caracteristicas preestablecidas por el fabricante o por el usuario siendo
modificadas antes de colocar en funcionamiento al motor con el mddulo de sefiales
analdgica y digitales, de dos maneras distintas una de forma rapida con las sefiales digitales
y de forma discreta con el potenciémetro.

e CARACTERISTICAS
La seccion de las sefiales digitales estd compuesto por seis (6) mini switch de 3A
con dos (2) pines ON-OFF, adicionalmente se le colocé en serie a cada interruptor; una
resistencia de 2,2 KQ un diodo luminoso (LED) de alto brillo color verde de 2,6 Vy ¥4 W
para indicar que el interruptor esté cerrado. La tension que alimentard al circuito seré de 24
VDC. La seccion de la sefial analdgica compuesto por un potenciometro de 1 KQ,
adicionalmente utilizard una perilla para que el deslizamiento sea comodo para el usuario.

La alimentacion sera la misma fuente de 10 VDC.
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Se considero6 especialmente Util la colocaciéon de un diodo luminoso (LED) rojo de
alto brillo para la sefializacion de falla las cuales deberan ser despejadas a la brevedad. El
LED indicador de falla estard alimentado por 24 VDC a través de una resistencia de 2,2
KQ.

e FUNCION
El médulo de sefiales analdgicas y digitales tiene la finalidad de arrancar el motor
de dando una sefial de habilitacion pero con caracteristicas de arranque ya establecidas por
el variador, pudiendo ser los valores de fabrica o ser modificados por el usuario previo al
uso de las entradas digitales, por ejemplo la rampa de aceleracion y desaceleracion; asi
como la velocidad a la que trabajara el motor.

e CONEXION
La equivalencia en tension de los valores logicos se recibira en los terminales del
borne X13:1-9 del MOVIDRIVE® MDX61B, con lo cual el motor es capaz de llegar a la
velocidad de trabajo, en cuanto a los valores analdgicos se recibiran las variaciones en el
borne X11:1 X11:2 Y X11:4. Las conexiones externas se realizaran con cable de cobre
TTU AWG 18, mientras que las internas seran a traves de una tarjeta de circuito impreso

con conectores WF con pines CWT.

A continuacion se muestra en la figura 4.16 el esquema de simulacion del médulo

de sefiales analdgicas y digitales realizado en el programa PROTEUS.
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Figura 4.16 Esquema de simulacion del modulo de sefiales A/D en PROTEUS.
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En la figura 4.17 se encuentra el esquema circuital donde se encuentran las

conexiones fisicas de los elementos que conforman el médulo de sefiales analdgicas y

digitales, también se muestran las diferentes fuentes de alimentacion que se tomaron del

variador de frecuencia.

Cabe destacar que para cada seccién del modulo de sefiales la alimentacion y el

punto de referencia GND se tomé de forma separada, es decir; la seccion que contiene las

sefiales digitales se alimenta de un punto de 24 VDC distinto al punto de 24 VDC que

alimenta la seccion encargada de indicar el funcionamiento del dispositivo controlador, en

este caso la referencia a tierra es la misma ya que se trata de sefiales digitales.
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Figura 4.17 Esquema circuital del mddulo de sefiales A/D.

Una vez verificado el funcionamiento y conexiones de los dispositivos que
conforman el mddulo de sefiales analogico y digitales, se procedio a la realizacion la tarjeta
de circuito impreso mediante el software PCB Wizard obteniendo el esquema del circuito

impreso mostrado en la figura 4.18.
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S )

Figura 4.18 Esquema del circuito impreso elaborada en PCB Wizard.

45 CONEXION MAESTRO-ESCLAVO DE DOS VARIADORES DE
FRECUENCIA MOVIDRIVE® MDX61B.

En las aplicaciones que sea necesario la conexion de dos variadores de frecuencia
para el control de velocidad con un variador de frecuencia funcionando como maestro y el
otro variador funcionando como esclavo se deberd realizar la conexion a través del terminal
X14 de la tarjeta opcional DER11B por medio de un cable de comunicacién con un
conector hembra RS232 de 15 pines en cada extremo, en la figura 4.19 se muestra el

diagrama de conexiones interno del cable de comunicacion para la funcién maestro-

esclavo:
MOVIDRIVE® Master MOVIDRIVE®-Slave

X14: - max. 10 m (33 ft) o X14:
= | . = )|
® | ' ©
—. |9 ol ——
= 3 )
. el 2 2 Ig. el
e * || |10 10|( ¢ ®
HIE sl e
e m 1] 3 e
. ™ 15 !_ i 15 . .
4 :3 8 - 8 :8

9T Vo7l

©®) e o L@

Figura 4.19 Conexién X14-X14: Maestro-Esclavo.
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A continuacion se muestra en la figura 4.20 el esquema fisico de conexién de entre

los variadores de frecuencia y los servomotores indispensable para el funcionamiento

sincrono entre ambos elementos de control.

Basic unit

Master

MDX61B...-5_3-4-0T

Slave

Figura 4.20 Esquema de conexiones Maestro-Esclavo.
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CAPITULO V

SOFTWARE

5.1. SOFTWARE MOVITOOLS® MotionStudio

Es un software desarrollado por la empresa alemana SEW EURODRIVE el cual
permite la conexién efectiva entre los diferentes dispositivos que conforman el sistema:
driver, servomotor y las distintas interfaces que se pueden agregarse para obtener un mejor
aprovechamiento de todas las bondades que representa el disfrutar de un sistema
automatizado y controlado por uno o varios variadores de frecuencia también llamada
unidad de ingenieria; donde lo verdaderamente importante es poder monitorear y controlar
todas las variables asociadas al proceso para hacer que éste sea eficiente.

La correcta seleccion de la unidad de ingenieria estd basada en un concepto
econémico, donde los fabricantes de sistemas y operadores buscan la solucion de
problemas que puedan generar obstaculos en los sistemas productivos donde se desea
emplear una automatizacion éptima. La solucion de la unidad de ingenieria no se limita al
suministro de sistemas de conduccion fiable y flexible, sino que también incluye la virtud
de un software completo y facil de usar. Este paquete de software permite realizar las
siguientes tareas principales: establecer la comunicacion y efectuar funciones de ejecucion

con las unidades.

En la figura 5.1 se muestra el principio de funcionamiento del paguete de software
MOVITOOLS® MotionStudio, el item {1} representa el canal de comunicacién de bus de
campo o Ethernet industrial, el {2} describe el paquete de software MOVITOOLS®
MotionStudio integrado con el servidor de comunicacion de SEW EURODRIVE junto con

las cuatro (4) funciones principales, en el icono {3} se concentra la comunicacion entre las
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estaciones de bus de campo o Ethernet industrial y por Gltimo el punto {4} muestra el canal

de comunicacion con SBus (CAN) o la serie a través de un adaptador de interfaz [11].

Machine control i
Machine level PLC ) v
_” .
\'|j |
1 \
System control .
System level Y
@) Functions Tods SEW-Communication-Server
SBus Profibus = Ethernet
E\ Parameter setting Serial S7-MPI =

{2}
{3}

& Startup &
: , ¥
\_Cjﬂ Visualization & diag

‘:‘; Programming

{4}

Unit control
Field level

Figura 5.1 Principio de funcionamiento del software MOVITOOLS® MotionStudio.

5.1.1 CARACTERISTICAS

Entre las caracteristicas generales del software modular se pueden mencionar las siguientes:
e Aplicacion de los lenguajes de programacion establecidos en la norma IEC 61131-3
que se refiere a la estandarizacion en la programacion del control industrial, pueden

ser utilizados para todos los productos basados en PLC-Editor. Estos lenguajes se
dividen en literal y gréafico el primero abarca: lista de instrucciones (Instruction List,

IL), texto estructurado (Structured Text, ST), y el segundo engloba: diagrama de
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contactos (Ladder Diagram, LD) y diagrama de bloques funcionales (Function
Block Diagram, FBD).

e Eleccion de los diferentes medios de comunicacién y los sistemas de bus de campo.

e Manejo de proyectos con varios dispositivos diferentes (multi-unidad de punto de
vista).

e Uniforme de multi-producto editor de configuracion de la programacion y los
parametros.

e Armonizado IEC concepto de las bibliotecas: el movimiento de base, o biblioteca de
aplicaciones.

e Modulos SEW EURODRIVE de aplicacion del ajuste de parametros en un gran
namero de aplicaciones.

e Editor para crear visualizaciones especificas del cliente y de diagndstico especificos
de la aplicacion.

e La continuidad y la compatibilidad (la integracion del paquete de software actual de
MOVITOOLS® MotionStudio).

5.1.2 INTERFACES Y VISTAS

5.1.2.1 ESTRUCTURA DE LA INTERFAZ

La interfaz de usuario MOVITOOLS® MotionStudio cuenta con un marco central e
individual Ilamado "herramienta”, éstas se inician como aplicaciones independientes de la
estructura, o bien se integran en el marco de "plug-ins". En la figura 5.2 se muestra la
pantalla con las diferentes areas dentro del marco, el area para plug-in {1} muestra las
herramientas llamadas desde el menu contextual, la pagina de inicio de la escogida

herramienta aparecera tan pronto como se seleccione una unidad.

Tanto el menu principal {2} como la barra de herramientas {3} contienen todos los

comandos importantes para la navegacion por el cuadro. Ahora bien en el area de vistas {4}
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se puede visualizar la informacion sobre un proyecto nuevo o los proyectos ya existentes,
en la parte inferior {5} se muestra el status de informacion para unidades con acceso al area
“Online unit status” y en la barra de estado {6} se puede observar el modo de
comunicacion y es aqui donde la informacion de progreso se muestra durante una

exploracién unidad.
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Figura 5.2 Estructura de la interfaz de MOVITOOLS® MotionStudio.

5.1.2.2 ESTRUCTURA DE LA BARRA DE HERRAMIENTAS

En la figura que sigue 5.3 se muestra la barra de herramientas del software
MOVITOOLS® MotionStudio. Los primeros iconos estan relacionados con los proyectos a

trabajar, el {1} (New Project) formula la creacién de un nuevo proyecto, el {2} (Open
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Project) sirve para abrir un proyecto existente asi como el {3} (Save Project) es para
guardar el proyecto actual. Las siguientes cuatro (4) funciones se refieren a acciones
relacionadas con las ventanas, la {4} (Show window) sirve para cambiar la ventana a la
vista, mientras que la {5} (Show tabs) cambia la pestafia a la vista y el {6} (Stack
windows) coloca las ventanas solapadas de tal manera que sean mostradas en orden por el
icono {4} y el {7} (Tile windows) colocar las ventanas una junto a otra para que puedan

visualizarse en el mismo marco.

Los iconos {8} (Switch to online mode) y {9} (Switch to offline mode) representan
el cambio a modo online y el cambio a modo offline respectivamente. En cuanto al manejo
de los nodos se tiene que el icono {10} (Indent nodes) permite mover los nodos a la vista es
decir los desactiva o activa, el {11} (Move nodes upwards/Move nodes downwards) mueve
los nodos a la vista para arribar o para abajo y el {12} (Delete node) elimina la unidad

seleccionada.

Por otra parte el icono {13} (Start network scan) busca las unidades en la red, el
{14} (Continue network scan with the next medium) permite cancelar la exploracion de una
unidad para el canal de comunicacion actual y continta la exploracion con el canal de
comunicacion siguiente, mientras que el {15} (Cancel network scan) cancela la exploracion
para todos los canales de comunicacion de la unidad en la red. Por altimo el icono {16}
(Configure communication connections) permite abrir la ventana para configurar los

canales de comunicacion.
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Figura 5.3 Barra de herramientas de MOVITOOLS® MotionStudio.
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5.1.2.3 ESTRUCTURA DEL MENU DE CONTEXTO

La ilustracion que se muestra a continuacion 5.4 muestra las tres (3) areas en que se
divide en men0 de contexto de MOVITOOLS® MotionStudio. Se requiere con ello significar
que la seccion {1} contiene las cinco (5) herramientas que se utilizan para introducir datos
de una forma dinamica, la seccidon {2} es el lugar se encuentras las herramientas con sus
respectivos submenus; y por ultimo la seccién {3} es util para encontrar los comandos
vinculados con la gestion de proyectos y el comando que muestra el estado de la unidad en

linea (Online unit status).

—H;
s
tH k&
L qé
[T B |
?
| 2
{2} v | ob
v ||BE
‘é'
>
— o Y
[A] show online unit status
(3) @ Project uni...
X  Remove
[ | Properties...

Figura 5.4 Estructura del ment de MOVITOOLS® MotionStudio.

5.1.2.4 ESTRUCTURA DE LA PAGINA PRINCIPAL DE HERRAMIENTAS.

La pagina principal de herramientas se muestra en la parte derecha de la pantalla tan

pronto como se seleccione una unidad. Es una alternativa para la operacién a través del
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menu contextual. Todas las funciones y herramientas se pueden acceder a través de
pestafias. La siguiente ilustracion 5.5 se muestra la pagina principal de herramientas con las
pestafas las cuales se dividen en tres conjuntos: el {1} agrupa las pestafias que contienen
todas las funciones para la gestion de proyectos y unidades, el {2} concentra las
herramientas que estdn agrupadas tematicamente para configurar su unidad y en dltimo
lugar la seccion {3} engloba las pestafias que tiene la funcién de adaptar la pagina de

herramientas a las necesidades del usuario.

) Tocls mmal page ® ’
[ General a) *
Create new project
or load a project
z Companson (Onkine):
’l Choose connection
1 } mode and create Start: -

network

Oata management (Onkne): o |Startup (Onkne):
Manager parameter
sets
| N - é
12} ! working with the BE [ Sreeter tree (Onkne): 1!) Manual cperation (Onkne)
v unit
{3} — R VIEW X3 |Technology activation (Online)
Programming -

I’:E IPOS Assembler (Online): & 1POS Compiler (Online):

@  |1P0S manual (Online):

MCO780008-281
ault

Figura 5.5 Estructura del men de MOVITOOLS® MotionStudio.

5.1.3 FUNCIONES

Las herramientas estan integradas en un sistema de software modular y pueden ser
utilizadas para todas las unidades. Si se utilizan de forma individual o combinada, las

81



BUS LBEAINS CHLIERL
o \ T7F

FRCULTRD

CAPITULO V, “SOFTWARE” ‘g WIEERAEFIP

herramientas son esenciales para la automatizacion rapida y eficaz. Todas las funciones que
puede realizar con el paquete de software MOVITOOLS® MotionStudio cuenta con una
herramienta correspondiente. Las herramientas se proporcionan en el menu de contexto, y
dependen de la unidad. En la tabla V.l se muestra es simbolo de cada funcion tal como

aparecen en el software.

El software MOVITOOLS® MotionStudio detecta todas las estaciones conectadas a
las interfaces configuradas y automaticamente los muestra como nodos de un arbol de
unidades. Las herramientas necesarias se pueden seleccionar y empezar a trabajar rapida y

facilmente en el menu contextual de cada nodo [11].

Tabla V.1 Simbolos del Sistema.

& Startup @ Diagnostics and Visualization
Q Parameterization Programming

Fuente: Manual MOVITOOLS® MotionStudio.

En el esquema de arbol 5.6 se muestra las funciones principales del software
modular y a su vez cada una de sus acciones, solo se muestran las acciones que

corresponden con la serie MOVIDRIVE B®.
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| FUNCION |

DIAGNOSTICS
AND
VISUALIZATION

PROGRAMNMING

TECHNOLOGY
EDITOR

STARTUP PARAMETER
SETTING
Startup

I Parameter Tree |
Wizard

| IPOS I
l Manual Uptionl | Status I I Scope I

PLC Editor

Motion

Technology
editor

Application

Builder
Feildbus
Monitor

Figura 5.6 Esquema de funcionamiento del software

5.1.3.1 FUNCION STARTUP

Esta es una funcion de gran importancia puesto que es la que se encarga del
arranque (Startup) del mecanismo que se desea controlar, dicha funcién engloba dos
grandes herramientas, la primera (Startup Wizard) que ofrece apoyo paso a paso a la
introduccidn de datos para distintas aplicaciones, tales como aceleracion, desaceleracion y

velocidad.

Esta herramienta calcula todos los parametros de control del motor y optimiza los
lazos de control para las corrientes, la velocidad y la posicion. Toda vez que se proceda con
el arranque [online] de la unidad que se realiza a través de la barra de herramienta del
programa mostrada en la figura 5.3, se presiona en el simbolo {8} que se refiere a la
funcion “Switch to online mode”. Luego se selecciona la unidad que se desea arrancar,
seguidamente se abrird el contexto de mend y es donde se escoge el siguiente comando
Ilamado [Startup] / [Startup].
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La siguiente herramienta de la funcion Startup es la opcion Manual Operation que
es usada para el control manual de la unidad desde la PC. Para lograr el acceso a este
control manual se selecciona el dispositivo que va a controlarse, a continuacion se abre el
menu de dicha opcidn y a su vez una ventana para un nuevo proyecto, acto seguido se
selecciona el comando {Activate manual operation} y es en este punto donde se introduce
el valor de ajuste para la velocidad. Cabe destacar la importancia que tiene el sentido de
funcionamiento del eje que va a escogerse bien sea derecho o izquierdo.

De igual manera se seleccionan los siguientes modos de funcionamiento para la
velocidad: velocidad rapida, velocidad de deformacion o variables. Para el inicio de la
operacion manual, es necesario que se presione {Start}. En la seccion derecha de la ventana
se muestran los valores reales de los siguientes parametros: estado, entradas y salidas

binarias, aceleracion y corriente de salida.

5.1.3.2 FUNCION PARAMETER SETTING

Otra funcién importante es la de ajuste de pardmetros ya que proporciona la
informacion sobre la gestion de parametros del dispositivo en forma de esquema de &rbol,
esta funcion tiene opcion de leer y cambiar el pardmetro de la unidad de ingenieria
individual, también compara los parametros de dos dispositivos entre si; o entre una copia
de seguridad y un dispositivo, otras opciones incluidas son: la basqueda pardmetros de un
dispositivo asi como la documentacion de dichos parametros y la creacion de puntos de

vista individuales de un grupo de parametros de la misma unidad de ingenieria.

El arbol de pardmetros es solo una vista de todos los parametros de la unidad de
ingenieria que se agrupan en carpetas. Esta herramienta puede abrir dichas carpetas y
dependiendo del caso leerd o cambiara los parametros individuales del dispositivo.
Utilizando el menu contextual o la barra de herramientas, pueden administrarse los

parametros del dispositivo de la siguiente manera: La comparacion de parametros del
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dispositivo, la busqueda de pardmetros, creacién e impresién de documentos de los
parametros del dispositivo, agrupacién de los parametros en un arbol nuevo parametro para

crear puntos de vista individuales.

La figura 5.7 muestra la barra de herramientas para la gestion de parametros de la
unidad, los primeros seis (6) iconos estan directamente vinculados con pardmetros de arbol
como se enuncia a continuacion: el icono {1} (New tree) crea un nuevo arbol, el {2} (Save

parameter tree) guarda un arbol de pardmetro creado individualmente, el {3} (Open

parameter tree) sirve para crear un arbol de parametro, mientras que el {4}

(Open standard parameter tree) permite abrir un parametro de arbol

Eﬁ'- estandar de SEW EURODRIVE, el {5} (Search...) busca los pardmetros
3}

] de arbol existentes y el icono {6} (Add empty tree) agrega un arbol vacio

— . L L,
{ para ingresar en éste informacion nueva.

M| —

o Por otra parte los siguientes iconos hacen referencia a nodos,

' — {7} lineas y ventanas como se especifica a continuacion: el icono {7} (Add

— {8 node) agrega un nodo mientras que el {8} (Delete node) elimina un nodo.
- — 1 Los iconos siguientes {9} (Add line) y {10} (Delete line) agregan y
—— q10y | eliminan una linea respectivamente. Para cerrar todas las ventanas se
ST presiona el icono {11} (Close all windows) y para mostrar una ventana se
@_ a2 | selecciona el {12} (Show window) y por ultimo el modo de edicion se

J— 13

encuentra en la opcién {13} (Edit mode).

Figura 5.7 Barra de herramientas de la funcién “Parameter Tree”.

Para leer o cambiar los parametros de la unidad es necesario trabajar en una vista
adecuada como lo es la vista de proyecto o la vista de red, pudiendo seleccionarse en la
barra de herramienta de MOVITOOLS® MotionStudio como se refleja en la figura 5.3, el

modo de comunicacion en {8} “Switch to online mode” si se prefiere leer o cambiar los
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parametros directamente en la unidad, o por el contrario se selecciona {9} “Switch to

offline mode” para leer o cambiar los parametros en el proyecto.

5.1.3.3 FUNCION DIAGNOSTICS AND VISUALIZATION

e SCOPE: Se utiliza para ejecutar diagndsticos en los valores de proceso por la
grabacion en tiempo real (programa de osciloscopio).

e APPLICATION BUILDER: editor para crear la siguiente aplicacion:
visualizaciones especificas del usuario, aplicaciones especificas de diagnostico.

e SHELL.: Superior a nivel de herramienta que contiene las siguientes funciones en
una interfaz: parametrizacion, puesta en marcha. Para utilizar seleccionar la unidad
que se va a arrancar con {Shell}.

e BUS MONITOR: Es una herramienta destinada al funcionamiento de diagndstico
sobre la comunicacion entre el bus de campo y la unidad (modo monitor), para
especificar puntos de ajuste para la unidad de forma independiente desde el
controlador (modo de control), y un requisito previo para las herramientas es una

comunicacion serie entre el PC y la unidad.

5.1.3.4 FUNCION TECHNOLOGY EDITORS

e MOTION TECHNOLOGY EDITOR: Es un editor de las siguientes funciones:
Startup, parameterization, control y tecnologia de visualizacion de funciones donde
esta Gltima comprende el funcionamiento sincrono interno, leva electrénica y
MOVITOOLS® médulo de la aplicacion.

5.1.3.5 FUNCION PROGRAMMING

e PLC EDITOR: Es un editor compatible con la norma IEC-61131-3, con una

amplia coleccion de programacion que incluye: el moédulo de funcion y las
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funciones de la tecnologia, apoyado en combinaciéon con unidad MOVIDRIVE B®
para MOVI-PLC.

e IPOSP“®: Es un sistema de posicionamiento y control secuencial utilizado por
MOVITOOLS® MotionStudio, el cual puede programarse con un lenguaje de

programacion de alto nivel (Compiler) o de bajo nivel (Assembler).

5.1.3.6 FUNCION ONLINE UNIT STATUS

El estado de la unidad en linea que ofrece un método de diagndstico sencillo,
también le da la siguiente informacion sobre la unidad:
e Direccion de la estacion.
e Bus utilizado para la comunicacion de la estacion.
e Designacion del tipo de unidad.
e Firma de la unidad.

e Estado de la unidad en linea (por ejemplo, activar, etc.)

Para colocar en funcionamiento la herramienta “Online unit status” debe cambiarse
a la modalidad en linea, luego se selecciona la unidad para que el estado en linea se
muestre, en seguida se abrira el mend contextual y se selecciona el comando [Display
online unit status], o en su defecto usar el raton para arrastrar la unidad al comando "Online

unit status"

5.1.4 IPOSPIUs®

Es un sistema de control secuencial y de posicionamiento integrado el cual permite
realizar distintas tareas de forma simultanea o autdnoma, asi como también la ejecucion de
un programa de usuario independientemente de cualquier realimentacion de encoder o del
modo del control seleccionado. En combinacién con la realimentacion del encoder, el

plus®

control de posicionamiento de IPOS ofrece una funcién de posicionamiento punto a
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punto de gran rendimiento siendo posible poner en marcha el variador, acceder los

parametros y editar las variables utilizando MOVITOOLS® MotionStudio o el teclado [12].

5.1.4.1 CARACTERISTICAS DE IPOSP"s®

Las principales caracteristicas de este sistema de control secuencial vy
posicionamiento se enuncian a continuacion:

e Opciones de control completas y faciles de utilizar para el variador MOVIDRIVE®
con variables/parametros de sistema.

e Dos entradas Touch Probe, son entradas rapidas definidas en IPOSP"S: D102
(entrada con capacidad de interrupcion) y DI03. Cuando se produce un evento en
estas entradas, la posicion real del accionamiento se copia en la variable de sistema
asociada.

e Posibilidad de acceso a las opciones disponibles (tarjeta de ampliacién de
terminales, interfaces de bus de campo, tarjeta sincronismo, teclado).

e Opciones de comunicacién a través de interfaces SBus, RS-485, RS-232 y bus de
campo.

e Opciones de busqueda punto cero con ocho tipos de basquedas de referencia.

e Control anticipativo para bucles de control de posicion, velocidad y par; con un
error de seguimiento minimo.

e Posicionamiento por tabla con hasta 128 posiciones.

e Posibilidad de cambiar la posicion de destino, la velocidad de desplazamiento, la
rampa de posicionamiento y el par mientras se esta realizando el movimiento.

e Funciones de estado y vigilancia: vigilancia de errores de seguimiento, sefial de
posicion, interruptores de fin de carrera de software y hardware.

e Posibilidad de posicionamiento infinito (funcion modulo).

e Funcion de invalidacién para ajustar la velocidad de forma infinitamente variable

del 0% al 150% (por ejemplo para la puesta en marcha).
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e Continuacion del programa de usuario aun en caso de fallo de funcionamiento

(Ilamada de interrupcion en caso de fallo de un dispositivo).

5.1.4.2 PROGRAMA SECUENCIAL DE IPOSP"s®

El programa secuencial permite ejecutar un programa con funciones de control
independientemente de la retroalimentacion del encoder y del modo de control
seleccionado. No es necesario hacer un ajuste en el modo de funcionamiento de &IPOS
durante la puesta en marcha. En el programa de usuario no se lleva a cabo ningln
posicionamiento y se pueden implementar funciones que reduzcan la carga de trabajo del
PLC.

5.1.4.3 PROGRAMA DE POSICIONAMIENTO DE IPOSP"*®

Este programa permite ejecutar un programa con tareas de posicionamiento y solo
se ejecuta con retroalimentacion del encoder y con el modo de control &IPOS
seleccionado. Debe ajustarse el modo de funcionamiento &IPOS durante la puesta en
marcha y contener un comando “GO”, de lo contrario, el accionamiento no se movera.

También es posible implementar funciones de control en el programa de posicionamiento.

5.1.5 COMUNICACION

La comunicacion del software modular con el resto del sistema (servo drive y
servomotor) es imprescindible para lograr el funcionamiento; puesto que todos los
parametros se introducen por el PC y luego son enviados al servo drive. A continuacion se
presenta una tabla que contiene las vias de comunicacion directas que posee el software y

las unidades con las cuales es compatible cada interfaz de comunicacion [11].
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Tabla V.11 Comunicacion éptima para una variedad de métodos

Todas las unidades de la serie MOVIDRIVE inversor, convertidor de
frecuencia MOVITRAC 07, entrada de bus de campo UFX y MFX / MQX

distribuidores de campo a través de convertidores de interfaz diferente.

Conexion Serial
(RS-232C, RS-485)

Todas las unidades de la serie MOVIDRIVE inversor, con opcion

ETHERNET
ETHERNET.
Todas las unidades de la serie MOVIDRIVE inversor, con opcion
PROFIBUS PROFIBUS, convertidor de frecuencia MOVITRAC 07 a través de
entrada UFP11A Fieldbus y MFP / MQP distribuidores de campo.
CAN Todas las unidades de la serie MOVIDRIVE inversor, convertidor de

frecuencia MOVITRAC 07 a través de USB-CAN convertidor de interfaz.

Fuente: Manual MOVITOOLS® MotionStudio.

5.1.5.1 CONFIGURACION DE COMUNICACION SERIAL CON USB11A

La configuracion de la comunicacion serial se hace a traves del simbolo “Configure
communication plugs” ubicado la barra de herramientas como se ilustra en la figura 5.2.,
luego se escoge la comunicacion, en este caso comunicacion serial (RS-485) la cual es la
primera de la lista de comunicaciones y asi queda activado para el primer canal de
comunicacion, se presiona el boton “Edit” donde estdn dos pestafias llamadas “Basic
setting” y “Extended setting” las cuales se ajustan de acuerdo a lo requerido y se explican

en las tablas que siguen a continuacion:
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Tabla V.11l “Basic Setting”

Si no hay un wvalor introducido aqui, SEW
. Communication Server utiliza el primer puerto
Puerto serie conectado al . .
Puerto COM . disponible.
adaptador de interfaz. . . i
Un adaptador de interfaz USB se indica mediante la
adicion de "(USB)".

Posibles valores: 9.6 kBits/s, 57.6 kBits/s y AUTO
(Configuracion determinada).

Si ajusta "AUTQ", las unidades son escaneados con
las dos velocidades de transmision en la sucesion.
Establecer el wvalor inicial para la deteccion
automatica de velocidad de transmisién en
[Configuracién] / [Opciones] / [Comunicacidn].

Transmision de velocidad
con la que el PC
Velocidad de conectado comunica con
transmision launidad en lared a
través del canal de
comunicacion.

Fuente: Manual MOVITOOLS® MotionStudio.

Tabla V.1V “Extended Setting”

Parametros de , Utilizado para la transferencia de un solo
Telegrama con un solo parametro , .
Telegrama parametro de una unidad.
Telegrama . , Utilizada para transferir el conjunto completo
. Telegrama con varios parametros ) .
Multibyte de pardmetro de una unidad.

Configuracion  determinada: 100 ms

El tiempo de espera en [ms] que el
P P [ms] q (Parametros de telegrama) y 350 ms

Tiempo de maestro espera una respuesta de un . i
, ) (Telegrama Multibyte). Aumentar el valor, si

espera esclavo después de enviada una .
solicitud no todas las unidades son detectadas durante el

andlisis de la red.

NUmero de reintentos después de

Reintentos .
que el tiempo de espera se superado

Configuracion determinada: 3

Fuente: Manual MOVITOOLS® MotionStudio.
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5.1.6 PRIMEROS PASOS

La figura siguiente 5.8 ilustra los pasos para configurar las unidades con las
herramientas de MOVITOOLS® MotionStudio.

(
Paso 1:
Creacion de un proyecto
L y lared
(
Paso 2:
Configuracion de la
| canal de comunicacién

Paso 3:
Elescaneo de lared
(exploracion de la unidad)

"

Paso 4:
Configuracion de la conexion
de modo a “online"

"

,

Llamar Herramientas a traves de
Paso 5: la pagina principal
Configuracion de las unidades | B
utilizando herramientas [ Llamar a traves de menu de
contexto

"

Paso 6:
Almacenamiento de parametros de
unidad en cambio Online

via via
gestion de proyectos gestion de datos

—_—

Figura 5.8 Diagrama de bloques de primeros pasos.
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5.2 SOFTWARE HMI-BUILDER

Los Requerimientos en los modernos entornos industriales estdn aumentando
constantemente y las tareas del operador de maquinas o en las lineas de produccién son
cada vez mas complejas e implican una mayor responsabilidad. EI operador debe ser capaz
de obtener informacion sobre el estado actual de forma rapida y facilmente, y ser capaz de

influir en el funcionamiento de la maquina inmediatamente.

Las funciones de los sistemas de control también estan aumentando y son cada vez
mas avanzadas, lo que permite procesos mas complicados para ser controlados de manera
eficiente. Los terminales de usuario hacen que la comunicacion hombre-maquina sea

sencillay segura, incluso para los procesos de produccion mas avanzados.

Los terminales de usuario han sido desarrollados para cumplir con los requisitos
para la comunicacién hombre-maquina, el control o monitoreo de aplicaciones diferentes en
las industrias de manufactura y de procesos. Simplifican el trabajo del operador, ya que se

puede adaptar facilmente al medio ambiente de trabajo.

Los proyectos pueden ser construidos en forma de arbol, de mends o secuencias en
la terminal. Una jerarquia de menus se compone de un mend principal (con una vision
general, por ejemplo) y una serie de submenus con informacion mas detallada sobre el area
en cuestion. El operador normalmente se selecciona el mend que se muestra. Los menus de

los terminales de operador se llaman bloques.

En la figura 5.9 se muestra en diagrama de bloques del menu y los submends que
conforman el software HMI-BUILDER.
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-H-H-’"‘-\H
| . | | | | | | Inverter |
Recipe Maotor status Temperature status

Figura 5. 9 Diagrama de bloque de del menu y submenus del software.

Una secuencia también se basa en un menu principal, desde el cual el operador
selecciona una secuencia que muestra los bloques en un orden predeterminado, como se
ilustra en la figura 5.10. El programa del controlador se utiliza generalmente para controlar

la visualizacién de bloque.

Main menu

.

Step 1 | Settings I
Step 2
Step 3
Step 4

End of program

1

Y

Figura 5.10 Diagrama de bloque de del mena y submenus del software.
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Las funciones de los terminales de usuario posibilitan la presentacion gréfica y

alfanumérica del proceso, ademas de estas estan disponibles las siguientes funciones:

Manejo de alarmas
Impresion
Tendencias
Gestion de recetas

Control de tiempo

Las funciones son no sélo de manejo sencillo, sino que a la vez ofrecen ventajas de

ahorro respecto a soluciones tradicionales como interruptores, lamparas piloto, relés de

temporizacién, contador de preselecciones y relojes conmutadores de semanas. El terminal

de usuario integra ademas funciones que permiten un mejor aprovechamiento de la

electronica de accionamiento [9].

5.2.1 TRANSMISION DE UN PROYECTO CON UN PC Y HMI-BUILDER

Para que el procedimiento de la puesta en marcha del terminal de usuario mediante

un PC sea efectivo, serd necesario el software HMI-BUILDER. Es esencial iniciar dicho

programa, en la barra de herramientas debera elegirse el campo de seleccion {Settings} y a

su vez el campo {Menu language} tal como se hace referencia en la figura 5.11.

[EZ HMI Builder
| File ‘iew | Settings Help

REERSY  Menu language  (ERIESHR 4 VRIS

Jlg__TEH, Graphic editor... i r
Projekt-Manager x

Figura 5.11 Opcion {Settings} de la barra de herramientas del software HMI-BUILDER.

A continuacion se abrira una ventana emergente donde se tiene la opcion de elegir el

idioma deseado como se muestra en la figura 5.12.
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Choose Menu Language B

French
German
Italian
Spanish
Swedish

Cancel

i

Figura 5.12 Submenu emergente de idiomas del software HMI-BUILDER.

Por consiguiente se procede a abrir el archivo que se haya escogido para ser
ejecutado en el terminal de usuario, esto se logra seleccionando en la barra de herramientas

del software HMI-BUILDER la opcion {File} seguidamente de la opcion {Open} tal como
se ilustra en la figura 5.13.

B2 HMI Builder
File ‘“iew Settings Help
[ New Ctrl+N & 98|

Update DOP11A Drivers From "_ *

Update DOP11E Drivers From »

Print setup...

Figura 5.13 Opcion {File} de la barra de herramientas del software HMI-BUILDER.

Una vez elegido el proyecto a desplegar, se procede a la seleccion del campo
{Transfer} para la transferencia de los datos, luego se selecciona {Communication
properties} como lo muestra la figura 5.14.

Project | Transfer ‘Window Help
=k 9 M & Project

Communication Properties. ..
Export Project Transfer File... k
Update Operator Terminal System Program

1l
Figura 5.14 Opcion {Transfer} de la barra de herramientas del software HMI-BUILDER.
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En este sentido aparecerd una ventana referente a la opcidon mencionada
anteriormente como lo ilustra la figura 5.15, donde debera seleccionarse la conexion de
comunicacion {Use TCP/IP transfer} puesto que la transferencia de los datos se realizara
mediante del cable convertidor PCC11A mediante el convertidor UWS11A. Los campos
de ajuste de datos son los siguientes:

e Puesto de comunicacion del PC.
e Velocidad de transmision de datos. (por defecto 152000).
e Tiempo de espera (seleccion libre, por defecto 10000 ms).

e Numeros de reintentos en caso de fallos en la comunicacion (por defecto 2).

Communication Properties ‘ &J

@ Usze TCPAP transfer
1 Use zenal transfer
1 Use modem transfer
COk1
57600
Timeout [msz): 10000
&
Speed set manually
Parity
31 None Stopbits
Even D atabits ®
Oad 9) 3 2
Figura 5.15 Submenu emergente de las propiedades de comunicacion del software HMI-
BUILDER.

Al presionar el campo {OK}, aparecera otra ventana mostrada en la figura 5.16 la
cual ilustra las funciones que se encuentran activas por defecto y que deberan permanecer

asi estas funciones son:

e Verificar el proyecto al enviar.

e Enviar proyecto completo.

97



FRCULTRD
bE

CAPITULOV, “SOFTWARE” é INGERIERIA

e Cambio automatico de RUN/TRANSFER terminal.

e Comprobar version del terminal.

Tras pulsar el boton {Send} se llevara a cabo la descarga de los datos y los
siguientes pasos en forma consecutiva:
e Conmutacion del terminal de usuario al modo de transmision (TRANSFER).
e Transmision de los drivers de comunicacion para convertidores y PLCs.
e Transferencia de datos del proyecto.

e Conmutacion del terminal de usuario al modo RUN.

Cabe destacar que la pantalla del terminar de usuario muestra cada paso en el
momento de la trasmision y al finalizar la transmision es posible abandonar la ventana de
dialogo mediante el boton {Exit} y puede cerrarse el software HMI-BUILDER.

Transferencia de pror

i

Porcentaje completado: oz
| |
Recuenta de bytes [KB): 0
Tiempo tranzcumdo: Werificar
E stado: Farada
Infarmacian:
Reintentos: 0
Werzion del terminal:
Werificar proyecto al enviar Cambio automatico de RUM/TRANSFER terminal
Enviar proyecta completa Comprobar verzidn del terminal
Opciones de envio parcial Eliminar
Blaques [ D atos de gréficos de tiempa
Minguno [7] Datos de receta
@ Todos
De: 0 ] Descargar controlador
o ) Nunca

Alarmas Biblioteca de Siempre

Data loggers menzajes multilinglie @ Automatico

Simbalas Configuracion -

Canales de tiempo Teclaz de funcidn

LEDs Contraseﬁ_as D efinir reloj del terminal

Macroz Intercambio de datos [ Forzar eliminacion de

Fuentes archiva en teminal

Figura 5.16 Submenu emergente de la transferencia de datos del software HMI-BUILDER.
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CAPITULO VI
EXPERIENCIAS PRACTICAS

6.1 EXPERIENCIA PRACTICA N° 1: “Familiarizacion con el hardware y el software
MOVITOOLS® MotionStudio”

En esta experiencia practica se realizard una identificacion de los dispositivos que
van a utilizarse en las siguientes experiencias, asi como la verificacion de las conexiones y

una introduccidn al software haciendo énfasis en las herramientas de mayor uso.

OBJETIVOS

1. Identificar cada uno de los componentes.

2. Verificar las conexiones de los equipos.

3. Introducir los conceptos basicos para el uso del software MOVITOOLS® MotionStudio.
4. ldentificar funciones de mayor importancia y uso.

5. Despeje de fallas.

PROCEDIMIENTO

1. Identificacion de cada uno de los dispositivos a utilizar.

1.1 Servomotor, Variador de frecuencia.

Modelo: . Potencia: HP.
Tension: V. Velocidad: RPM.
Corriente: A.

Torque: Nm.
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MDX60 B 0011 - 5 A 3 -4 00

I— Version

Cuadrantes

Tipo de
conexion

Supresion de
interferencias
por parte de red

Tension de
conexion

Potencia de motor
recomendada

Version B

Serie

MOVIDRIVE® MDX_B

00 = Esténdar Identifique el modelo

0T = Tecnologica d el

XX = Modelo especial variador de

frecuencia a utilizar.
4 = 4Q (con freno chopper)

3 = frifasica

B = Supresion de interferencias
clase B (categoria C1)

A = Supresion de interferencias
clase A (categoria C2)

0 = Sin supresion de interferencias

9=2380..500V
2=200..230V

0011 =1,1kW

60 = no dispone de opciones
61 = dispone de opciones

1.2 Tarjeta opcional DER11B.

Permite la realimentacidn en el sistema, con el fin de obtener la posicion del eje del

servomotor en todo momento para poder controlarlo. El resolver rotativo envia dos sefiales

sinusoidales, analizando la amplitud se conocera la posicion, mientras que al examinar el

desfasaje se puede conocer la direccidn. La vista frontal se muestra en la figura 6.1.1.

o

Vista frontal Descripcion Borna Funcion
DER11B
X14: Entrada de encoder externo o X141 (cos) Sefial canal A (K1)
DER11B salida de simulacién de encoder X14:2 (sen) Sefial canal B (K2)
incremental X14:3 Sefial canal C (K0)
X1a:4 DATA+
9y Conexidn — pagina 69 hasta X14:5/6 Reservado
<l pagina 72 X147 Conmutacion
Rl . X14:8 Potencial de referencia DGND
o ® X14:9 (cos—) Sefial canal A (K1)
Numero de impulsos de la X14:10 (sen—) Sefial canal B (K2)

X156
——
ey ®)

o

59240AXX

simulacion del encoderincremental: | X14:11 Seifial canal C (KO)
siempre 1024 impulsos por giro X14:12 DATA-
X14:13/14 Reservado
X14:15 +12 Ve (carga max. 650 mAcc)
X15: Entrada resolver X151 sen+ (52)
X15:2 cos+ (S1)
X15:3 Ref.+ (R1)
X15:4 N.C.
X15:5 Potencial de referencia TF/TH/KTY-
X15:6 sin—(S4)
X15:7 cos— (S3)
X15:8 Ref— (R2)
X15:9 Conexion TFTH/KTY+

Figura 6.1.1 Tarjeta Opcional DER11B.
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1.3 Interfaz de comunicacion USB11A.

El adaptador de interfaz de USB11A que se muestra en la figura 6.1.2, es un
dispositivo de comunicacion compatible con USB 1.1 y USB 2.0. Posee un grado de
proteccion 1P20. La comunicacion entre el variador de frecuencia y la PC es posible gracias

a este adaptador.

Figura 6.1.2 Interfaz USB11A.

1.4 Médulo de Sefiales Analdgicas y Digitales.

Este modulo tiene la finalidad dar una sefial de habilitacién binaria con
caracteristicas de arranque ya establecidas por el variador, pudiendo ser los valores de
fabrica o valores modificables por el usuario previo al uso de las entradas digitales, por
ejemplo la rampa de aceleracion y desaceleracion; asi como la velocidad a la que trabajara
el motor. Adicionalmente posee un potenciémetro el cual permite variar la velocidad

manualmente a traves de una sefial analogica que vade 0 Va10 V.

2. Verificacién de las conexiones.

La conexion de alimentacion del servomotor con el variador de frecuencia se hace a
través de tres (3) cables de cobre TTU 12 AWG 75 °C 600 V, que salen de los bornes ‘U V
W’ de la caja de conexion del servomotor y van al variador de frecuencia MOVIDRIVE®
MDX61B conectados directamente a la bornera X2 ‘4/U 5/V 6/W’ respectivamente.

La alimentacion trifasica del variador de frecuencia proviene de la red eléctrica
comercial, pasando por un interruptor termo-magnético de 3 polos para la proteccion por
sobre corriente. El suministro de energia de la red hacia el variador es a traves del terminal
X1: ‘L1 L2 L3’. Adicionalmente tiene un borne electrénico con contactos de seguridad para
la parada segura ubicada en el terminal X17 del variador. En la figura 6.1.3 se presenta el

esquema de conexiones de los equipos basicos referente a la etapa de potencia, donde se
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muestra la red eléctrica comercial conectada al variador de frecuencia y a su vez la

alimentacidn de este ultimo al servomotor.

L1
L2
L3
PE —*

J [ F11/F12/F13

[

I

Il i
K11 |

(AC3) !

[

|
I
|
I
|
I
|
1L 1112 13

Opcidn filtros iy
de anlraclja NF... Cunfaxu:!ndel i
L1 2" L3 circuito H
I ) intermedio” |
—I—i—i—i—l—l—l— e
L1 L2 L3 -U, +U, PE
X1 X4:

Etapa de potencia

X2: X3:
uovow +R -R PE

— Apartado "Conexion de
resistencia de frenado
BW.../ BW..-T /BW...-P"

Figura 6.1.3 Esquema bésico de conexiones.

Se puede resumir en la figura 6.1.4 que se presenta a continuacién; un diagrama de
conexiones; con la comunicacion basica de los dispositivos necesarios para el
funcionamiento del sistema servomotor-servo y driver, donde igualmente se observan los
elementos necesarios para una comunicacion efectiva y que funciona a través de los

parametros introducidos mediante el software requerido.

MOVIDRIVE® MDXG0/618

PC COM 14

USB11A '

o

SERVOAOTOR

Figura 6.1.4 Esquema bésico de conexiones SERVOMOTOR-MDX61B-USB11A-PC.
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3. Introduccién de los conceptos basico para el uso del software MOVITOOLS®
MotionStudio

3.1 Iniciar el software MOVITOOLS® MotionStudio

Al iniciar el programa, aparecera una ventana de bienvenida en la que debera
escogerse “New Proyect”, como lo muestra la figura 6.1.5. El siguiente paso es dar nombre
al proyecto y ubicarlo en una carpeta de destino.

o e R
SEW

MOVITOOLS®

MOTION STUDIO

D
GF " Open project Delete fist

’ no— o, Cancel

Figura 6.1.5 Pantalla de bienvenida.

3.2 Seleccion del puerto de comunicacion

En este paso debera seleccionarse en la barra de herramientas principal de la figura
6.1.6 el icono identificado como “Configure communication connections” para establecer el
modo de comunicacion (Serial) entre el variador de frecuenciay la PC.

-2 MOVITOOLS ®-MotionStudic - [Introducci

Project Edit Metwork View Plugin  Settings  Window  Help

Oe-E & 1} | [+ Scan
Project | Network I Tool start page
@y Introduccion l_.—lConfigure communication connections

[ Create new project

Figura 6.1.6 Seleccidn de la comunicacién.
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Es aqui en la figura 6.1.7 donde se procede a seleccionar el canal de comunicacion

entre la PC y el variador de frecuencia.

Configure communication ccnnecl_ ﬂ
W Activate
Senial | COM port: 3 (USB), Baud rate: AUTO
i —
Serial
[ Activate
:‘ ’_
,—_| [ Activate
MOVITODLSS-MotionStudio [ 0K ] [ Cancel ]

Figura 6.1.7 Seleccién del canal de comunicacion.

Una vez seleccionado el tipo de comunicacion se inicia el escaneo de los

dispositivos conectados como lo muestra la figura 6.1.8.

“5) MOVITOOLSE-MotionStudio -
Project Edit Metwork View  Plugin  Settings Window  Help

- B0 & E ) X |[C# Scan | 4 Bl

Project / Netwaork a Tool start page

.; Introduccion

l.- Start network scan (F5)

Figura 6.1.8 Escaneo de los dispositivos conectados.

3.3 Identificacion del dispositivo conectado.
Aparecera en el area donde se visualizan los proyectos (nuevo y/o existentes) un
dispositivo denominado “default”, sobre este debera hacerse un (1) click con el botédn

derecho para seleccionar dentro del listado la opcion “Properties” como en la figura 6.1.9.
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¥ T Network
- Serial (com 3

g J0- et

T%)

Comparison (Online)
Startup

Application modules
Programming
Technology editors

Diagnostics

ApplicationBuilder

Automotive

Show online unit status
Configure device..,

Manage unit parameter set

X BE=

Remove

r v v v v v ¥

»

[ onn: |

Properties...

]
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Figura 6.1.9 Propiedades del dispositivo conectado.

Se requiere colocar el nombre de la unidad conectada comprobando que los datos

que se muestran en la figura 6.1.10 sean los datos reales del dispositivo.

Signature:
Luis type:

Firmware of basic unit:

C ion link:

Change the name of the unit (if required):

MOVIDRIVE® B

IMnmdrive'I

|MDXE1B0015-243

[1822 091612

|Serial (COM 3 USE)

Movidrive1

The signature is derived from the unit name:

IMovidrive1

¥ Accept signature in u

MOVITOOLS=-MotionStudio

[

0K

W o

Figura 6.1.10 Identificacion del dispositivo conectado.

3.4 Configuracion de los dispositivos conectados.

Para la configuracion de todos los dispositivos, debera seleccionarse con un (1)

click derecho sobre la opcion Network y luego la opcidn “Configure all devices”. Como en

la figura 6.1.11:

Metwork scan (Total)

Configure all devices...

Communication...
Properties...

Expand tree
Collaps tree
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Figura 6.1.11 Configuracion de los dispositivos conectados.
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En la figura 6.1.12 se muestra el dispositivo conectado, debera seleccionarse para
descargar de la PC a la unidad seleccionada; los datos necesarios para la comunicacion,
luego debera presionar OK.

Download parameter sets (PC --> all uni E

Select the units for which you want to load data to the unit:

T Movidrivel

MOVITOOLS®-MotionStudio | ok P cancsl |y

Figura 6.1.12 Seleccion de la unidad para cargar datos.

Al instante, emergerd otra ventana que muestra en la figura 6.1.13 la descarga de
datos del dispositivo a la PC, cuando termine este proceso es necesario volver a seleccionar
el botdn OK.

) MOVIDRIVE® B
Upload (unit --= PC)
LLTILITT]]]
[ B Movidrivel

MOVITOOLSE-MetionStudio

Figura 6.1.13 Carga de datos.

Durante la transmision de los datos, en el display del variador de frecuencia pasara
del estado 1 (Sin habilitacion) al estado 8 (Ajuste de fabrica).
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3.5 Funcionamiento de la herramienta Startup

Para el correcto arranque del servomotor es necesario recurrir a la herramienta
Startup (Online), que se encuentra dentro del submenu del dispositivo conectado, para tener
acceso al menu principal, debera seleccionarse un (1) click derecho sobre la unidad
previamente identificada, dentro de la herramienta Startup se encuentra la opcion Startup

(Online) como se muestra en la figura 6.1.14.

E‘ Metwork : Comparison [Or’wlir‘nﬁ]u"Il l—J

= Hﬁj Startup r ‘ Data management (Cnline)
Application modules » ‘j Startup (Onling)
Programming 4 IEE Parameter tree (Onling)
Technology editers » |+#  Manual mede (Onling)
Diagnostics 4 <§' Manual mode PRO (Onling)
ApplicationBuilder y |™® Technology activation (Onling)
Automotive + |a@ Linear motor startup (Online)

S P Processcontroller (Onling)

Figura 6.1.14 Submena Startup del dispositivo seleccionado.

En este paso es donde se leen los valores del variador de frecuencia y son

transferidos al motor como en la figura 6.1.15:

)
(] Mt )

Figura 6.1.15 Startup del dispositivo seleccionado.
Una vez leido todos los datos, aparecerd una pantalla de la figura 6.1.16 donde

deberan verificarse los datos del variador de frecuencia asi como del servomotor conectado,

tal como aparecen en la pantalla siguiente y luego debera seleccionarse Startup Set 1.
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TR e

Parameter set 1 | Parameter Set 2 |

The inverter is currently operated with the following settings:

Basic Inverter Mator 1

Type MDXE1BO015-243 Type:  |DSEEM

Signature: Movidrivel R ated voltage: 230

Dperating mode 1; |SERYD Rated regquency/ 3000 rprm
speed.

Setpoint source:  |UMIPOLAFIX SETPT R ated power! ’71.55»&
current.

Contral source: | TERMINALS
IPOS: START
Output current: 7.3

Brake function O

Rated power: 1.50 ki ;;;U;:;EH
Variant STANDARD [

Source actual pos.: [MOTOR ENC. [415)

Options

Fieldbus: NONE
Extension: MNOME

Encoder. DER

Mains Supply

Maing wolkage: ,2207

Start-up Set 1 | Cancelar ‘

Figura 6.1.16 Datos del variador de frecuencia y del motor.

En la figura 6.1.17 se muestran las opciones de la puesta en marcha del servomotor,
el comando “Execute complete startup” se utiliza para la primera puesta en marcha del
motor o en caso de haberse producido grandes cambios como reemplazo del motor, del
encoder. La siguiente opcion “Execute parcial startup” se selecciona en caso de que se
desee hacer mas que ciertos ajustes como toma de corriente o de voltaje del motor, etc.

Select the command 'Execute complete start-up’ for the initial start-up of
the matar ar if there have been major changes (replacement af motar,
encader, etc.]

Select 'Execute partial start-up' if you would like to merely make certain
adjustments [maing or motor voltage, ete.),

Selection

@+ Execute complete start-up
" Execute partial start-up

" Dptimize speed controller

< Atras | Siguierte > Cancelar |

Figura 6.1.17 Seleccion del tipo de puesta en marcha del servomotor
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La configuracidn del tipo de variacion que se ejecutara sobre el motor se selecciona
en la ventana que emerge a continuacion en la figura 6.1.18, donde se elegira la variacion

vectorial en la opcion “Vector controller / Servo”.

o
Standard [V/)

® Wectar-controlled / Servo

(" Several identical mators: 1

cprie | Siguents > Cancelar |

Figura 6.1.18 Seleccion del tipo de variacion.

En el paso siguiente se procede de la figura 6.1.19 a escoger el tipo de motor con el
cual se va a trabajar, para todos los casos deberad seleccionarse la opcion ubicada en el
renglon de motor sincrénico “SEW motor (DS/DY/CM/CMD/CMP/CMS)”

Select Motor Type

ssynchronous motar
" SEW motor [IEC)
" SEW motor [DR)
¢ SEW matar [CSAMEMA)
" SEW motor (DZ/D)
" SEW mator (CT/CY/DRL)
" SEW matar HEC)
" Dther / non-SEW motor

synchronous molor

= SE motor (D7D /CMICHDACMIACIEE

<hids | Siguients> i \

Figura 6.1.19 Seleccion del tipo de motor.
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Basado en los datos de placa del servomotor se escoge: el modelo, la tension

nominal, la velocidad nominal, la tensién de operacion, y el tipo de sensor que posee
servomotor, como se muestra en la figura 6.1.20:

e A =

Motor type 1

Motor rated voltage vl 230 hd
Motor rated speed [rpm] 3000 2

Mains rated voltage v1 220
835 Response IF sensor SIGNAL N0 RESPONSE -
530 Sensor type 1 TF/TH 2

< Mrds Siguiente > Cancelar |

Figura 6.1.20 Introduccién de datos de placa del Servomotor.

En el desarrollo de este laboratorio se estara utilizando el variador para hacer el

control de la velocidad del servomotor, por lo que se seleccionara la opcién “Speed
control” de la figura 6.1.21:

Operating mode

" Paostioning with IPOS
" Use torque control

<arss | Siguente > Cancelar |

Figura 6.1.21 Seleccion de la aplicacion a utilizar.
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Otras caracteristicas del motor se muestran en la figura 6.1.22 como: rapidez, carga

de inercia, respaldo de la unidad, freno, la rampa mas corta requerida, la referencia de

control de tiempo, momento de inercia del motor y el nimero de ejes esclavos. Lo

recomendado es pulsar el boton “determine automatically” para colocar en estos renglones

los valores que sugiere el fabricante.

Stiffness

Load inertia [10=-4 kg
Drive

Brake

Shortest required ramp
Ext. control time ref.

J0 motor [10e-4 kg*

Number of slave axes

s e D =

o detemine automatically

[wATHEOT BAC~]

[wiTHOUT =]

&
msifio
w043

E—

<tiss [ Siguiente > |

Cancelar |

Figura 6.1.22 Caracteristicas de la opcion de control de velocidad.

En las siguientes tres (3) ventanas se muestran los parametros necesarios para el

control de la velocidad donde se recomienda aplicar la propuesta del fabricante

seleccionando el boton “Apply proposal” como en la figura 6.1.23.

Verscig [
[
E]
[MOTZREGEMMODE  [MOT & REGEN MODE =]

[=1 a1 Jua

[wa [uo

cpiin [ Sgiene s |

Cancelor

.........

_<ow [Tooienis] | oot |
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e R =
Fropozal Divrkosd s
_E_‘_'_;}:ix_qﬁ__ AET [ONIFOUFCSETPT -
[TERMINALS TAMNALS v
=1 i i
[=1 1 1
[a1 | n
[z |1 |
[=1 |1 |
te1 [T i
[zpm] 0 o
[rpml  [3000 3000
oR _ Jou =l
t=1 01 01
1 (s 078 (55
Ay popuzal |
s [Gomntes | Concelnr |

Figura 6.1.23 Parametros del Servomotor, control de velocidad y control de aceleracion.

Solo hace falta la descarga de todos los pardmetros seleccionados por lo que se
selecciona el boton “Download” de la figura 6.1.24 y luego el botén “Finalizar”. Una vez
culminado este proceso aparecerd un mensaje indicando que la carga de todos los datos se
realiz6 con éxito.

Download start-up parameters [

The caleulation of the start-up parameters is completed.

To download the calculated parsmeters to the inverter and
to complete the startup press the bulton <Finish>

To download the calculated parameters to the inverter
without complefing the start-up press the buttan

<Downloads
Download

< firés Cancelar
Figura 6.1.24 Descarga de los parametros para la puesta en marcha.

4, Herramientas y funciones de mayor importancia y uso.

4.1 Herramienta Startup

La herramienta Startup se compone de un submenu con funciones de gran utilidad e
importancia para el manejo de la puesta en marcha del servomotor como lo muestra la
figura 6.1.25.
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E‘ Network 9 - . R LJ
. "'j i Comparison (Onling)
= Serial (COM
PL | Startup 4 | Data management (Onling)
[ o
Application modules 4 J Startup (Online)
Programming 4 EE Parameter tree (Onling)
Technology editors » |+#  Manual mode (Onling)
Diagnostics » |+#  Manual mode PRO (Onling)
ApplicationBuilder y |=® Technology activation (Online)
Automotive » J Linear motor startup (Onling)
_ﬁ Processcontroller (Onling)
Show online unit status
By Assign configured unit...
[ Manage unit parameterset  » 3 - Table positioning via fig
H#ﬁ Tool for positioning tabl
»  Remove 1 Fimldln

Figura 6.1.25 Herramienta Startup.

4.1.1 Funcién Data management (Online)

Esta funcion permite la administracion de los datos en forma “Online” es decir; se
modifican los datos del sistema estando comunicado, para guardar los datos utilizando la
administracion de proyectos se selecciona un (1) click derecho en la seccion ubicada en la
parte superior del mddulo que se presenta en la figura 6.1.25. La administracion de
proyectos asegura el almacenamiento estructurado de los datos y permite la edicién

posterior de los parametros de la unidad en el modo fuera de linea.

4.1.2 Funcién Startup (Online)

Es una de las funciones mas importantes ya que es la encargada de colocar en
marcha al servomotor mediante la programacion del software MOVITOOLS® MotionStudio
seleccionando de los datos de placa y para el control de velocidad del mismo.

4.1.3 Funcién Parameter tree (Online)

Es otra funcion de gran importancia puesto que permite la modificacion de todos los
parametros de la unidad, para lograr el ajuste adecuado al proyecto que se desea poner en
marcha. En la figura 6.1.26 se muestra una serie de parametros modificables agrupados por

categorias, para realizar un control de velocidad especifico adaptado a cada necesidad, asi
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como también la visualizacion de entradas analdgicas y digitales, entre otras opciones que

ofrece esta funcion. La lista completa de parametros se muestra en los anexos.

- = e
B Tool start page BE Parameter tree [Movidrive (MDX51B0015-243)]
[0 |45 fTree [J MOVIDRIVESE i 1
O ollmeeeeee——
. |[= &8 MOVIDRIVESE parameters WRemptlupCW WD
@ |5 =) ATEXinformation
B =) Namepiate 131RemptildownCW  [slfzoo
& IPOS information 1R2RamptllupCCW  WIETT
R 1= Unit information
B3 0. Display valuss 133RamptildownCCW [sllzoo
E -4 1. Setpoints/ramp generators | | 134 Ramp t12 UP-DOWN. [s][10.00
=1 10. Setpoint selection
[ =/ 11. Arcloginput 1{0-10v) || 135 Spattern 12 o =
& -5 12 Analog inputs option 136 Stop ramp 113 5 X
— [B=] 13 Speed ramps 1 B
S = 14. Speed ramps 2 137 Emergency ramp 14 [s1[2.00
= (=] 15. Motor potentiometer func| | 135 g0 i
= it VFC i -
=] 18. Fced setpoints 1 =me =
g t.[=] 17. Foxed setpoints 2 139 Ramp menitaring 1 of -
B B-{E8 2. Controller parameters
E-E 3. Motor parameters
Vv [#-{E8 4. Reference signals
E-{E 5. Monitoring functions
B-{E3 6. Teminal assignment
E-E 7. Control functions
[ 8. Unit functions
B-{E 9. IPOS parameters
{8 Encoder slot option DEU

Figura 6.1.26 Lista para la visualizacion de los parametros.

4.1.4 Funcién Manual Mode.

Con esta funcién se puede lograr un control de velocidad virtual del equipo, debido
a que se logra pasar al estado H (Funcionamiento Manual) pudiendo variar la velocidad
desde el software en sentido horario y anti-horario.

En la pantalla principal se encuentra una serie de funciones de gran utilizacion,
especificamente en la opcion “Working with the unit” se ubican las de mayor importancia,
el arranque mas sencillo del servomotor se realiza a través de la funcion “Manual mode

(Online)” como lo muestra la figura 6.1.27.

e and create

mod
network Startup

Startup (Online):

- |Parameter tree (Online):
- Startup wizard to adjust the inverter to the %

Tool for editing and displaying all unit

Manage paramster motor and to optimize the control loop. parameters in a clearly arranged tree structure.
sets
a . Manual mode PRO (Online):
Manual mode (Online):
Working with the ‘!’ Tool for testing the drive after startup. SD’“’”“"‘DE“” T e (Gl {7 i e
unit rive after startup.
ey Bl |Processcontroller (Gnline):

Figura 6.1.27 Funcion Manual mode (Online)
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En este paso, el variador de frecuencia pasara a estado H (Funcionamiento manual)
y se abrird la ventana que contiene las funciones de manejo manual, es posible variar la
velocidad desde su valor minimo (0 RPM) y su valor méximo (3000 RPM), otra opcion es
ajustarle un valor minimo de velocidad en la casilla denominada como “Creep speed” asi
como el valor maximo en “Rapid speed”. Adicionalmente se escoge el sentido de giro

deseado (derecho/izquierdo) como se evidencia en la figura 6.1.28.

B BB oot atntpage ol Maral mode Povidrive| (MOOGEIRONS- 203
; Manual mode
v ol v |

a—— ]

Mo enabie
Foapet ot
Y
{0\ vaatte  ——
\ —e
/ \ / T\ Senssl goniien [TATTSR2
...... J 1
T ] 21 5

Mrimum \ 000,67

i 17
- Ske Swe
kit Binary outpits 2 5
DE0.0000
DOI.T7
T —T
Deactivale manual modes ol =

el

0 Sn AR ;N[raq.: ]
oW ."/.’ _h\\. oW | _-_H'\
()] -

Coontrolier inkitst || Stop || Siop Oupsteument[5] 0

Figura 6.1.28 Funcionamiento en Modo Manual.

4.2 Herramienta Application modules

Es en esta herramienta donde se encuentran las aplicaciones programadas de fabrica
mostradas en la figura 6.1.29 y son de gran utilidad para hacer demostraciones de la
variedad de funciones que puede desempefiar el servomotor controlado mediante un

variador de frecuencia.

B, | Network 2 Comparison (Online) l—J
Ef_ﬁ 3;”6& %ta\tup 3 “ [ﬁ _— :
‘ Application modules b ||=®  Absolute value positioning (Online)
Programming ¥ | Bus positioning (Online)
Technology editors b | Center winder (Onling)
Diagnostics b [T Crane control {Onling)
ApplicationBuilder » | #%& DriveSync for MOVIDRIVE (Onling)
Automotive | W Extended positioning via bus (Online)
BN #  Flying saw (Online)
Show online unit status & Modulo positioning (Onling)
g Assign configured unit.. % Remaining distance positioning via bus (Online)
W Manage unit parameterset  » FH  Table positioning (Onling)
X Remove Eﬂ Table positioning via fieldbus (Online)
Properties... =

Figura 6.1.29 Herramienta Application modules
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4.3 Herramienta Programming
Mediante esta herramienta es posible la elaboracion de diversas aplicaciones
mediante la programacion en dos tipos de lenguajes diferentes como lo es el lenguaje

Assembler y el Compiler mostrados en la figura 6.1.30.

E— )
E‘ Network 7 Comparison (Onling) ;J

B[] Senal coM 31
—‘ ; Processcontroller {

L4
@ 1POS Assembler (Online)

& 1POS Compiler (Online)
,_'ﬁ IPOS manual (Onling)

ApplicationBuilder
e
R 6 process data).

Show online unit status

Assign configured unit...
Manage unit parameter set 3 3 - Table positioning vi

H#ﬁ Tool for positioning
X Remove 1 T

Figura 6.1.30 Herramienta Programming.

Startup

Application modules

‘ Programming

Technology editors

* v v | v -

Diagnostics

=& =

4.4 Herramienta Technology editors

4.4.1 Motion Technology Editor

Es un editor que se muestra en la figura 6.1.31 contiene las siguientes funciones:
Startup, parameterization, control y tecnologia de visualizacion de funciones donde esta
dltima comprende el funcionamiento sincrono interno, leva electrénica y MOVITOOLS®
maédulo de la aplicacion.

E:‘ Hetwo : Comparison (Online) l—J
E‘% 3 Startup 3 ]
Application modules 4 B |Processcontroller (Onli
Programming 3
‘ Technology editors 3 l': Drive Startup for MOVIPLC (Online)
Diagnostics 4 |! Internal synchronous operation (Onling)
ApplicationBuilder » IE Meotion technology editor (Online)

Extended positioning v|
=4 Tool for expanded pos,
6 process data).

Automotive

Show online unit status
B Assign configured unit...

Manage unit parameter set  »

3 - Table positioning via fi
2% Tool for positioning tal
X Remove 1 o

Properties...

Figura 6.1.31 Herramienta Technology editors.

-----
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4.5 Herramienta Diagnostics

4.5.1 Application Builder
Editor para crear la siguiente aplicacion: visualizaciones especificas del usuario,

aplicaciones especificas de diagndstico.

4.5.2 Scope
Se utiliza para ejecutar diagndésticos en los valores de proceso por la grabacion en

tiempo real (programa de osciloscopio).

4.5.3 Bus Monitor

En la figura 6.1.32 se muestra la herramienta destinada al funcionamiento de
diagnostico sobre la comunicacion entre el bus de campo y la unidad (modo monitor), para
especificar puntos de ajuste para la unidad de forma independiente desde el controlador
(modo de control), y un requisito previo para las herramientas es una comunicacion serie

entre el PC y la unidad.

E‘ Network : Comparison (Onling) ;J
Serial {t
S h—" *E Startup 3
Application modules 3 ﬁ Processcantroller (
Programming 3
Technology editors 3
‘ Diagnostics r | ﬁ Application Builder (Onling)
ApplicationBuilder 3 ﬁ Scope (Online)
Automotive N g  Bus monitor (Onling)
m— i CANopen Configurator (Onling)
Show online unit status
By Assign configured unit...
[ Manage unit parameterset  » - Table positioning vi
H-’é Tool for positioning
M Remove Fialdb-
VLY

Figura 6.1.32 Herramienta Diagnostics.

5. Despeje de fallas.

Cuando las fallas son producidas por desconexiones de los dispositivos,
interrupciones y mal funcionamiento de los equipos el variador de frecuencia indica que ha

ocurrido una falla a continuacion se describiran los pasos para despejarla.
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Haga click derecho sobre la barra de estado del programa y seleccionar Reset Error

como muestra la figura 6.1.33:

e 2 SBPUNIL SO LNGIO!
| || =] 73. Brake function ‘ ‘ ‘ Display all units
{=] 74. Soeed skio function
Online unit stetus X Delete Supr
Address Bus Unit name Sianature Status Fault Delete all
Reset error
Reset all errors
onUnE || Adjust column width

Figura 6.1.33 Barra de estado del variador.

Luego seleccione Reset como se muestra en la figura 6.1.34 y se habré despejado la falla.

Address Bus Unit name: Signature Status Fault Reset
MDXE1B0015-2A3 Movidrive F23 Fault "Hardware limit switch hit"

[ onume ] Online urit status
Figura 6.1.34 Desteje de falla.
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6.2 EXPERIENCIA PRACTICA N° 2: “Parametrizacion y puesta en marcha del

servomotor”

En esta practica se realizara la identificacion de los parametros con los cuales se
puede llevar a cabo un control de velocidad deseado. Se arrancara el servomotor mediante
el funcionamiento en modo manual y adicionalmente haciendo uso del médulo de salidas
analdgico y digital. A través de los parametros correspondientes de modificaran las
velocidades prefijadas para hacer distintos ajustes. Por ultimo se visualizara el

funcionamiento de la herramienta SCOPE y se realizaran demostraciones de su uso.

OBJETIVOS

1. Identificar los parametros de mayor importancia.

2. Arrancar el servomotor usando el modo manual.

3. Arrancar el servomotor usando las sefiales analdgicas/digitales.
4. Modificar las velocidades prefijadas.
5

Visualizar la herramienta SCOPE.

PASOS PREVIOS
Creacion de un nuevo proyecto, configuracién del canal de comunicacion,
identificacion de los dispositivos, seleccion de los parametros para el control de velocidad,

descarga correcta de los datos. (Realizacion de Startup).

MATERIAL DE APOYO

e Esquema de conexiones de las sefiales.

e Descripcion de las funciones de terminales basicos de la unidad (etapa de control y
potencia).

e Apéndice B “MOVIDRIVE® MDX61B” y Apéndice D “Listado de fallos”.

119



FRCULTRD
DE

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é INGERMERIA

PROCEDIMIENTOS

1 Identificacion de los parametros de mayor importancia.

Para la visualizacion de los pardmetros que se utilizan con mayor frecuencia en el
control de la velocidad, es necesario acceder a la herramienta Startup y dirigirse a la
funcién Parameter tree. Otra opcion para lograr el acceso a esta opcién es a través de la
pantalla principal, en la opcion “Working with the unit”. A continuacion se muestran los

parametros contenidos en la opcidn Parameter tree:

1.1 Pardmetros 0. Visualizacion de valores

Dentro de estos parametros existe un sub menu donde su puede visualizar los puntos
de ajuste de la entrada analdgica, las entradas binarias basicas y opcionales, asi como las
salidas binarias opcionales como lo muestra la figura 6.2.1. Durante el funcionamiento del
sistema puede visualizarse en los parametros O las entradas y salidas binarias que se

encuentren activas.

0O ﬁ Tree % MOVIDRIVE®E parameters'\Display values\Binary inputs of basic unit
(2
2.|| =3 MOVIDRIVE®B parameters  » | 5ag Binary input DIOD [ [/Contraller inibit
& o [=| ATEX irformation
% -[=] Nameplate 031 Binary input DIO1 |:||CW / halt
/=] IPOS information : )
032 B t DIO2 v
- 1= Unit informaton inary inpu O |CC N/ halt
=123 0.. Display values 033 Binary input DIO3 |:| |Enab\e / stop

: 00. P I
k g o S{‘;ti:;i:;l::: 034 Binary input DI04 O |n1 1/n21
iz = 02. Analog sstpoints 035 Binary input DIOS [Jjm2/n22
u 03. Binary inputs of basig . .
i g 04. Binary inputs option 036 Binary input DID6 |:||N0 function
= =] 05. Binary outputs basic 037 Binary input DIOT [ ][N function
= = 08. Binary outputs option 01234567

El 07. Unit data 039 Binary inputs DI00..DIOT i

| ==t [ 08, Fault memory 0-4 EEE e

Figura 6.2.1 Parametros 0, 03. Binary input of basic.

1.2 Pardmetros 1: Punto de referencia / generador de rampa.
La entrada analdgica debe estar referenciada a la velocidad maxima del servomotor
con un equivalente a 10 V. Es por ello que en el submenld de los pardmetros 1

especificamente en 11.Analog input 1 (0-10V) tal como se muestra en la figura 6.2.2.
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B Tool start page  BE Parameter tree [Movidrivel (MDX61B0015-243)]
0 |f|[Tres =] MOVIDRIVE®E i Analog input 1(0-10V)
Q

%_ =43 MOVIDRIVESB parameters - 110 A1 Scaling |1.DD
@ & i = ATEXinformation
f - = Nameplate 111 Al Offset i1 o

= IPOS irformation 11241 Operatingmode [0V, reference maimum speed =]
a i-{=] Unit information

= 0.. Display values 113 Al Voltage offset V] |D.DD
I =] 00. Process values 114 Al1 Speed offset [reml [0

(=] 01. Status displays i |

IE =] 02. Anslog setpaints [ 115 Fitersetpoint — [ms] [5.00

Figura 6.2.2 Parametros 1, 11.Analog input 1 (0-10V).

En la opcidn 13. Speed ramp 1 se escogen los valores de la rampa de aceleracion y
desaceleracion de la entrada binaria D104, en sentido horario (positivo) y anti horario
(negativo), tal como se muestran en la figura 6.2.3. Se recomienda dejar con los valores de
fabrica el resto de los campos. Para programar de igual manera la entrada D105 se escogen

los parametros en la opcion siguiente, es decir; 14. Speed ramp 2.

0O [/S|[Tree [E5) MOVIDRIVE®B parameters\Setpoints/ramp generaf
— | O
Z =423 MOVIDRIVESE parameters 130 Ramp 11 up CW/ Ellz 00
= |z = ATEX irformation
% =) Nameplate 131 Ramp t11 down CW  [s]/2.00
= IPOS information 132 RamptilupCCW  [s1[Z00
o =/ Unit information
[-{E2 0. Display values 133 Ramp t11 down CCW [s]|2.00
: [—]@ 1.. Setpoints/ramp generstors 134 Ramp 112 UP=DOWN [s][10.00
El 10. Setpoint selection
i= =] 1. Analog input 1 {0-10V) 135 5 pattern 112 Off -
i -=] 12. Analog inputs option 136 Stop ramp 113 el "IDI}i
— % 13. Speed ramps 1 _
= /=] 14. Speed ramps 2 137 Emergency ramp t14  [s]/1.00
3 -[=] 15. Mator patentiometer func 138 Ramp limit VFC Nes -
-3 16. Fixed sstpaints 1
E i-I=] 17. Fixed setpoints 2 | 138 Ramp menitoring 1 Off -

Figura 6.2.3 Parametros 1, 13. Speed ramp 1

Para escoger la velocidad a la que debe girar el servomotor cuando se active la
entrada DI04 se hace a través de la opcidn 16. Fixed set points 1 tal como se muestra en la
figura 6.2.4, mientras que para escoger la velocidad a la que debe girar el servomotor

activando la entrada D105 es mediante la opcion 17. Fixed set points 2.

J-?l Tree % MOVIDRIVESE parameters\Setpoints/ramp generatory
[=]
2. ||| =428 MOVIDRIVE®E parsmeters 160 Internal setpointn11 [rpm] [1500.0
H /=] ATEXinformation
Nameplate 160 Internal setpoint n11 [%In] [75.0

IFOS information 161 Internal setpeint n12 [rpm] [750.0
Unit information

0.. Display values 161 Internal setpoint n12 [%In] [375

1.. Setpoints/ramp generators 162 Internal setpoint n13 [rpm] [1500.0
-=/ 10. Setpoint selection

=] 1. Analog input 1 {010V} 162 Internal setpoint n13 [%In] [75.0

YEER DD

0

Figura 6.2.4 Parametros 1, 16. Fixed set points 1
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1.3 Parametros 6: Asignacion de terminales.

En esta opcion se asignan las funciones que debe cumplir cada entrada binaria, para
el control analégico y digital deben estar las entradas binarias basicas como se muestran en
la figura 6.2.5. Las salidas binarias también son importantes definirlas ya que de ello

depende la alimentacion del modulo de salidas analdgico y digital a utilizar.

D ﬁ Tree % MOVIDRIVE®SE parameters'Terminal assignment\Binary inputs of b
7 |2
£ ||[5-&8 MOVIDRIVESB parameters  + | g0 Binary input DIOT [][CW / e =]
= |7 -{=| ATEX information
s .= Nameplate 601 Binary input DID2 [][CCW / hatt |
-[=| IPOS information . .
602 Bi t DIO3 -
- =) Unitinformation inary inpu I:‘ |Enab|e / stop J
EI@ 0.. Display values 603 Binary input DI04 |:||n11,-"n21 ﬂ
L /=] 00. Process values ) .
. =) 01, Status displays 604 Binary input DIDS I:Hn'IZ/nZZ j
[E EI 02. Analog setpoints 605 Binary input DIDG [ |N0 function ﬂ
& B 03. Binary inputs of basic ) . _
= EI 04. Binary inputs option 606 Binary input DIO7 [] |NU function j
= L=l ng oo P T

Figura 6.2.5 Parametros 6. Binary inputs of basic

2. Puesta en marcha usando el Modo Manual.

En la pantalla principal mostrada en la figura 6.2.6 se encuentra una serie de
funciones de gran utilizacion, especificamente en la opcion “Working with the unit” se
ubican las de mayor importancia, el arranque mas sencillo del servomotor se realiza a

través de la funcion “Manual mode (Online)”

mode and create
netwark SED

= |Parameter tree (Online):
% |Tool for editing and displaying all unit
parameters in a clearly arranged tree structure.

_ |startup (Online):
@b |Startup wizard to adjust the inverter to the
Manage parameter motar and to optimize the contral loop.
sets

( A |yoniol mode (onlinel: Manual mode PRO (Online):
Working with the @ 750/ For testing the drive sfter startup. Communication independent toal for testing the
unit drive after startup.

Pracesscontroller (Online):

Edit view a

Figura 6.2.6 Funcion Manual mode (Online)

Una vez activada la entrada DIO0 y ejecutado la funcion Manual mode, el variador

de frecuencia pasara a estado lo cual significa Y
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sera posible variar la velocidad desde su valor minimo RPM a su valor maximo
RPM).
Deberd habilitar el boton “Activate manual mode” como lo meuestra fiaa figura

6.2.7 para poder modificar los datos de las velocidades y seleccione un sentido de giro.

Manual mode |

v

Maximum ot

Cortroller Inhibt

Rapid speed R
Variable

/_\\\ Actual position  [8984358

Creep speed \

Binaryinputs 012 3 4 5 6

S i
oo COOCD0O0O0
Contoller  Stop Siop

inhibit Binaryoutputs 0 1 2 3

45
Dpeoo.0o00.0s LI

G pow.7 OOOO0000
Hopid spocd [ Deactivate manual mode I

o 0 m

Creep speed U

—

= [0 Timin 0 3000

Variable

>, cow cw

g d — @

25 -
£ 250
Reference travel .
Controller inhibit | Stop || Stop Outputcurrent [%2] [0

Figura 6.2.7 Funcion Manual mode.

2.1 “Rapid speed”.
Fije un valor de velocidad maximo, menor a la velocidad nominal (3000 RPM) y

presione el boton Start. ;Qué observa?

Ahora, seleccione el sentido de giro contrario al escogido inicialmente. ;Qué

observa?

2.2 “Creep speed”
Fije un valor de velocidad minimo, mayor a la velocidad minima (0 RPM) y

presione el boton Start. ;Qué observa?

Ahora, seleccione el sentido de giro contrario al escogido inicialmente. (Qué
observa?
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2.3 “Variable”
Fije un valor en la seccién “Variable” un valor de velocidad deseado entre 0 RPM y
3000 RPM. ¢{Qué observa?

Ahora, seleccione el sentido de giro contrario al escogido inicialmente. ;Qué

observa?

2.4 Llene los siguientes datos:
Posicion Actual:
Velocidad: (RPM).
Corriente de Salida: (%).

2.5 Observe en la parte derecha de la pantalla de la funcién Manual mode, valores como las
entradas y salidas binarias. Marque las entradas y salidas que se encuentran activas.

Binary Inputs 012345867
DI00...07
DI110...17

Binary Outputs 012375
DB00.DO00...05
DO10...17

Deshabilitar la funcion de modo manual, para ello es necesario presionar el botdn

“Deactivate manual mode” y para el variador de frecuencia a estado 1.

124



FRCULTRD
DE

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é INGERMERIA

3. Puesta en marcha usando el médulo de salidas analégico v digital

Para iniciar con la puesta en marcha del servomotor usando el médulo de salidas

analogico digital, es necesario identificar la funcion de cada variable analogica y digital.

Salida >
Analogica / Digital Funcion
REF1 Tension V DC
Tension Variable
AGND
Sin habilitacion
DIO1 Giro / Stop
DI02 Giro / Stop
Habilitacion
DI04 Prefijada
DI05 Prefijada
L GND
DI07 Alimentacion de V.
DI08

3.1 Habilitacion del variador de frecuencia.

Es necesario activar la entrada DIOO para quitar el bloqueo del regulador del
variador de frecuencia y éste pasa ahora a un estado 2 que corresponde a estar sin
habilitacion. Es en este paso donde se procede a la activacion de la entrada DIO3 para

habilitar al equipo. Se escoge un sentido de giro con las entradas binarias DI01 o D102.

3.2 Puesta en marcha

Varie la perilla del potenciémetro. ;Qué observa?

¢Qué sucede con la velocidad del servomotor a medida que va moviendo la perilla?
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3.3 Cambio de sentido de giro
Desactive la entrada DIO3, cambie el sentido de giro y active nuevamente la

habilitacion. . ¢ Qué observa?

Con el servomotor en movimiento, desactive la sefial correspondiente al sentido de

giro seleccionado. ¢Qué le sucede al servomotor?

Desactive nuevamente la entrada de habilitacién DI03.

4. Modificacion de velocidades prefijadas.

Las entradas binarias DI04 y DIO5 corresponden a velocidades prefijadas, cuyos
valores son modificables a través de la funcion Parameter tree, verificando siempre que el

variador de frecuencia este sin habilitacion para poder hacer los cambios que se requieran.

4.1 Modificacion de la rampa de aceleracion y desaceleracion.

Para seleccionar la rampa de aceleracion y desaceleracidn es necesario desplazarse a
la opcion 13. Speed ramp 1 correspondiente a la entrada binaria DI04 y a la opcion 14.
Speed ramp 2 para la entrada binaria DI05. Debe escogerse individualmente una rampa de

aceleracion y desaceleracion para cada sentido de giro.

D104 DI105:
Rampa UP Ccw (s) Rampa UP Ccw (s)
Rampa DOWN CW (s) Rampa DOWN CW (s)
Rampa UP CCwW (s) Rampa UP CCw (s)
Rampa DOWN CCW (s) Rampa DOWN CCW (s)

La rampa minima recomendada por el fabricante es de 1.00 (s).
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4.2 Modificacion de la velocidad

Desplazarse hasta la opcién 1.6 Fixed set points 1 ubicada dentro de los parametros
1, de la entrada digital D104 y fijar una velocidad entre 0 RPM y 3000 RPM, mientras que
para fijar la velocidad de la entrada D105 usando el mismo criterio; desplazarse a la opcién
siguiente denominada como 1.7 Fixed set points 2.

Velocidad D104 RPM.

Velocidad D105 RPM.

No debe excederse la corriente nominal del servomotor.
4.3 Puesta en marcha del servomotor con velocidades prefijadas
Activar el desbloqueo del regulador del variador de frecuencia con la entrada binaria

DI00, luego darle habilitacion al variador con la activacion de la entrada D103.

En este paso se escoge un sentido de giro y activando la entrada

binaria . ¢ Qué observa?

Para cambiar el sentido de giro con previa desactivacion de la entrada binaria DI03.

¢Qué observa?

Con ese mismo sentido de giro active la entrada binaria faltante y active la

habilitacion. ;Qué observa?

Detenga el servomotor desactivando la habilitacién. Active el bloqueo del regulador

del variador de frecuencia.

Con los valores anteriormente seleccionados, realizar una gréfica de la velocidad y

de la aceleracion para cada entrada binaria.
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5. Visualizacion de la herramienta SCOPE.

Esta es una herramienta que realiza una grabacion de las variables principales del

servomotor como velocidad, corriente y posicion, durante un tiempo determinado por el

usuario y luego muestra una gréfica con los datos recopilados. La figura 6.2.8 muestra la

ruta de acceso a dicha herramienta.

E'ﬁ

¥ T Network

Sena& 1

o

2

Comparison (Onling)
Startup

Application modules
Programming

Technology editors

7T

Pracesscontroller (Onl

Diagnostics

y |lv v v v -

Application Builder (Onling)

ApplicationBuilder

Automative

o

—

Scope (Online)

Bus monitor (Online)

CANopen Configurator (Onling)

Show enline unit status

Assign configured unit...

Manage unit parameter set 3

]

=N Tahle nositioning vis fl

Figura 6.2.8 Funcion Scope.
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Con el servomotor en funcionamiento, se inicia esta herramienta cuya pantalla
principal se muestra en la figura siguiente, para dar comienzo a la grabacion debe

seleccionarse en el boton sefialado como Recorder Settings como lo muestra la figura 6.2.9.

ﬁ Scope

File Edit View Extras Window Language Help

209 B WX %X B +Bed ] 80RO

=l

Recorder Settings...
Measured Yalues =5 eﬂ
i+ i

Channel VYalue | Sign.| Bit |

Figura 6.2.9 Opcién Recorder Settings.

Al seleccionar la mencionada opcién emergera una ventana donde se escogen las
variables a visualizar en las graficas sera necesario escoger un color distintos para cada
variable con un numero maximo de visualizacién de ocho (8) variables tal como lo muestra
la figura 6.2.10. Para iniciar la grabacién de las variables elegidas se presiona Start, pasado
el tiempo deseado de observacion se procede a presionar el botén denominado como
Trigger para detener la grabacion.

- - Recording
2 Recording active Mak Fiec Timelms: [2045
_) Data available
Start | | %f Load |
'Tligger active @ il d o2
Measurement Values
|actual Speed | Actual Speed [1/min] ~| [No data [ Ho data |
| ‘ Setpoint speed [1/min] j |No data | Mo data j
| ‘ Active Curment [% In] j |No data | Mo data j
|Bina|_v inputs [ Binary inputs [Eit] -1 |Nu data | Mo data |
Sample Time Pre-Trigger
Trigger
/ T e
el E R T S T A R S S )
— ——
Analog Trigger Digital Trigger
Parameter Walue Parameter Bit
\ Actual Speed [1/min] J |D | Actual Speed [1/min] J |D J

Figura 6.2.10 Inicio de la grabacién Start. Detencion de la grabacion Trigger.
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Para la descarga de los datos sera necesario presionar el botdn identificado como
Load y aparecera una pantalla como mostrada a en la figura 6.2.11.

Load recorded data from inverter. ..

Figura 6.2.11 Carga de datos.

Una vez cargado los datos correctamente en la pantalla se observaran las graficas
correspondientes a las variables elegidas para su visualizacion en un tiempo determinado de
grabacion. Colocando el cursor sobre el trazo de la grafica es posible visualizar el valor

exacto de la variable en un tiempo determinado como lo muestra la figura 6.2.12

& Cursor 1 " Cursor 2

Channel Value |Sign | Bit|
Actual Speed 1485.2 [1/min] -
1800 [1/min] -
1171875 [% In] -
Binary inputs 27 [Bit] -

Trigger Poirt [ms]:  [2048 B Cusord sl [50g B Cusor2imel[e Difference [msl
Recarding Time [msl[an47 Curser 1 [1minl: [1a852 Curser 2{1mink [as52 Difference [-:

Figura 6.2.12 Uso del cursor para determinacién de un punto.
Utilizando la barra de herramientas ubicada en la parte superior de la ventana es

posible acercar y alejar las graficas, con las perillas virtuales en la parte derecha se puede

cambiar la resolucion escogiendo previamente la grafica que se desea manipular.
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Otra herramienta de gran utilidad esta ubicada en la barra de herramientas dentro del

menu File y es la opcion Export como lo muestra la figura 6.2.13, ya que genera una tabla

de datos con todos los puntos de cada grafica en el programa Excel, para su posterior

analisis.

R S
Edit View Extras Window Language]
MNew... Strg+MN o
Open... Strg+0
Close
Save As...
Export... i
Load from Device F10 I5ign/Bit
Print... Strg+P "
Properties... rs
Exit n

Save

- e®m

B2~

| . Biblictecas

|  Documentos
~F Biblicteca ‘:‘

Imagenes
Bibliotec
= iblicteca

D -

Flename  |arefical|
Filetype | Excel 2003/2007 (.csv) ~| Cancel

Figura 6.2.13 Menu File, opcion Export a Excel.
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6.3 EXPERIENCIA PRACTICA N° 3: “IPOSP™® Programa de posicionamiento

secuencial, usando lenguaje de bajo nivel (Assembler)”.

En esta practica se introducira los aspectos basico para la programacién en lenguaje
de bajo nivel o Assembler a través del programa IPOSP"*®, los ajustes necesarios en las

entradas y salidas binarias y uso de diferentes herramientas de programacion.

OBJETIVOS

1.- Introducir y ajustar los pardmetros necesarios para la programacién con IPOSP"®.
2.- Programar con posicionamiento relativo constante.

3.- Programar con posicionamiento absoluto constante y variable.

4.- Programar la busqueda de referencia.

5.- Programar usando las herramientas vistas (aplicacion).

PASOS PREVIOS
Creacion de un nuevo proyecto, configuracion del canal de comunicacion,
identificacion de los dispositivos, seleccion de los parametros para el control de velocidad,

descarga correcta de los datos (Realizar Sartup).

MATERIAL DE APOYO
e Esquema de conexiones de las sefiales.
e Verificacion del reconocimiento de los equipos por parte del software.

e Apéndice D “Listado de fallos” y Apéndice F “Assembler”.
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PROCEDIMIENTO

1. Introduccidn vy ajuste de los pardametros necesarios para la programacion con IPOSPY®.

Existen varios parametros que deberan ajustarse para llevar a cabo con éxito la
programacion mediante el uso de IPOSP"*®. En primer lugar deberéan declararse las entradas
y salidas binarias como variables IPOS para hacer correcto uso de ellas, luego se deben
ajustar los valores de velocidad maxima para evitar errores de seguimiento de la velocidad
de desplazamiento. Es importante ajustar el pardmetro que se refiere al tipo de encoder que
se esta utilizando asi como las distintas respuestas del variador a errores de seguimiento en

funcion de cada aplicacion.

En la figura 6.3.1 se muestran los parametros 70 Operating modes donde se
modifica el tipo de control a utilizar para las practicas siguientes se manejara el control
Servo & IPOS.

% MOVIDRIVE®E parameters\Control functions\Operating modes

700 Operating mode 1 |Servo &IPOS hd
701 Operating mode 2 |VFC -
702 Motor category |Rotatory hd

Figura 6.3.1 Parametro 70. Operating modes.

Otro punto importante es el ajuste de la velocidad maxima, para evitar errores de
seguimiento, el pardmetro 302 siempre debe estar ajustado un 10% por encima de los
parametros 913 (velocidad de desplazamiento hacia la derecha) y 914 (velocidad de
desplazamiento hacia la izquierda), a continuacion se muestran en la figura 6.3.2 los

parametros 30 y 90.
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[J MOVIDRIVESE p iLimits 1

300 Start'stop speed 1 [rpen] ,D}i

301 Minimumspeed 1 [pml[150°

302 Maximum speed 1 [rpm] [30000 -

W3Curentlimit ] [ebl[i0

304 Torque limit [*in] {30 La velocidad maxuma
P302 debe ser un 10%%
mavor a la velocidad
910 Gain X controller [7e2 de desplazamiento

[ MOVIDRIVESE UPOS \POS Travel

511 Positioning ramp 1 [s] [1[.‘0

912 Positioningramp 2 [s] [1.00

N3 Travel speed CW  [pml[15000 <

914 Travel speed CCW [rpmi[15000 |
915 Velocity precontrol  [%] lp_-,g o

916 Ramp function Linear -

$17 Ramp mode ’Mnd.el—lj

918 Bus selpoint source H |_

Figura 6.3.2 Ajuste de velocidad méxima.

El nimero de de entradas y salidas del variador MOVIDRIVE es limitado y por esta
razon el usuario debe ajustar los parametros de acuerdo a la aplicacion para hacer el ajuste
de bornes. Las funciones de entrada de la unidad basica tras el ajuste de fabrica se definen
mediante el parametro 60. Binary inputs basic unit.

Debe ajustar las entradas binarias a entradas IPOS y dejar una entrada para la
busqueda de referencia es decir Reference CAM, y para las siguientes aplicaciones también
seleccione una de las entradas como final de carrera en cualquier sentido.

Debera ajustar el parametro 61 para poder utilizar las entradas binarias como
variables del sistema, esto con el fin precisar una busqueda de referencia, cabe destacar que
los parametros para las entradas necesarios se deben ajustarse en la opcion IPOS INPUT y

en el caso de no utilizarse la opcion NO FUNCTION como se muestra en la figura 6.3.3:

E MOVIDRIVE®E parametersiTerminal assignment\Binary inputs of basic unit

600 Binary input DIO1 [ ] |F{eference cam
601 Binary input DI02 |f|_in1'rt switch CW
602 Binary input DI03 [_]|IPOS input

603 Binary input DI04 |:||IPOS input

604 Binary input DI05 [][IPOS input

§05 Binary input D08 [ |No function

LedjLef Led Lol LefLe] Lo

606 Binary input DIOT [ |No function

Figura 6.3.3 Parametros 60. Binary inputs of basic unit.
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De la misma manera se ajustan las salidas binarias para ser utilizadas en el
programa IPOSP™® las opciones que pueden ser escogidas para cada salida binaria
especificada en el parametro 63 como se muestran en la figura 6.3.4; NO FUNCTION,
IPOS OUTPUT para activacion y desactivacion unicamente a través del programa
IPOSP® IPOS IN POSITION para indicar que el accionamiento esta en posicién, IPOS
REFERENCE para la indicacién de que el accionamiento se encuentra referenciado e
/IPOS FAULT sirve para generar un mensaje de error en el programa IPOSP"s®.,

% MOVIDRIVEZE parameters\Terminal assignment!Binary outputs option

630 Binary output DO 10 |:||IPOS output

631 Binary output DO 11 |:||IPOS output

632 Binary output D012 |:||IPOS output

£33 Binary output D013 |:||IPOS output
634 Binary output DO 14 |:||IPOS output
635 Binary output D015 |:||IPOS output

636 Binary output DO 16 |:||IPOS output

[ lllefLeflellelfef]e]]e

637 Binary output D017 |:||IPOS output

Figura 6.3.4 Parametro 63. Binary outputs option.

La respuesta a un error de seguimiento en funcion de la aplicacion puede elegirse en

los parametros 83. Fault response como se muestran en la figura 6.3.5.

[E5] MOVIDRIVE=E parameters\Unit functions'Fault responses
230 Response to ‘external fault' |Emergency stop.fault -
231 Response to fieldbus timeout’ |Rapid stop.Awaming -
832 Response to "Motor overload |Emergenc:).r stop./fault -
233 Response to 'RS485 timeout’ |Rapid stop./waming -
234 Response to lag error’ |Emergenc:).r stop.fault -
235 Response to TF signal® |N0 response -
836 Response to timeout SBus 1" |Emergenc:).r stop./fault -
837 Response to timeout SBus 2' |Emergenc:).r stop./fault -
838 Response to "S\/ limit switch’ |Emergenc:).r stop./fault -
2359 Response to "Positioning interruption’ |Emergenc:).r stop./waming -

Figura 6.3.5 Parametro 83. Fault responses.

Seleccione el tipo de busqueda de referencia 1 en los parametros 90 IPOS Reference
travel, los programas subsiguientes utilizaran el tipo de busqueda de referencia 1. En caso

contrario, seleccione el tipo dependiendo de la aplicacion mostrado en la figura 6.3.6.

135



BEUS UBEAIKS COLIERA

N/

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é

FRCULTRD
DE
INGENIERIR

504 Reference travel to zero pulse

305 Hiperface offset (X15)

[ MOVIDRIVESE p \POS p POS R travel
900 Reference offset [Iner] ||]
901 Reference speed 1 Irem] [500.0
902 Reference speed 2 [rpm] [500.0
503 Reference travel type |[E] Ref. cam flush with CW limit switch -

|Yes

[Incr ] ||]

906 Cam distance [Incr] |D

Figura 6.3.6 Parametro 90. IPOS Reference travel.

Funcién de seguridad adicional es efectiva tras la busqueda de referencia y se
inactiva con el valor 0. Si el accionamiento esta dentro de la ventana de posicionamiento, el
parametro de salida 922 (IPOS en posicion) se ajustara a 1 como se muestra en la figura
6.3.7. Si la diferencia entre la posicion de referencia y la posicion real excede el valor

ajustado en el pardmetro 923, se generara un error de seguimiento.

[5 MOVIDRIVE=E parametersiIPOS parameters\IPOS Monitoring
520 S/ limit switch Cw/ [Incr] ID—
921 S/ limit switch CCW [Incr] ID—
522 Position window [Incr] IED—
923 Lag error [Incr] lEﬁ[!'IZ?—
524 "Positioning interruption’ detection ’m

Figura 6.3.7 Parametro 93 IPOS Monitoring.

A continuacién se selecciona el tipo de encoder que se va a utilizar para el
seguimiento de la posicion de acuerdo a las aplicaciones subsiguientes. En el parametro 94.

IPOS Encoder, donde se escoge la opcion motor encoder (X15) como en la figura 6.3.8:

[E5 MOVIDRIVE=E parameters\IPOS parameters\IPOS encoder

941 Source actual position |I'\'1010r encoder (X15) -
842 Encoder factor numerator |1

943 Encoder factor denominator |‘|

544 Encoder scaling ext. encoder (X14) |x 1 -
945 Synchronous encoder type (X14) |'I_I'L -
946 Counting direction synchronous encoder (X14) |N0rrna| -
347 Hiperface offset (X14) [Incr] |D

948 Automatic encoder replacement detection |On hd

Figura 6.3.8 Parametro 94. IPOS Encoder
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Mediante la herramienta Programming mostrada en la figura 6.3.9 es posible la
elaboracion de diversas aplicaciones mediante la programacién en dos tipos de lenguajes
diferentes en esta practica se trabajara con el lenguaje Assembler.

B, | Network 2 Comparison (Online) [
= f}, Serial {COM 3 T
i *
B lpro

Application modules
B

oller (

Programming

S Aissembler (Online)

Technology editors mpiler (Online}

Diagnostics @ IPOS manual (Onling)

ApplicationBuilder
edd postirn
- 6 process data).

Show enline unit status

Assign configured unit...
Manage unit parameter set » 3« Table positioning vi

I;]*é Tool for positioning
X Remove TR et

W Properties...
Figura 6.3.9 Herramienta Programming.

(=)

En la figura 6.3.10 se muestra la pantalla principal de IPOS Assembler (Online), la
parte izquierda es la ventana se desarrollara el programa y en la parte derecha se encuentra
la ventana de variables, las cuales se pueden escribir haciendo doble clic o con el programa
IPOS (comando SET) y el rango de valores de las variables es de 32 bits. Adicionalmente
el formato de visualizacion de las variables se puede elegir utilizando el botdn derecho del

raton (decimal con signo, decimal, hexadecimal, binario).

Fde Edit Program Run Hsb-”-
B w a0 M o

Harterenar [1 Darcmnansr 1 Unk  fre

[T - [ ucotifice Value

H13

H1E o

Figura 6.3.10 Ventana principal del programa IPOS”**® Assembler MOVITOOLS®.

A continuacién se muestra en la figura 6.3.11 la barra de herramientas de IPOSP"®
Assembler MOVITOOLS® donde {1} se refiere al estado de TASK 1, {2} al estado de
TASK 2 y {3} al estado de TASK 3 (TASK es un programa independiente, las tres
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subrutinas se pueden ejecutar independientemente entre si). El icono para compilar el
programa es el {4} mientras que para compilar y descargar el programa es el {5}, para
cargar el programa desde el variador en la ventana de programa se utiliza el icono {6} y
para comparar el programa del variador con el programa de la ventana de programa se usa
el {7}. Los iconos {8} y {9} son para iniciar y detener el programa respectivamente. El
{10} es para ejecutar el programa hasta la posicion del cursor, el {11} para procesar el
programa linea por linea y el {12} para saltar una linea del programa. Por Gltimo el icono

{13} es el més utilizado ya que sirve para insertar una instruccion.

B 1POSplus® ASSEMBLER MOVITO
File Edit Program Run Help

?T? = @5 |af': kA AaeAl AR

Figura 6.3.11 Barra de herramientas de IPOS”"*® Assembler MOVITOOLS®.

Para introducir comandos seleccione el icono {13} descrito en la figura 6.3.11
correspondiente a la barra de herramientas, al elegirlo inmediatamente emergera una
pantalla como la que muestra la figura 6.3.12 donde el area {1} hace referencia al menu
principal y los comandos de IPOSP"*® se dividen en categorias y en el 4rea {2} se muestran
las categorias correspondiente a la instruccién y el {3} la categoria seleccionada. Es posible
insertar una etiqueta de salto delante de cada comando en el icono {4} y s6lo tiene sentido
si el programa salta a ese comando. Por ultimo en {5} se asignan argumentos del comando

seleccionado.

Man Meru Fast Search: Sub Meru

thmetie >>) H
thmetic >>) K

Labat M )
Target variable: H [0 1
o

Variable: H [0 I Help

Figura 6.3.12 Menu de instrucciones.
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Para guardar el programa la operacion de almacenamiento se realiza igual que en
Windows. Una vez especificados el lugar de almacenamiento y el nombre del archivo, se
pueden configurar los ajustes que se muestran en la figura 6.3.13 para crear el archivo de
parametros: en complete parameter file se guarda todo el contenido, incluyendo el
programa IPOS, las variables y los parametros de puesta en marcha, y en IPOS program

only sélo se guarda el programa IPOS, de esta forma, el almacenamiento dura menos.

H>- Make ParameterEle‘ &Iﬁ

Drefine File Content

~ complete parameter file
[IPOS Program, ariables, Parameters... )

' |POS program from listhox (with comimer

Ok | Cancel | Help |

Figura 6.3.13 Guardar el programa.

2. Posicionamiento Relativo con Constates.

Se desea que el accionamiento gire 10 veces en un mismo sentido de giro, se
detenga y repita el proceso 2 veces mas y luego regrese a su posicion inicial en el sentido
de giro contrario, utilizando el posicionamiento relativo a través de la definicion de los

incrementos como constantes (1 Revolucidn del eje = 4096 incrementos).

Para ello activar la entrada binaria asociada con la declaracién en los parametros 60
como: Limit Switch CW.

Entonces se procede con la realizacién del programa en la ventana de IPOSPs®
Assembler, luego compilar y descargar al inversor, proceda a la activacion de la entrada

DIO0O para el desbloqueo del regulador, el inversor pasarda a estado A =

, una vez hecho esto; inicie el programa.
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Con la opcion WAIT: el programa deja de procesarse hasta que se alcance la
posicion, y con NOWAIT: el siguiente comando se ejecuta inmediatamente.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIOO para la modificaciones tanto en los
parametros como en el programa.

Modifique el programa e incluya la condicion siguiente: Al activar la entrada
binaria DI03 el accionamiento realizara las instrucciones del programa, de lo contrario no
avanzard. Compile y descargue el programa, luego active la entrada DI00 y presione el
icono encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa.

Comandos utilizados Funcién
GOR

¥

1 1 il
5§
Fosicion tras el pnmer Posicion tras el

Posicion tras el
comando GOR sagundo GOR

tercer GOR

+{8 IPOSplus® ASSEMBLER MOVITOOLS® B

File Edit Program Run Help

B §FCRTT
Numeratar: |1 Denominator: |1 Unit; inc

o= M1 :JMP LO I0000000000001000, M1
GCR WAIT #40960 inc
GCR WRIT #40960 inc
GOR WAIT $40960 inc

$-122880

Figura 6.3.14 Solucioén Posicionamiento relativo “Assembler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los
parametros como en el programa.

Para una mejor visualizacion y seguimiento del eje del motor, valla al pardmetro
913 (Travel speed CW) y cambie la velocidad a 200 rpm.
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Aplicacion 2.1: Se desea alcanzar la posicion incrementos en sentido
de giro cuando se active la entrada DIO3 luego de ms, luego el
accionamiento deberé girar en sentido de giro contrario hasta alcanzar la posicién

incrementos, y finalmente detenerse hasta que se vuelva a activarse la
entrada DI03 para iniciar el proceso nuevamente. Compile y descargue el programa, luego
active la entrada DIOO y presione el icono encargado de iniciar la ejecucion de las

instrucciones del programa.

Comandos utilizados Funcién
GOR constante

JMP inpunt terminals
WAIT

;g IPOSplus® ASSEMBLER MOVITOOLS® B
File Edit Proegram Run  Help

wH B FERTT
Murmerator: |1 Denominator: |1 Unit: inc

= M1 :JMP LO I0000000000001000, M1
GOR WAIT #8192 inc
WAIT 2000 ms=s
GOR WAIT #-40%96 inc
M2  WAIT 2000 m=

JHE HI I0000000000001000, M2

Figura 6.3.15 Solucién posicionamiento relevito con saltos “Assembler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

3. Posicionamiento Absoluto con Constates.

Se desea que el accionamiento se ubique en la posicion asociada a 3 vueltas, espere
y valla la posicion asociada a 1 vuelta, espere nuevamente, espere y valla la posicion
asociada a 1 vuelta, todo esto en un mismo sentido de giro, se detenga y repita el proceso 2
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veces mas y luego regrese a su posicion inicial en el sentido de giro contrario, utilizando el
posicionamiento relativo a través de la definicién de los incrementos como constantes (1

Revolucion del eje = 4096 incrementos).

Para ello activar la entrada binaria asociada con la declaracién en los parametros 60
como: Limit Switch CW.

Entonces se procede con la realizacion del programa en la ventana de IPOSPU®

Assembler, luego compilar y descargar al inversor, proceda a la activacién de la entrada

DIO0O para el desbloqueo del regulador, el inversor pasarda a estado A =

, una vez hecho esto; inicie el programa.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

Modifique el programa e incluya la condicion siguiente: Al activar la entrada
binaria DI03 el accionamiento realizard las instrucciones del programa, de lo contrario no
avanzarad. Compile y descargue el programa, luego active la entrada DI00 y presione el

icono encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa.

Comandos utilizados Funcién
GOA

m —F 7
L \}j'l_lﬁf" 1 Il .
Posicion tras la Posicidn tras el primer Posicion tras el Posicion tras el

blsqueda de referencia comando GOA segundo GOA tercer GOA

:{8 IPOSplus® ASSEMBLER MOVITOOLS® B
File Edit Program Run Help

I 5 © B edeind RO
Murnerator: |1 Denominatar: |1 Uriit: inc

= M1 :JMP LO I0000000000001000, M1
GO WAIT #12288 ine
GORL WAIT #16384 inec
GOR WAIT #20480 inc

WAIT #0

inc

Figura 6.3.16 Solucién Posicionamiento absoluto “Assembler”.
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NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

¢Qué diferencia existe entre el Posicionamiento Relativo y el Posicionamiento
Absoluto?

Aplicacion 3.1: Al activar la entrada binaria DI03 el accionamiento que se encuentra

asociado a una tolva en una estacion de carga doble de materia prima, donde la

posicion 1024 incrementos, es la posicion de carga y las posiciones 0 y 2048 incrementos
corresponden a las estaciones de descarga 1 y 2 respectivamente. Se desea que el
accionamiento haga girar la tolva desde la posicion de descarga 1 hacia la posicion de carga
para llenarla material durante 2 segundos, luego avance a la estacién de descarga 2 para
vaciar la tolva en 2 segundos y regrese a la estacion de carga y al llenarse valla a la estacion
de descarga 1 para repetir el proceso.

Utilice la ventana de variables de la derecha. Compile y descargue el programa,
luego active la entrada DIOO y presione el icono encargado de iniciar la ejecucion de las

instrucciones del programa.

Comandos utilizados Funcién
GOA Variable

JMP inpunt terminals
WAIT

SET Definicion de variables

Visualice el valor de la variable definida en la ventana de variables.
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:|8 IPOSplus® ASSEMBLER MOVITOOLS® B

File Edit Program Run Help
. e
pSTOE | psTOP || psTOP [ cim =Nt oS [
Mumerator: |1 Denaminatar: |1 Unit: ine
M1 :JMP LO I0000000000001000, M1
5ET H1 = 2048
GOR WARIT #0 inc
WAIT 2000 ms
GOA WAIT HO
WAIT 2000 ms
GO WRIT H1l
WAIT 2000 ms
GOR WAIT HO
WAIT 2000 ms
END

Figura 6.3.17 Solucion Posicionamiento absoluto con variables “Assembler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

Aplicacion 3.2: Se desea mover en un sentido de giro definido el accionamiento a

una determinada posicion utilizando los comandos GOA variable y ADD (comando usado
para sumar), al presionarse la entrada digital DI03. Luego de alcanzada esta posicion, el
accionamiento debera volver a su posicion inicial con los comandos GOA y SUB (comando
utilizado para sustraer).

Compile y descargue el programa, luego active la entrada DI00 y presione el icono
encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa. Visualice el valor de la

variable definida en la ventana de variables.

=0 Eeisisd| §
MNurnerator: |1 Denominator: |1 Unit:
S5ET HO = 4096
MO :JMP Le I0OQ00000000001000, MO
ADD H1 + HO
GCL WLIT H1
JHEP H1 < 16384 , MO
M1 :JMP H1 == 16384 ., M2
M2 1 JHP L¢ I0000000000010000, M2
SUB H1 - HO
GOR WAIT H1
M3 :JMP H1 > 0 ., M2
= | M4 :oMP H1 = 0, M4

Figura 6.3.18 Solucion comandos aritméticos “Assembler”.
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NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

4. Programacion para busqueda de referencia.

El proposito de la busqueda de referencia es establecer un cero (0) en la maquina al
que haran referencia todos los comandos de posicionamiento absoluto, es posible
seleccionarlo a través de varios métodos conocidos como estrategias de busqueda de
referencia (Parametro 903: tipo de busqueda de referencia). Estas estrategias definen los
distintos modos de desplazamiento en funcion de la aplicacion.

El punto cero (0) de la maquina se puede mover de la posicion de referencia con el
parametro parametro 901 (Offset de referencia) y las velocidades de la bdsqueda de
referencia se establecen con el parametro 901 que representa la velocidad de referencia 1y
el parametro 902 a la velocidad de referencia 2.

Si un accionamiento no dispone de encoder absoluto, la posicidn se perdera en caso
de fallo del suministro eléctrico. Una busqueda de referencia define la posicion exacta del
accionamiento.

Al introducir el comando GOO (busqueda de referencia) se deben seleccionar las
caracteristicas de la busqueda de referencia en la siguiente lista de seleccion:

Tabla VI.I Caracteristicas de la busqueda de referencia.

C Condicional Busqueda de referencia sélo si no se ha realizado ninguna antes.

U Incondicional Siempre se realiza la busqueda de referencia.

W Espera Espera hasta que el eje se ha referenciado.

NW Sin espera El siguiente comando se procesa durante la bisqueda de referencia.
ZP Pulso cero Busqueda de referencia hasta el pulso cero de la sefial del encoder.
CAM Leva de referencia | Busqueda de referencia hasta la leva de referencia.

RESET La buasqueda de referencia iniciada se interrumpe.

Fuente: Cuaderno de ejercicios IPOSP" [18].
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Cuando se realiza la busqueda de referencia y una vez finalizada esta bldsqueda

vuelve a repetirse. La flecha indica la posicion actual del programa la flecha verde significa

que el programa se encuentra en ejecucion, la flecha roja muestra al programa detenido.

U, W,CAM

Figura 6.3.19 Comando para busqueda de referencia “Assembler”.

5. Programacion utilizando herramientas vistas (Aplicacion): Disefie un programa que

realice los movimientos que se describen en la siguiente figura.

Silo

MMM

-
—

Etiquetado

Descarga

MMM

i

Final de carrera Leva de referencia

izquierdo

Estacion de pesado

Final de camrera
derecho

I In

0 100 000 200 000 300 000
Defina las variables para cada posicion:
SET H200 = 100000
SET H201 = 200000
. SET Hz02 = 300000
H_ = Inc. SET Hz203 = O
. M1 :JMP LO IN000000001000000, M1
H_ = inc. GO0 U, W,CAM
. Mz :GOL WAIT Hz00
H_ = Inc. WAIT 2000 ms
. GOA WAIT Hz201
H_ = INC. WAIT 2000 ms
GOA WAIT Hz202
WAIT 2000 s
GOA WAIT  Hz203
WATT 2000 s
JHP UNCONDITIONED , M2

Figura 6.3.20 Solucién programacion final “Assembler”.
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6.4 EXPERIENCIA PRACTICA N° 4: “IPOSP™® Programa de posicionamiento

secuencial, usando lenguaje de alto nivel (Compiler).”

En esta practica se introducira los aspectos basico para la programacién en lenguaje
de alto nivel o Compiler a través del programa IPOSP"*®, los ajustes necesarios en las

entradas y salidas binarias y uso de diferentes herramientas de programacion

OBJETIVOS

1. Introducir y ajustar los pardmetros necesarios para la programacién con IPOSP®,
2. Programar posicionamiento Relativo constante.

3. Programar posicionamiento Absoluto constante.

4. Aplicar comandos aritméticos con busqueda de referencia.

5

Programar usando las herramientas anteriores.

PASOS PREVIOS
Creacion de un nuevo proyecto, configuracion del canal de comunicacion,
identificacion de los dispositivos, seleccion de los parametros para el control de velocidad,

descarga correcta de los datos. (Realizacion de Startup).

MATERIAL DE APOYO

e Esquema de conexiones de las sefiales.

e Descripcion de las funciones de terminales basicos de la unidad (etapa de control y
potencia).

e Apéndice D “Listado de Fallos” y Apéndice G “Compiler”.
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PROCEDIMIENTO

1. Introduccion y ajuste de los pardmetros necesarios para la programacién con IPOSPU®,

Los parametros se deberan ajustar de la igual manera que se hizo en la experiencia

practica Nro. 3. Se recomienda verificar cada uno de los parametros de la figura 6.4.1:

T

[ MOVIDRIVE®B parameters\Control functions\Operating modes
700 Operating mode 1 [Servo & IPOS =l
i 830 R to "external fault |Emergency stop faut ~|
701 Operating mode 2 [VFC | :
831 Response to ‘fieldbus timeout’ |Rapid stop/waming ~|
702 Motor category IRO!E!OW :_J 832 Response to 'Motor overload’ lEmergency stop./fault .LI
Umm metersiMotor parametera\Limits 1 822 Response to RS485 timeout’ lF!apid stop/waming LI
00 3artsiop syeed Jkoml|0.0 834 Response to lag error’ |E11e:genq' stop./fault ;l
301 Minimum speed 1 [rpm] [15.0 835 R to TF sianal’
302 Maximum speed 1 frpm] [3000.0 SIponse 0 1. Sone iNo response .LI
03 Curentlimit! (el 836 Response to imeout SBus 1 |Emergency stopfaut =
| 304 Torquelimit  [%in [30 La velocidad mixima | 837 Response to timeout SBus 2 |[Emergency stopfaut +|
B | P302debe serun 10% | 838 Response to 'S\ limit switch® Emergency stop,/faul =
i s mavor a la velocidad ot e o l . K
910 Gain X controller [762 de desplazamiento RS Sl iE’ﬂergency Stopveamid LI
911 Positioning ramp 1 [s]  [1.00 T— — .
912 Positioning ramp2 [s]  [1.00 B parameters!|POS parametersiIPOS Reference travel
913 Travel speed CW  [rpm] [1500.0 < S— 900 Reference offset [incr] |0
914 Travel speed CCW [rpm”mmn 901 Ref e speed 1 from] |5UU.U
915 Velocity precontrel %] [100.0 o2 R 5
916 Ramp function [Grear =] eference speed from] [500.0
917 Romp modo [iiode 1 =] 903 Reference travel type [[61 Ref. cam flush with CW lim2 switch -l
918 Bus setpoint source H[= 904 Reference travel to zero pulse |Yes _vJ
[3 MOVIDRIVESE parametersiTerminal assignmentiBinary inputs of basic unit 305 Hiperface offset (X15) fincrJ[o
600 Binary input DIOT []|Reference cam | | SOSCamdlst?nceA
602 Binary input DI03 [][IPOS input -] 920 SW limit switch CW [incr 1[0
603 Binary input DI04 [][IPOS input | 921 SW limit switch CCW/ [Incr) Io
604 Binary input DIO5 [[IPOS input =] 922 Position window [Incr] !—50
605 Binary input DI0S [ [No function =l 923 Lag error liner.1[5000
| 606 Binary input DIO7 [ ][No function | 924 Positioning interruption’ detection OF =
630 Binary outout DO10 [][IPOS cutput =] 541 Source actual position [Motor encoder (15) =
631 Binary output DO11 [][IPOS output %] o5 Encater etk niraioe
632 Binary output DO12 [][IPOS output | 943 Encoder factor denominator [
£33 Binary output DO13 [[IPOS output =] 944 Encoder scaling ext encoder (X14) [1 =
634 Binary output D014 DllPOS output :I 945 Synchronous encoder type (X14) ITI"I_ -
625 Binary output DO15 DI“’OS output _LI 946 Counting direction synchronous encoder (X14) INomaI -
636 Binary output DO6 [|[IPOS output =] 947 Hiperface offset (X14) rerdo
637 Binary output DO17 DI1PDSMM ~| s i ancoder repl 4 IO“ _'_l

Figura 6.4.1 Revision y ajustes de parametros necesarios.
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Mediante la herramienta Programming mostrada en la figura 6.4.2 es posible la
elaboracion de diversas aplicaciones mediante la programacién en dos tipos de lenguajes
diferentes en esta practica se trabajara con el lenguaje Assembler.

E‘ Network 2 — l

1 Comparison (Online)
-/ Senal com 34

Startup 3
Application modules 3 1 ErreesmraEles

| Programring | ﬁ; IPOS Assembler (Onling)
5 1POS Compiler (Online)
_ﬁ IPOS manual (Onling)

ApplicationBuilder
» Bienied sostonn
) 6 process data).

Show online unit status

Assign configured unit...
Manage unit parameter set » 3 - Table positioning i

Hﬁ Tool for pasitioning
¥ Remove 1 e

Figura 6.4.2 Herramienta Programming.

-

Technology editors

>

Diagnostics

>

>

= & =

En la figura 6.4.3 se muestra la pantalla principal de IPOS Compiler (Online),
donde el icono {1} sefiala la barra de menus del programa mientras que el {2} sefiala la
barra de herramientas, en la parte izquierda de la pantalla se muestra la ventana de proyecto
{3} y la parte derecha la ventana del programa {4}, por ultimo la barra de estado es

sefialada por el icono {5}.

[ 1POSghis ® COMPILER MOVIT
{1} ———fe 6dt Search Project Run Dicplay Options Window Help
2y ENERE sy mue BEME Fo 00 B LR ST
Bl Project |
[=Th practicaz
&-JZE Seutce mod
Decument ]
#
4
{5} — TR o o Wiavdie

Figura 6.4.3 Pantalla principal del programa IPOSP"*® Compiler MOVITOOLS®.

A continuacién se muestra en la figura 6.4.4 la barra de herramientas de IPOSP"“®

Compiler MOVITOOLS® donde {1} es para crear un nuevo archivo fuente, {2} para abrir
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un archivo fuente y el {3} para guardar el archive fuente. El icono para compilar el archivo
fuente es el {4} mientras que para compilar y descargar el archivo fuente es el {5}, para
cargar el programa desde el variador en la ventana de programa se utiliza el icono {6} y
para compilar el proyecto es el icono {7}. El icono {8} compila el proyecto y lo descarga al
inversor y el {9} compara el proyecto con el programa en el inversor. EI {10} es para
iniciar el programa, el {11} para detener el programa y el {12} ejecuta el programa al lugar
donde esta situado el cursor. Para hacer funcionar paso por paso se presiona el icono {13} y
para saltar una linea del programa se utiliza el icono {14}. Por altimo el icono {15} es el

mas utilizado ya que realiza una llamada herramienta de insercion.

. 1POSplus® COMPILER MOVITOOLS®
File Edit Search Project Run Display Options

D

i3

Window Help

B i LR R S B0 E
— I"'ijil?el’lll I

33y ) 15 163 173 183 {9} {10} {11}{12}{14} {15} {16}

= ¥

5§

Figura 6.4.4 Barra de herramientas de IPOS"*® Compiler MOVITOOLS®.

Ajustes para el compilador de IPOSP"®

Seleccione [Options]/[Settings] en la configuracion del editor, puede seleccionar los
colores para el fondo y el texto. De la misma manera, se pueden hacer ajustes para los
colores de sintaxis destacando, para mostrar la sintaxis de instrucciones y palabras clave en
el color como se muestra en la figura 6.4.5:

e .~

Editor lCompiIer] Folders] Prirt ] Exec:ution]

Colors

Inistructions...
- Background... Kepwords...
Comment... Directives...
global Variables.. def. Wariables...
¥ Use Syntax Highlighting
Auta Indent v Persistent Blocks I
Tt S . ’2— Show debug tooltip -
Fant o W Change...

Aceptar Cancelar

Figura 6.4.5 Configuracién de fondo y texto
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Ademas, los siguientes ajustes se pueden hacer:

e Visualizacion de sintaxis Color: Activar y desactivar el resaltado de sintaxis para las
instrucciones y palabras clave.

e Automatico guion: El cursor se posiciona de forma automatica en linea con el
primer carécter de la linea anterior al cambiar a una nueva linea pulsando la tecla
Enter.

e Bloques persistentes: los bloques seleccionados siguen siendo considerables hasta
una nueva seleccion.

e Tamafio de tabulacion: Numero de caracteres por los que se sangria del cursor
cuando la tecla Tab se presiona.

e Fuente: Seleccione la fuente haciendo click en el boton [Change...].

e Mostrar informacion sobre herramientas de depuracion: Si la opcion [Show debug
tooltip] esta activa, el contenido de las variables se muestra directamente en la

ventana del editor cuando el cursor se coloca en la variable requerida.

Un programa de IPOSP"*® se compone de uno o méas médulos de fuente de texto.
Cada mddulo se almacena en un archivo separado con la extension *.IPC. Informacién
sobre el proyecto se almacena en un archivo de proyecto con la extension *.ICP. Este

archivo binario estad almacenado y administrado por el compilador.

Para la creacién un nuevo proyecto, seleccione [Project] / [Create new...] de la barra
de menus, luego utilice la siguiente ventana de didlogo mostrada en la figura 6.4.6 para
especificar las propiedades basicas del proyecto, la linea {1} contiene el nombre del
proyecto, la {2} especifica el directorio del proyecto, mientras que la {3} el directorio en el
que se crea la carpeta del proyecto. La {4} linea especifica el directorio en el que los
archivos que se insertan con la instruccién #include se almacenan. Las lineas {5} y {6}
especifican los directorios de salida en los que el archivo de MDX (archivo con el
programa IPOSP"*®)y el archivo de lista (archivo con informacién adicional del programa)

respectivamente se van a crear, solo si estan activos.

151



FRCULTRD
DE

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é INGERMERIA

Enter the project name.
[Pruebd { I }
Select the project directory "
II:.\U sers\Jorge Luis\Documents\SEW\MotionStudio\Projects\Practicad\Devices\Movidiive (P4 Browse..

¥ Create project subfolder
The project will be created in folder
IE:\U sers\Jorge Luish\Documents\S E'wW'\MotionStudio\Projects'\Practicad\Devices\Movidrive\Prueba {3}

Directory for Binclude directives

|c \program files\sew\movitools\projects\include {-I.} Browse...
Output directory for MDX file
IE.\Usmonrgc Luis\D ocuments\SEW\MotionStudio\Projects\Practicad\D evices\Movidiive {:\} Browse..
Output directory for listfile
|I:.\U sers\Jorge Luis\D ocuments\SEW\MotionStudio\Projects\Practicad\D evices\Movidrive {6} Browse..
0K l Cancel I

Figura 6.4.6 Creacion de un nuevo proyecto.

Una vez confirmado las entradas pulsando el botén [OK], el proyecto que acaba de
crear aparece en la estructura de arbol en la ventana del proyecto, el nodo raiz es el nombre
del proyecto, el archivo de origen nodo(s) y los documentos se enumeran a continuacion
del nodo raiz. Los modulos de fuente (*.IPC archivos) se enumeran a continuacion el
archivo fuente(s).

Todos los modulos de la fuente contenida en el mismo se recogen para formar un
programa IPOS""*®. En el nodo de documentos, puede adjuntar los archivos necesarios
para la documentacion (por ejemplo, documentos de Word, clic con el boton derecho del
raton: " Add document to the project”). Todos los archivos de este nodo se excluyen del
proceso de compilacion.

Ventana de variables

Es util para abrir una ventana de variables para que pueda observar el contenido de
las variables durante la depuracién o el funcionamiento normal del programa, a través de
[Display] ubicada en la barra de menus y luego seleccionando [All Variables] como se

muestra en la figura 6.4.7:
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Options  Window Help
Dod Boded BEN Fe 00 Rixen

= prucbalPC O WS | 5] 1pOS Varisbles S Es
Identifier Value

B u] prueba
= @] Source modul(s)
& \pruebalPC
Efg Document(s)

H1 20480
H2 0
B3 0
H4 0
HS o]
HE 0
H7 (]
HE ]
H9 0
H10 0
H1l 0
H12 0
H13 0
H14 0
H1S 0
H16 0

Figura 6.4.7 Ventana de variables.

Otra forma de observar las variables es la creacion de una ventana de inspeccion,
solo las variables seleccionadas se muestran en la ventana de inspeccion. Para configurar
una ventana de inspeccion elige [Display]/[Variable Watch]/[Edit Window...] de la barra de
menus y aparecera la figura 6.4.8:

Edlt Watch Wind

Available Variables wiatch Window Content

H2 Add >

< Hamove

Cancel

Figura 6.4.8 Ventana de insercion de variables

Haga doble clic en la variable que desea mostrar y pulse [Add] para asignar las
variables requeridas para la ventana de inspeccién. Las variables seleccionadas se muestran
en una lista a la derecha de la ventana. Para eliminar una variable de la ventana de
inspeccion, se debe destacar en la lista y pulse [Remove].

Los valores de las variables se pueden mostrar en diferentes formatos y puede elegir
entre los siguientes formatos: decimal con signo, hexadecimal, binario o ASCII. Para
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cambiar de un formato a otro, primero seleccione la variable deseada haciendo clic en ella,

luego Ilame a un menu contextual pulsando el botén derecho del raton y seleccione el

formato deseado que se muestra en la figura 6.4.9:

Identifier Value

H2
H3
H4
HS
HE

L]

pOOOOO

Display Format »| ¥ Signed Decimal

Unsigned Decimal
Hexadecimal
Binary

ASCH

Figura 6.4.9 Cambio de formato de las variables.

Puede utilizar la herramienta de insercion mientras se estd editando el programa.

Haga clic en el boton derecho del ratdn para abrir el menu contextual que contiene el [Insert

Instruction...] del menu. Este elemento de mend le permite acceder a la herramienta de

insercion como el mostrado en la figura 6.4.10:

Cancel | Help |

Insert Instruction x|
C-Construction System Function Swstem Function's Arguments
Bithd
) _PwisStop | ==
‘;D?ISB BitClecr Target variable I
while _Bittavelleg
do while _BitSet Target bit I 1] ;I
awitch _Copy
_FaultReaction 5 .
“GelSys ource variable |
_GolO
_gugbls Source bit I 0 ;I
_GoRel
_InputCall d
Pre-defined Structures
_GetSys() GSAINPUT - Please push button below for pasting initializing sequence for each
_GetSysl) GSCAM shiucture wariable declared in user program. Please note it's possible
_GetSes() GSPODATAZ only after running compiler.
_GetSps]  GSPODATAI0
TGetSps]  GSAOUTRUT
_GetSys(]  GSACTSPEEDEXT L
“Mowilinkl]  MOVLME, ;I Initializing Sequence
| BitMowel( , O,, O }; =]
=

Add

Figura 6.4.10 Herramienta de insercién de una instruccion.
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Puede utilizar la herramienta de insercion para seleccionar varios C-Construction,
las funciones del sistema y las estructuras predefinidas. Cuando se selecciona una funcion
del sistema, usted tiene que entrar en los argumentos de esta funcién en el cuadro de grupo
a la derecha de la ventana. Utilice [Add] para insertar el comando correspondiente a la

posicion donde se ha colocado el cursor en el texto original.

Para generar un programa en una forma que el inversor pueda entender, el proyecto
debe ser compilado. Para ello, pulse en el icono {4} de la barra de herramientas o
seleccione [Project]/[Compile]. La ventana de mensaje que aparece despues de la

compilacion es la figura 6.4.11:

x|
Status: ¢ 0K
File: o OAMDWAMBRUSYPOSSSumbSumisum IFC
Line:  :
Class:
Code:  :

Length: 29 waoids = 0.4 %

globale: 420..420 /420,448 (=]
nitial; 0.0 40127
war: 400,400 / 400,419 o

uzed / pragma !
\[ LN 450 SED 1023

Run : Compilieren
Elapsed Tme : 040 Seconds

Figura 6.4.11 Mensaje de estatus de la compilacién del programa.

La ventana de mensaje que se muestra arriba aparece después de que el proyecto se
ha compilado. Si el programa no contiene ningdn error, se le asigna el estado OK. El
tamafo del programa es también importante. Se especifica que la longitud de las palabras
de codigo se utiliza en codigo ensamblador. Este nimero absoluto también se convierte en
un porcentaje que especifica la cantidad de espacio de memoria se utiliza en IPOSP"*®"

El proceso de compilacién fue un éxito para el programa. El programa es de 29
palabras IPOS en tamafio, es decir, se requieren hasta 0,4 por ciento de la totalidad de la

capacidad de memoria de IPOSP"*®. Cierre la ventana eligiendo en [OK].
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2. Posicionamiento Relativo con constante.

En la programacion de alto nivel la declaracion de las variables se ubica en la
cabecera del programa y se ejecuta mediante la siguiente expresion “#define Hxx 0” para
las variables del sistema mientras que para declaracién de otras variables se utiliza “#define
t 3000 (en este caso la variable t representa el tiempo y éste se expresa en ms).

Se desea que el eje del accionamiento gire 10 revoluciones en sentido positivo (CW)
y pasado 1 segundo gire 10 revoluciones en sentido contrario (CCW) y vuelva a iniciar el
ciclo.

Para ello activar la entrada binaria asociada con la declaracién en los parametros 60
como: Limit Switch CW.

Proceda entonces con la realizacion del programa en la ventana de IPOSPs®
Compiler, luego compilar y descargar al inversor, proceda a la activacion de la entrada

DIO0O para el desbloqueo del regulador, el inversor pasara a estado A =

, una vez hecho esto; inicie el programa. Presione el icono

encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa.
Con la opcion WAIT: el programa deja de procesarse hasta que se alcance la

posicion, y con NOWAIT: el siguiente comando se ejecuta inmediatamente.

#include <constb.h> // MOVIDRIVE A
#include <iob.h> // MOVIDRIVE B
#define SERUNDE 1000

main ()
{
// Initialization
_GoRel( GO WAIT, 40960);
_Wait ( SERUNDE )z
_GoRel( GO WAIT,-40960);
_Wait( SERUNDE );
}

Figura 6.4.12 Solucion posicionamiento relativo con constantes “Compiler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.
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3. Posicionamiento Absoluto con constante.

Se desea que el accionamiento pasados 3 segundos Yy tras encontrar la posicién 0

valla a la posicion de 2000 incrementos y luego de 3 segundos vuelva a la posicion inicial,

es decir, la posicién de 0 incrementos.
Proceda entonces con la realizacion del programa en la ventana de IPOSP“s®
Compiler, luego compilar y descargar al inversor, proceda a la activacion de la entrada

DIOO para el desbloqueo del regulador, el inversor pasard a estado A =

, una vez hecho esto; inicie el programa. Presione el icono

encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa.
Con la opcion WAIT: el programa deja de procesarse hasta que se alcance la

posicion, y con NOWAIT: el siguiente comando se ejecuta inmediatamente.

main

5
GO_NOWAIT,0 );

Figura 6.4.13 Solucion posicionamiento absoluto vuelta a cero “Compiler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los
parametros como en el programa.

Modifique el programa e incluya la condicion siguiente: el accionamiento debera
girar 1 vuelta, esperar 1 segundo y luego avanzar a la posicion que corresponde a 12288
incrementos. Compile y descargue el programa, luego active la entrada DIOO y presione el

icono encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa.
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#include <constb.h> // MOVIDRIVE A
#include <iob.h> // MOVIDRIVE B
Itdefinz SERUNDE 1000

:.-.'.-3'-_r| {)

| // Initialization
_GoRbs( GO_WAIT,4096 );
_Wait( SERUNDE );
_GoRbs ( GO_WAIT,12288 );
_Wait( SEKUNDE );
}
}

Figura 6.4.14 Solucién posicionamiento absoluto con constantes “Compiler”.
NOTA: Desactive la entrada binaria DIOO para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

Aplicacion 3.1: Al activar la entrada binaria DI03 el accionamiento que se encuentra

asociado a una tolva en una estacion de carga doble de materia prima, donde la

posicion 1024 incrementos, es la posicion de carga y las posiciones 0 y 2048 incrementos

corresponden a las estaciones de descarga 1 y 2 respectivamente. Se desea que el
accionamiento haga girar la tolva desde la posicion de descarga 1 hacia la posicion de carga
para llenarla material durante 2 segundos, luego avance a la estacion de descarga 2 para
vaciar la tolva en 2 segundos y regrese a la estacion de carga y al llenarse valla a la estacion
de descarga 1 para repetir el proceso. Compile y descargue el programa, luego active la
entrada D100 y presione el icono encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del

programa.

#include <constb.h> // MOVIDRIVE A
#include <iob.h> // MOVIDRIVE B
#define SERUNDE 1000

main ()

{

// Initialization
_GoRbs ( GO_NOWAIT,0 );
_Wait( SEKUNDE );
_GoRel( GO WAIT, 1024 );
_Wait( SEFUNDE );
_GoRel( GO WAIT,2048 );
“Wait( 2000 );

_GoRbs( GO_WAIT, 1024 );
_Wait( 2000 );
_GoAbs( GO_WAIT,0 );

}

Figura 6.4.15 Solucién posicionamiento relativo y absoluto “Compiler”.
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NOTA: Desactive la entrada binaria DIO0 para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

4. Aplicacion usando Comandos Aritméticos.

Aplicacién 4.1: Se desea que al activarse una entrada digital determinada, el

accionamiento valla a la posicion H1 la cual se va incrementando la cantidad que representa
1 revolucion del eje cada 2 segundos. Compile y descargue el programa, luego active la
entrada DI00 y presione el icono encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del
programa.

Visualice el valor de la variable definida en la ventana de variables.

main ()

i f ( (InputLevel & DIO3)!=0)

{ GO WAIT,H1);
+ HI1;

Figura 6.4.16 Solucién comandos aritméticos “Compiler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIOO para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

Aplicacién 4.2: Se desea que al activarse una entrada determinada (DI103) el

accionamiento valla a la posicion H1 la cual se va incrementando la cantidad que representa
1 revolucion del eje cada 2 segundos indefinidamente hasta que se desactive dicha entrada.

Por otra parte al activarse otra entrada binaria (D104) el accionamiento valla a la posicion
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H1 la cual se va a ir disminuyendo la cantidad que representa 1 revolucién del eje cada 2
segundos.

Se recomienda utilizar un comando de referencia que se interrumpe y se restablece
(GO0 RESET) para la ubicacion del punto 0 en el eje de referencia.

Compile y descargue el programa, luego active la entrada DI00 y presione el icono
encargado de iniciar la ejecucion de las instrucciones del programa. Visualice el valor de la

variable definida en la ventana de variables.

0 + H1;
( Go_WRIT,H1);
(t);

Figura 6.4.17 Solucion aplicacién final “Compiler”.

NOTA: Desactive la entrada binaria DIOO para la modificaciones tanto en los

parametros como en el programa.

¢Cudl sentido de giro con el cual avanza el accionamiento tras la activacién de la
entrada binaria D103? ¢Cuando se encuentra activa la

entrada binaria DI04 cambia el sentido de giro? (Por qué?
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6.5 EXPERIENCIA PRACTICA N° 5: “Aplicaciones utilizando la tarjeta de control
MOVI-PLC® DHP11B”.

Para el desarrollo de la siguiente practica se hara uso de la tarjeta opcional DHP11B
para la ilustracion de tres aplicaciones Utiles para el aprovechamiento de los conocimientos

adquiridos siendo necesario hacer una serie de ajustes para su funcionamiento.

OBJETIVOS

1. Introducir y ajustar los pardmetros necesarios para la programacién con el control
MOVI-PLC®.

2. llustrar la aplicacion “Posicionamiento del eje del motor”.

3. llustrar la aplicacion “Control de velocidad del eje de un motor con encoder “.

4. llustrar la aplicacion “Modo manual del eje sin encoder”.

PASOS PREVIOS
Creacion de un nuevo proyecto, configuracion del canal de comunicacion,
identificacion de los dispositivos, seleccion de los parametros para el control de velocidad,

descarga correcta de los datos. (Realizacion de Startup).

MATERIAL DE APOYO

e Esquema de conexiones de las sefiales.

e Descripcion de las funciones de terminales basicos de la unidad (etapa de control y
potencia).

e Apéndice | “MOVI-PLC® DHP11B”
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PROCEDIMIENTO

1. Introduccién vy ajuste de pardmetros necesarios

El comunicador Server SECOS se inicia automaticamente y aparece en la barra de
herramientas, al abrirlo configure las interfaces PC segun los dispositivos conectados, haga

click sobre el boton {1} y copie el tipo de interfaz deseado desde el campo “Available
Plugs” hasta un campo “not used” como se muestra en la figura 6.5.1:

Bs SEW Communication Server 4 =10 x|
Options Tools 7
ss| 3|0
Server statdd ]
| et Connmections
{13 _
" || == [L=sas|
Shus Sarial
PC Communicaton
Irterfaces | not used  notused
=l 2 e
Avalable Plugs X
COM Cou [~ Cihernet Profibus J
< ] ANop=en ther o K-Link
1=] Bl B Bl == 5;.‘19 P
I [ % _j Server
el e | e g | A ) - ]

Figura 6.5.1 Configuracién de canales de comuicacion.

Configure los parametros de las interfaces del PC haciendo click con el botdn
derecho del raton sobre “PC Communication Interface” deseado y seleccione “Configure”.
Para la interfaz de bus del sistema el software abrira la ventana mostrada en la figura 6.5.2
y seleccione la velocidad de transmision dependiendo de las unidades conectadas al bus
CAN. Por defecto SEW asigna 500 kbaudios. Mientas que para la seleccion de la interfaz
COM se abrira otra ventana para la asignacion de parametros. (Si utiliza un convertidor de

interfaz USB-RS485, seleccione la interfaz correspondiente identificada mediante “(USB)”.
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[interface parameter for SBUS 7 1t criace parameter for coM x|
Tl e oo ——
Agerechen | Abbrechen |
Banckale Parameter Telegrams
m Timeod |00 Ralries |3
MuliByte Telegrams
Timeot [350 Retres [3

Figura 6.5.2 Interfaz de comunicacion SBusy COM.

Seleccione en MOVITOOLS® MotionStudio el botén “Scan”, luego aparecera dentro
del arbol de unidades todos los equipos conectados a la PC como se muestra en la figura
6.5.3, sobre la unidad de MOVI-PLC haga click derecho e inicie el editor del PLC, el cual

sirve para programar la tarjeta de control DHP11B.

Serial
B 1: MOVI-PLC basic DHP11B
_ SBus
2 Ethernet

& Profibus

Figura 6.5.3 Arbol de unidades.

EJEMPLO 1: Posicionamiento del eje del motor.

e Paso 1: Crear un nuevo proyecto.
Inicie el Editor del PLC del software MOVITOOLS® MotionStudio, cree un nuevo
proyecto haciendo click en [File]/[NEW]. Desde el [Target Settings] para seleccionar la
configuraciéon [MOVI-PLC basic DHP11B] y haga click en la tecla [OK]. Para este

ejemplo, en el cuadro de dialogo [New POU] no altera el nombre del bloque de funcion

"PLC_PRG" como se muestra en la figura 6.5.4:
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Name of the new POU: I
~ Type of POU 1 ~Language of the FOU Cancel

“ Program oL
" Funetion Block c LD
© Funetion & FBD

Return Type: ~ SFC

[Boo. .| - ST

© CFC

Figura 6.5.4 Creacion de nuevo proyecto “MOVI-PLC”.
Desde el [Type of POU] seleccione [Programa], guarde el proyecto haciendo click

en [File]/[Save] con el nombre del proyecto. Guarde el proyecto con regularidad una vez

que ha hecho una serie de cambios o después de haber terminado de crear el programa.

e Paso 2: Ajuste de la configuracidn del controlador.

Establezca la configuracion del controlador segin sea necesario para poder utilizar
las interfaces del controlador MOVI-PLC® para conectar el equipo periférico y para
permitir la comunicacion con otros dispositivos, por ejemplo inversores, médulos E/S o un
controlador maestro. Seleccione la ventana [Resourse] haciendo click en la ficha
correspondiente {1}, Active el boton [PLC Configuration] haciendo doble click en {2},
desde el mend [Tools] y confirme la consulta para decidir si desea descartar la

configuracidn actual y reemplazarla con la configuracion estandar con [YES] {3}.

Abra el arbol de configuracién haciendo clic en el simbolo [+] delante de las
entradas [MOVI-PLC basic DHP11B] y [Communication] {4} y active la interfaz CAN
haciendo click en el elemento [CAN1 disabled] con el boton derecho del raton vy
seleccionando [Replace element] en el mena contextual {5}. Luego configure el variador
vectorial MOVIDRIVE® MDX60B/61B en la CAN una interfaz haciendo click en el
elemento [CANL1 enabled] con el boton derecho del raton y seleccionando [Append
subelement] y [MDX MOVIDRIVE B] en el mena contextual como muestra la figura
6.5.5:
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Figura 6.5.5 Ajuste de configuracion del convertidor.

Seleccione el elemento [MDX MOVIDRIVE B] y en la ventana [Module
parameters] introduzca la direccion de SBus seleccionado {1} durante el inicio del inversor.
En el programa de control, puede utilizar las entradas y salidas mediante la especificacion
de los datos de contacto directamente a través de la sintaxis "% i" y "% Q". Sin embargo, es

mas sencillo utilizar identificadores simbolicos de la siguiente manera:

Haga click en el simbolo [+] delante de las entradas [MDX MOVIDRIVE B] y
[Inputs], haga click en el boton [A] de campo en el arbol de configuracion e introduzca el
nombre segun sea necesario como lo muestra la figura 6.5.6. En este ejemplo, el
identificador simbdlico para las entradas digitales del variador es [DI_MDX1]. Para las

entradas y salidas individuales, los identificadores simbdlicos son [Power_ MDX1] vy
[Move_MDX1] respectivamente {2}.

FIT PLC Conflguration

- 5] WOVHPLG basic OHFLD i
01 3 Commenicalionif ] Lo
Dogitat M) depabindELOT] 1
E= g Can | anabiedELom
e ]

Base parameters  Modula paramaters l

B npesFg | Walue |
— e L AT S B Ll 1 B addiwia ]
# L‘_ E1—{n_walicl AT S8 2 VORI, [ ngetal fpubs ) [ “nraie *Hu.' =
l AT wpin i G BOGL Cbeds 4 il =1l
\ 2 A T e GO KT %] 381 BOOL- £ Bt | ° B Eneodehes ¢ Moo =
Gy 5 ) - I Dataprping | f sa i ACTipred Ao Pay =] 1
Moe_MOEHT AT %D 28 Y BOOL M BEI™ i Fafgih bms % desid 1
4 | | " 1] WE bt fra] 00 o

Figura 6.5.6 Identificador de simbolos.
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e Paso 3: Conexion de las bibliotecas
Para utilizar los modulos de funcion de la biblioteca MPLCMotion_MDX.lib,

agregue la biblioteca [MPLCMotion_MDX.lib] para las bibliotecas existentes de la
siguiente manera:

Active el botdn [Library Manager] haciendo doble clic, utilice el botén derecho del
raton para hacer click en el campo de la biblioteca y seleccione el elemento de menu
[Additional Library] y seleccione la biblioteca [MPLCMotion_MDX.lib] y pulse el boton
[Opening] como lo muestra la figura 6.5.7:

2%
Suohenim: | 2 Lib_MOWIPLE bosic DHPIB r|-Lo O

= MPLCIntern . ib

=IMPLCDataty pes.lib
=IMPLCInterface CAN.lib
“IMPLCInterface_COM.Ib

=IMPLCInterface_DigitallC.lib

= MPLCInterface _DPRAM.IIE
“IMPLCInterface_Movilink.lik
“IMPLCInterface _Profibus.lib

= MPLCSystem_baskc_TaskSys.lib
= MPLCSystem_ConfiglibDataEx_Inte
= MPLCSystem_DHPL1B.lb

B[R | K]
Drateinane: [MFLCMution_MD il . Ciéfnen
Dhateityg: [PLCEdior Libwney ¢ ik -] Abbrochen |
Lilieary themchony: !C!'J"rngralnn1!'.Gml'reinl|u|he Drateien\ SEWATARGETS\DI |

Figura 6.5.7 Conexion de librerias.

e Paso 4: Programa de la comunicacién con el eje del motor.

Para establecer y ejecutar la comunicacion entre el controlador MOVI-PLC® y el
convertidor, agregue una instancia del modulo de funciéon MC_ConnectAxis_MDX de la
siguiente manera:

Seleccione la ventana [Program Organization Units (POUs)] haciendo clic en la
pestafia correspondiente {1}, abra el editor del médulo "PLC_PRG (PRG)" haciendo doble
click sobre la entrada {2} e inserte un modulo de funcidn nueva, en primer lugar de haga
click en la casilla junto a los signos de interrogacion "???" y luego presionando el botén

{3} mostrado en la figura 6.5.8:
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Figura 6.5.8 Comunicacién con el eje del motor.

Seleccione el texto "AND" en el mddulo de la funcién que acaba de agregar,
seleccione el boton [Bloques de funciones estandar] {1} en el lado izquierdo del cuadro de
dialogo y en el panel de la derecha de la pantalla como se muestra en la figura 6.5.9,
seleccione el modulo de funcién [MC_ConnectAxis MDX (FB)] en el directorio
[MDX_Main] de la biblioteca [MPLCMotion_MDX] {2} y luego haga click en el boton
[OK].

Help Manager x

Standard Functions - Standard Function Blocks oK |
User defined Functions B i CAPROGRAMMENGEMEINSAME DATEIEMSEVWATARGETS\C
Standard Function Blocks E- iy C:PROGRAMME\GEMEINSAME DﬁTE_'EN\SEMTMGETS\E Cancel
Usar definad Function Blacks - C\PROGRAMMEVGEMEINSAME DATEIENSEWATARGETS\C
FBD Operatars E- i CAPROGRAMMEVGEMEINSAME DATEIEMSEWATARGE TS\
n & (i CAPROGRAMMEVGEMEINSAME DATEIEMSEW\TARGETS\C
Stendend Programs & i MPLCMation_ MDX
User defined Programs B ) MDX_InvenerParameters
Conversion Operators MDY Main
OIMC_ConnectAxis MDY (FB)
P B MC_lnterpolation (FB) T
[\ 1 J B MC_Interpolation_MDX (FB) | 2/,-

& MC_Power_MDX (FB)

B MC_Reset MDX (FB)

B MC_SetSync_MDX (FB)
B I MDX_SingleAxis
E- 1 MDX_SingleAxisSensorless
B MDX_Supplements

1] i

¥ Structured

Figura 6.5.9 Bloques de funcion estandar.
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Haga click en la funcién de MC_ConnectAxis_MDX mddulo insertado y luego en
los signos de interrogacion "???" por encima del mddulo de funcion {1}, introduzca el
nombre de instancia (por ejemplo, "ConnectAxis_1") del médulo de funcion {2} y pulse la
tecla <ENTER>. Confirme el didlogo de confirmacion [Declare Variable] haciendo click en
[OK] como se muestra en la figura 6.5.10, luego introduzca los valores de la tabla V1.1l en
las entradas del modulo de funcion haciendo click en el signo de interrogacion "???" a la

izquierda, introduzca el valor y pulse la tecla <ENTER>.

CISATB IS 3 [BIBFal] 1o _<] AlWOEi—l=l\]
Mo HAM UL W

4] | A1) ;
Y —
: WC_cenraryean_ulr | : 2 _|
:TI-I.'_ - D — by r
i PP - lare Variable ‘I" b4
=t b1 Ead
(3) P e i
I'-.l__,-'l _‘l :{..‘mu.;r!cmxi‘_ 1 y [HC l(.‘mml!dﬁniu_“!i |
i o Cancel |
_I | Symbol st Instind Ynun Addiess
. - =11 =l I CONSTANT
Coamamaant: RETAIN
Mo Enl (ol

Figura 6.5.10 Declaracion de variables.

Tabla VI.11 Valores de entrada para la comunicacion don el eje del motor.

Enable TRUE
Node SBUS _NODE 1
SBUS Address SBUS 1 address set during startup of the drive inverter

Fuente: System Manual MOVI-PLC Editor [19].

e Paso 5: Programa del interrupcién sobre el procedimiento de activacion /

desactivacién para el convertidor

Agregar un blogue de funcién que encienda o apague el variador vectorial
MOVIDRIVE® MDX61B y puede encender la unidad una vez que ha ejecutado con éxito
el blogue de funcion MC_ConnectAxis_MDX para este eje. Ademas, el convertidor sélo

debe estar encendido cuando la tension de 24 V DC se aplica en la entrada digital DIO1 del
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variador. Por lo tanto, las sefiales correspondientes estan ligadas entre si utilizando un
"AND" mddulo.

Haga click en la salida del médulo de funcion MC_ConnectAxis_MDX, inserte un
nuevo "AND" mddulo de funcion, en la segunda entrada del nuevo mddulo de funcion
"AND" agregue el valor leido en la entrada digital DI01 del variador. Para ello, escriba el
nombre simbolico seleccionado en la configuracion del controlador (en este ejemplo,
"MDX1 DI.1" o directamente "Power MDX1"). Luego inserte el bloque de funcion
MC_Power_MDX, haciendo click a la derecha del modulo de funcion "AND" y convertir
el médulo de funcion "AND" que ha insertado a un médulo de funcion MC_Power MDX
siguiendo las instrucciones descritas en el paso 4. Escriba un nombre para el médulo de
funcion, por ejemplo, el nombre de instancia "Power_1" como lo muestra la figura 6.5.11:

[BO0T = oG RAM BLC_PRG
SOO0X A5

EH'II'I'I Cormpiihds 1 MG Canndcliads ML
DO0E  Power_ 1. WC_ P MO

ORI HD_WAR

4]

oo |

Cofnacifuds_1 Povwr_1
BT _C :rhr;.:w:g_HIL.. ] AMND | MC_Povsr_ MO
Enabi Diares Enabi Statrts
SELEE_MODE_1<hiode Emnr=— P m_ur*.—.*.-l ‘ CTRL_| riﬂ'H:‘.'-IF.‘--u I shinne Emnr—
1{SPUS_AsdrEs Emronl— Connsckids 1 Ade—AdE = Emenbr—

Figura 6.5.11 Activacion y desactivacion del convertidor.

Ahora en la entrada PowerOffMode, introduciendo la constante "CTRL_INHIBIT"
y en la entrada del eje referencia "ConnectAxis_1.Axis" que se emite por la instancia del
modulo ConnectAxis_1. Para ello, haga click en el campo "???" antes de la entrada del eje
y escriba "ConnectAxis_1" luego seleccione la entrada [Axis] del cuadro de didlogo que
aparece de forma automaética y confirme la entrada pulsando el botén <ENTER>.

e Paso 6: Programa el proceso de posicionamiento para el eje del motor.

Inserte un mddulo de funciones MC_MoveRelative MDX que controle un

movimiento de posicionamiento relativo del eje del motor. En este ejemplo, el eje motor
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debe girar diez vueltas (10 x 4096 incrementos del encoder) en sentido horario cada vez
que un flanco de subida de la tensién de 24 VV CC se produce en la entrada digital D102 del
convertidor. Durante el viaje constante, el eje del motor debe girar a una velocidad de 1000

revoluciones/min.

Utilice el boton derecho del raton para hacer click en un espacio libre de la linea
[0001] y utilizar el men( contextual que se muestra para seleccionar [Network (after)] en el
nueva linea [0002] insertar un modulo de funcion MC_MoveRelative MDX y darle un
nombre de instancia (por ejemplo, "MoveRelative_1") como se describe en el paso 4. El
modulo de funcibn MC_MoveRelative MDX estd incluido en el directorio
[MDX_SingleAxis] de la biblioteca [MPLCMotion_MDX] en las entradas [Standard

Function Blocks]. Introduzca los valores de la tabla VI.I1I en las entradas del modulo de

funcioén:
Tabla VLI Valores de entrada para el posicionamiento del eje.
Distance 40960
Velocity 1000
Acceleration 500
Deceleration 500
Axis ConnectAxis _1.Axis

Fuente: System Manual MOVI-PLC Editor [19].

El comando de viaje sOlo se puede ejecutar cuando el modulo de funcion
MC_Power_MDX se ha realizado de previamente. Por lo tanto, en la entrada Execute del
modulo de funciones MC_MoveRelative_MDX, introduzca el resultado de una conexion
AND" entre la salida de estado del mddulo de funciones MC_Power_MDX y la entrada
digital, que se va a utilizar para iniciar el movimiento. Para ello, haga click en la linea antes
de la ejecucidon de entrada. Inserte un nuevo modulo de funcién "AND" y asigne las

entradas médulo de funcién "AND" como lo muestra la figura 6.5.12:
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Figura 6.5.12 Proceso para el posicionamiento del eje del motor.
Seleccione el mena [Project] [Compile all] para compilar el proyecto. Cuando la

programacion esté libre de errores, la ventana de mensaje muestra el mensaje "0 de error

(s), 0 advertencia (s)."

e Paso 7: Proyecto de transferencia al controlador MOVI-PLC ®

Haga click en el [Online]/[los pardametros de comunicacion] en el cuadro de dialogo
que aparece, defina los parametros de comunicacién de acuerdo con el canal de
comunicacion que se utilizard, solo tiene que realizar este paso una vez luego haga click en
el [Online])/[Login] y en el cuadro de didlogo que aparece, determine si desea cargar un

programa haciendo clic en [YES].

e Paso 8: Probar el programa

En el paso final, ejecute el programa mediante la activacion de las entradas digitales
segun sea necesario. Advertencia: Dependiendo de la asignacion de terminales, el estado
de la unidad del inversor y el programa de control, el eje del motor puede empezar a

moverse inmediatamente después del controlador MOVI-PLC®.
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Encienda el variador vectorial MOVIDRIVE® MDX61B si no se ha cambiado ya en
el paso 1 en relacion con el control MOVI-PLC®. Inicie el control MOVI-PLC® haciendo
clic en el elemento de mend [Online]/[Run]. Encienda el convertidor mediante la aplicacion
de la tension de 24 V DC primero en la entrada DIO0O "Bloqueo regulador"y luego a la
entrada D101 (Enable del modulo de funcion MC_Power_MDX).

Iniciar el posicionamiento del eje del motor mediante la aplicacion de tension de 24
V CC en la entrada DI02 del variador. La programacion es correcta cuando el eje motor
gira en sentido horario diez revoluciones cada vez que un flanco de subida de tension de 24

V DC se produce en la entrada DI02.

Grabacién de sequimiento

Cuando un flanco de subida se produce en la sefial Move_MDX1 en la ejecucion de
entrada del modulo de funciones MC_MoveRelative_MDX, el eje del motor comienza a
moverse a la posicién de destino {1}. La salida activa muestra que este es el caso cuando se
establece en TRUE. Una vez colocados, se restablece la funcion del médulo de la salida
activa a FALSE y establece la produccion hecho en TRUE {2}.

En este ejemplo, la salida de sélo se establece en TRUE para un ciclo de control
debido a que la ejecucion de sefial de entrada se restablece a FALSE antes de la colocacion
que se restablecio. Como un flanco de subida se produce entonces en la entrada Execute
que el eje motor arranca de nuevo el proceso de posicionamiento {3}.

Sin embargo, el siguiente flanco positivo se produce en la ejecuciéon de entrada
antes de que la distribucion se ha concluido. Otro proceso de posicionamiento, a partir de la
posicion actual del eje motor en el momento en que el Gltimo flanco ascendente se produjo
a la entrada Execute se inicia sin interrupcion {4}. De este modo, el eje del motor no se
redujo a un punto muerto, pero se inicia el siguiente movimiento directamente. Una vez
colocados, se restablece la funcion del médulo de la salida activa en FALSE. En este caso,
la sefial de salida sigue siendo TRUE debido a que la ejecucion de sefial de entrada no se ha
restablecido a FALSE {5} como lo muestra la figura 6.5.13:
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Figura 6.5.13 Grabacion del posicionamiento del eje del motor.

EJEMPLO 2: Control de velocidad del eje de un motor con encoder.

Descripcion de tareas: Cuando el flanco de subida de voltaje de 24 V DC se produce

a una entrada digital del variador MOVIDRIVE® MDX61B, el eje del motor que esta

conectado debe empezar el movimiento sujeto al control de velocidad. La velocidad del eje

del motor debe ser capaz de cambiar entre dos valores usando otra entrada digital. Dos

entradas deben ser usadas para comenzar el proceso de frenado con la ayuda del médulo de
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funcién MC_Stop_ MDX o MC_AXxisStop_MDX. La unidad es operada usando solamente
las entradas digitales. El controlador MOVI-PLC® evalta las entradas del variador y

controla la velocidad del eje del motor.

Programacion: Realizacion de los pasos de programa 1, 3-5y 7 como se describe en
el ejemplo de programacion anterior "Posicionamiento del eje del motor”.

e Paso 2: Establecer la configuracion del controlador.

En la configuracion del controlador, ademas de los identificadores [Power MDX1]
y [Move_MDX1] asignar los identificadores [RapidSpeed MDX1], [AxisStop_MDX1],
[Stop_MDX1] {1} a las entradas digitales del variador MOVIDRIVE® MDX61B, como se

muestra en la figura 6.5.14:

—[al;

B [} MOVI-PLC basic DHF11B
E f.? Communication[F
—Digital 10 disabled|SLOT]
B— 4% Can-1 enabled[SLOT]
B 2k MOVIDRIVE MDX B[VAR]
E—inputs[Fix]
E| """ DI_MCH1 AT % WY1 26 WORD, ¢ Digital Inputs ) |[CHANNEL (1}
| AT %1380 BOOL, ("Bt 0=)
Power_MDX1 AT %IX128.1: BO0L, " BlR1 7
1 J Move_MDK1 AT %I4126.2 BOOL; ("Bit2 "
77 | T iRapidSpeed_MDXI AT %IX1283 BOOL "8I3
AdsSop_MDX1 AT %K1 284800 ("B 4™
Stop_MDX1 AT %E4120.5: BOOL, (* Bit5 %

Figura 6.5.14 Configuracion del controlador “Control de velocidad del eje de un motor con

encoder”.

e Paso 6: Programar la funcién de control de velocidad

Crear el programa mostrado en el diagrama 6.5.15 de acuerdo con el procedimiento
descrito en el ejemplo anterior de programacién. Para programar el valor de la variable
asignada Speed inserte en la linea [0004] la variable Speed_old, y luego haga clic en la
casilla junto a los signos de interrogacién "???" presione el botén {1} y reemplace las

signos de interrogacion "???" con los nombres de las variables.
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Figura 6.5.15 Funcion de control de velocidad del eje del motor con encoder.

e Paso 8: Probar el programa

Ejecute el programa activando las entradas digitales, segin sea necesario.

Encienda el variador MOVIDRIVE® MDX601B si no se ha cambiado en el paso 1
en la conexion con el controlador MOVI-PLC®. Inicie el control MOVI-PLC® haciendo
click en el elemento de menu [Online]/[Execute]. Encienda el variador aplicando la tension

de 24 V DC, primero en la entrada DIO0 "Bloqueo regulador” y luego a la entrada DI01
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para habilitar el mdédulo de funcion MC_Power_MDX. Inicie el control de velocidad del eje

del motor aplicando tensién de 24 V CC en la entrada D102 del convertidor.

La programacion es correcta cuando el eje del motor empieza a girar cuando la
subida de tension de 24 V DC se produce en la entrada DI02, la velocidad de los
interruptores del eje de motor entre 500 rev/min y 1000 rev/min cuando se cambia el
voltaje entre 0 V y 24 VDC en la entrada DI03, la velocidad del eje del motor se hace més

lenta cuando la tension 24 VCC se aplica a la entrada D104 o DI05.

Para mas detalles sobre el comportamiento del controlador MOVI-PLC® y el
variador MOVIDRIVE® conectado en este ejemplo, consulte la siguiente seccion

"grabacion de seguimiento™.

Trazar registro
El control de velocidad del eje del motor se inicia cuando un flanco de subida se

produce en la Execute input en el modulo de funcion MC_MoveVelocity MDX {1}. El
modulo de funcién ajusta el Active Output a TRUE hasta que la velocidad de consigna se
alcanza. Cuando la velocidad de consigna se alcanza, la Active output se restablece a
FALSO y InVelocity output (no mostrado en el diagrama de tiempo 6.5.16) se establece en
TRUE.

Debido a un flanco ascendente en la entrada Execute del modulo de funciones
MC_AxisStop_MDX, el eje del motor ejecuta un proceso de frenado definida como
entrada de desaceleracion del mddulo de funcion MC_MoveVelocity MDX {2}. El
modulo de funcion MC_MoveVelocity MDX muestra la tarea de cancelacion del control

de velocidad estableciendo la salida CommandAborted en TRUE.

176



BUS LBEAINS CHLIERL
=R

FRCULTRD

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é WG RREFIR

1 2 NI 5 5 s T) & = Dl_}i
Trace
sl I i [ crent connguesnon ]
FALSE l_ ___________ | Trigger
TRUE | I | | MoveRlocity_1 Execule
l l | | Mmmveinein_1 Freroes |
FALSE Viar 1
ik ! | [Mwuw,-uclty_l Active ;!
| I i) L ———
! | movnvesoery_1 Commaneannres |
Fuee | 80 | | Yar 3
TRUF ; I i i | Wirsyelucity_1 B L!
e
| Ragidopees Moo -]
FALS I [ War 5
i [ Aissiop_1 Execute |
|.1J'..|
I | ] | | | ston_1 Execute -]
FALSE i
TRUE] o [Achaigpoed =]
I ] I I canren] configuration
Thig ke ihe climent race configurabion of
- | ] o proioek
FALS |
1700
-2 1 1 [ I I ]
O} 1550 ma 3100 als 4659 o 5200 ma 7750 s 8300 fns |

Figura 6.5.16 Grabacion del control de velocidad del eje de un motor con encoder.

Mientras que la ejecucion de entrada del moédulo de funcion MC_AxisStop_ MDX
todavia esta establecida en TRUE, otro flanco de subida se produce en el mddulo de
funcién MC_MoveVelocity MDX. Aunque el proceso de frenado ya estaba completo, el
eje del motor no se mueve. Para iniciar el movimiento, se debe activar primero el estado de
"Stopping" al restablecer la entrada Execute del médulo de funcion MC_AxisStop_ MDX a

FALSE. Tan pronto como se cumple la condicion, el eje del motor se inicia de nuevo el
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movimiento con control de velocidad cuando un flanco de subida se produce en la

ejecucion de entrada del médulo de funciones MC_MoveVelocity MDX {4}.

Se inicia el proceso de frenado cuando un flanco de subida se produce en la entrada
Execute del modulo de funciones MC_AxisStop_ MDX {5}. Sin embargo, en este caso el
modulo de funcion MC_MoveVelocity MDX no establece la salida CommandAborted a
TRUE porque la entrada Execute ya ha sido restablecido en FALSE. Cuando la sefial se
RapidSpeed MDX1 cambia de TRUE a FALSE, la entrada Execute del médulo de funcion
MC_MoveVelocity MDX se restablece como FALSE {6}. El restablecimiento se debe al

maodulo de comparacion [EQ] en el programa de control durante un ciclo de control.

El flanco ascendente siguiente en el ciclo activa el control el velocidad con la nueva
referencia de velocidad mas lenta. Por consiguiente, el eje del motor gira nuevamente a una
velocidad maés alta cuando la sefial RapidSpeed MDX1 se cambia a TRUE {7}. El proceso
de frenado, iniciado por un flanco ascendente en la entrada Execute del modulo de funcion
MC_AxisStop_MDX, puede ser cancelada por un flanco ascendente en la entrada Execute
del médulo de funcién MC_Stop_ MDX. En consecuencia, el proceso de frenado se ejecuta

utilizando el brake ramp set en los parametros del variador {8}.

EJEMPLO 3: El modo manual de eje del motor sin encoder.

Descripcion de tareas: En este ejemplo de programacién, el modo manual se va a

realizar con dos velocidades del eje del motor. Dos entradas digitales del variador
MOVIDRIVE ® MDX60B/61B se utilizan para este proposito, las sefiales
Jog positive y Jog negative. El eje motor debe girar en el modo manual cuando la tension
de 24 V DC se aplica en una de las dos entradas digitales. De lo contrario, la unidad debe
ser frenada. La velocidad del eje del motor debe ser capaz de variar entre dos valores

utilizando otra entrada digital. La unidad es operada usando solamente las entradas
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digitales. El controlador MOVI-PLC® evalta las entradas del convertidor y controla la

velocidad del eje del motor.
Programacion: Realizacion de los pasos de programa 1, 3, 4 y 7 como se describe en
los ejemplos de programacion anterior "Posicionamiento del eje del motor” y “Control de

velocidad del eje de un motor con encoder”

NOTA: no tiene que programar el paso 5 debido a que el modulo de funcion

MC_Power_MDX no se utiliza para ejes de motor sin codificadores.

e Paso 2: Establecer la configuracién del controlador

En la configuracion del controlador, ademas de los identificadores
[JogPlus_MDX1], [JogMinus_MDX1] y [RapidSpeed_MDX1], {1} a las entradas digitales
del variador MOVIDRIVE® MDX61B, como se muestra en la figura 6.5.17:

(sl

B [lg} MOVEFLC basic DHP118
O 3% Communication(F ]
==Digital IO dicabled[SLOT]
- 48 Can-1 enabled[SLOT)
8 & MOVIDRIVE MDX BMVAR]
EF-InputslF 4]
: EF-DI_MDX1 AT BV 28] YWORLY " Digital Inpuls =) [CHANNEL (1)
;1 ‘_;._‘ AT %1280 BOOL; (*Bit0™)
~h_ogPlus_MDX1 AT %128 1: BOOL; (*Bit 1%
' Joghinus_MDKT AT %0128 2 BOOL, ("Bit2 %)
—RapidSpeed_MD<1 AT %I4128.3; BOOL, "B 3%

Figura 6.5.17 Configuracion del controlador “modo manual de eje del motor sin

encoder”.

e Paso 6: Programacion modo de desplazamiento

Crear el programa mostrado en el diagrama de acuerdo con el procedimiento

descrito en los ejemplos de programacion anteriores como se muestra en la figura 6.5.18:
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Figura 6.5.18 Funcion del modo manual del eje del motor sin encoder.

e Paso 8: Probar el programa

Ejecutar el programa activando las entradas digitales, seguin sea necesario.

Encienda el variador MOVIDRIVE® MDX61B si no se ha cambiado ya en
en el paso 1 en conexion con el controlador MOVI-PLC®.
Inicie el control MOVI-PLC ® haciendo clic en el elemento de menu [Online]/ [Execute].
Desactive el bloqueo del regulador mediante la aplicacion de 24V de tension en la entrada
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DI00 "controlador impedido™ Iniciar el modo manual del eje del motor aplicando 24 V de

tension continua en una de las entradas D101 o D102 del variador.

La programacion es correcta cuando: el eje del motor gira en sentido positivo
(sentido horario) o negativa (sentido antihorario) cuando se aplican 24V DC, en la entrada
0 DI01 DI02. Luego el valor absoluto de la velocidad del motor varia entre 500 1/min y
1000 1/min cuando la tension se conecta entre 0 V' 'y 24 VV CC a la entrada DI03 y el eje del
motor desacelera mediante la aplicacion de la tension de 24 V CC a las dos entradas D101 y

D102 o mediante la eliminacion de la tensidon de ambos.

Para mas detalles sobre el comportamiento del controlador MOVI-PLC ® vy el
variador MOVIDRIVE ® conectado en este ejemplo, consulte la siguiente seccion

"grabacion de seguimiento™.

Trazar reqgistro
Cuando un flanco de subida se produce en la sefial JogPlus_ MDX1, comienza el

control de velocidad el eje del motor mediante la velocidad especificada por la sefal
RapidSpeed MDX1 {1}. Cuando la sefial RapidSpeed MDX1 cambia de FALSE a TRUE,
el eje del motor aumenta la velocidad con el mayor de los dos valores {3}. Si ambas
sefiales, JogPlus_ MDX1 y JogMinus_MDX1 se establecen en TRUE al mismo tiempo, la
operacion XOR, en conjunto con la negacion en el programa del controlador, causa un
flanco ascendente en la Execute input del modulo de funcion MC_StopSensorless_ MDX.
Se inicia el proceso de frenado {5} como | muestra la figura 6.5.19.

Para los ejes sin codificador, un proceso de frenado activado por un flanco
ascendente en la Execute input del médulo de funcion MC_StopSensorless MDX se puede
cancelar. La cancelacion es ejecutada cuando un movimiento control-velocidad es llamado
por un flanco ascendente en la Execute input del moddulo de funcién

MC_MoveVelocitySensorless MDX {6}. En este ejemplo, el flanco de subida requerido es
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generado por la operacion XOR en la linea [0005] cuando la sefial del JogPlus_ MDX1 se
cambia de TRUE a FALSE.
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Figura 6.5.19 Grabacion del modo manual del eje de un motor sin encoder.

Cuando la sefial RapidSpeed_MDX1 cambia de TRUE a FALSE, el eje del motor se
retrasa a la menor de las dos velocidades {8}. Restableciendo ambas sefales,
JogPlus_ MDX1 y JogMinus_MDX1 a FALSO se inicia el proceso de frenado de la misma

manera como el establecimiento de ambas sefiales a TRUE, como se describe anteriormente

{10}.
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6.6 EXPERIENCIA PRACTICA NRO. 6: “Aplicacion de sierra voladora”.

Este mddulo es adecuado en aplicaciones donde sea necesario cortar un material
continuo en movimiento a una longitud determinada también es utilizado en estaciones de

Ilenado para “troquel volador” o “cuchilla voladora™.

OBJETIVOS

1. Puesta en marcha y funcionamiento de la aplicacion “Sierra VVoladora”.

PASOS PREVIOS
Creacion de un nuevo proyecto, configuracion del canal de comunicacion,
identificacion de los dispositivos, seleccion de los parametros para el control de velocidad,

descarga correcta de los datos. (Realizacion de Startup).

MATERIAL DE APOYO
e Esquema de conexiones de las sefiales.
e Apéndice B “MOVIDRIVE® MDX61B”, Apéndice D “Listado de fallos” y
Apéndice H “ISYNC”.

REQUERIMIENTOS PREVIOS
e Tarjeta de entradas y salidas DIO11B.

PROCEDIMIENTO
Seleccione en el menu Startup la opciéon “Technology function” para escoger el
funcionamiento ISYNC, luego valla al mdédulo de aplicaciones y elija la opcion

denominada como “Flying saw” seguidamente aparecera una pantalla de puesta en marcha

mediante el control via terminal como lo muestra la figura 6.6.1:

183



FRCULTRD
DE

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” é INGERMERIA

~Control signal source

Caontrol signal source TERMINALS &

Inpute ‘ugmq -
@DI00: Cantr. inh. @DI10: Mode 22

W0I01: Enable WDI11: Mode 2!

S0I0% Lim, sw. o @
@010 Lim. 3w, cow

*ee
[sl=ISIS]

Figura 6.6.1 Asignacion de entradas y salidas “Sierra Voladora”.

En el siguiente paso se realiza el calculo de la escala del maestro como se muestra
en la figura 6.6.2 por lo que debe: seleccionarse “Spindle slope” e introducir el valor en
[mm] en “Gearing ratio” introduzca la transmision del reductor en “External ratio” solo si
se utiliza un engranaje intermedio, introduzca la transmision de éste y en caso de no utilizar
un engranaje intermedio introduzca el valor 1 y por ultimo en “Encoder resolution [Inc]
introduzca la resolucion del encoder en incrementos de acuerdo a la placa de caracteristicas,
Luego haga click en el botén <Calculation>y el programa calcula entonces los impulsos en

funcién a la distancia en las unidades [incrementos/mm].

Calculation of the scaling - master

Spindle slope | [mm] [170

Gearing ratio 7

External ratio 1

Encoder resalution [Ilnc] |1024 'I
Pulses 14336
Distance - fincf|mrr ! 86

Figura 6.6.2 Célculo de la escala del maestro.

Se procede entonces con la determinacion de la escala del esclavo que se muestra en

la figura 6.6.3 para ello utilice los mismo criterios en el calculo de la escala del maestro.
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Utilice el ajuste “Changing direction of rotation” cuando el esclavo se mueve en sentido
contrario al maestro. No utilice el pardmetro P350 "Inversion del sentido de giro™.

En caso de utilizar una sierra diagonal, introduzca el angulo deseado entre la direccién de
avance de la sierra y la direccion de avance del material en “Diagonal cut”. Mediante el
valor de correccion puede ajustar de forma exacta el angulo de corte. Introduzca como
maximo un angulo de correccion de +10 %, la resolucion es 0,01 %. En caso de no utilizar

una sierra diagonal, introduzca el valor 0 como valor para el angulo y la correccion.

Calculation of the scaling - slave

[Spmd\e slope E [mm] 170
10

Gearing ratio

External ratio 1

Fulses _ 4096

Digtance 17
Diagonal cut- Angle [
Diagonal cut- Correction [2] |0

Stiffness synchronous drive control 1

Figura 6.6.3 Calculo de la escala del esclavo “Sierra Voladora”.

Los parametros para el modo manual, busqueda de referencia y posicionamiento se
dividen en las siguientes categorias mostradas en la figura 6.6.4 donde se deberan agregar
una serie de datos: en “Jog mode” se ajustab los parametros "Rapid speed", "Slow speed" y
"Ramp", en “Reference travel” fije la posicion de los interruptores de fin de carrera de
software, el ajuste offset de referencia y el tipo de busqueda de referencia. Mediante el
ajuste offset de referencia puede modificar el punto de puesta a cero de la maquina sin
necesidad de modificar el punto de referencia. Puede ajustar los siguientes tipos de
busqueda de referencia:

Tipo 0: Referencia al siguiente impulso de puesta a cero del encoder.

Tipo 3: Referencia al interruptor derecho de fin de carrera (flanco descendente del
interruptor de fin de carrera).

Tipo 4: Referencia al interruptor izquierdo de fin de carrera (flanco descendente del

interruptor de fin de carrera).
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Tipo 5 o tipo 8: Sin busqueda de referencia, la posicion actual es el punto de puesta
a cero de la maquina.

Luego en “Positioning parameters” ajuste los parametros "Positioning speed”,
"Positioning ramp", "Home position" y "Parking position". Home position es la posicion de
reposo de la “sierra voladora”. Desde la Home position se inicia el proceso de serrado.
Puede utilizar Parking position para desplazar la "sierra voladora™ fuera de la zona de
trabajo en las tareas de mantenimiento. Debera tener en cuenta el ajuste el parametro P302

Velocidad méxima a un 10 % superior a la velocidad de avance méaxima ajustada.

Jog mode
Rapid speed [rprm) (1000
Slow speed [rprm] |100
Ramp [g] [0.5
Reference travel
Software limit switch CW [mm] |0
Software limit switch CCW [mm] [0
Reference Offset 1 [mm] [0
Reference travel type ] [ |5 =
Paositioning mode
Fositioning speed [rprn] [3000
Positioning ramp [s] |05
Home position (valid also for automatic maode) [mm] [0
Parking position [mm] |500

Figura 6.6.4 Parametros de modo manual, basqueda de referencia y posicionamiento.

Fije en esta ventana mostrada en la figura 6.6.5 la puesta en marcha el tipo de
control para la "sierra voladora”, Control de la longitud de corte sin sensor de material se
realiza especificando la longitud de corte, para la medicion del desplazamiento del material
se utiliza un encoder externo en la pista o el encoder del motor de accionamiento de la
pista. En el campo “Engaging distance” introduzca el recorrido en [mm] para el proceso de
acoplamiento. Durante este proceso el accionamiento esclavo (carro de la sierra) se
sincroniza con el accionamiento maestro (avance del material) e introduzca las longitudes

de corte deseadas en [mm] con un maximo de 8 longitudes de corte diferentes.
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~Parameter for the 'Flying saw*
Automatic moce |Cu1 length control j
Engaging distance [mm] |wn—
No. Cut length [mm] | Add
1. Cut length 100 Delete
2_Cutlength 150
3. Cut length 200
4. Cut length 250
5. Cut length 300
6. Cut length 350
7. Cut length 400
8. Cut length 450

Figura 6.6.5 longitud de corte sin sensor de material.

Guarde los cambios realizados, y al pulsar "Download” como en la figura 6.6.6
todos los ajustes necesarios se realizan en el convertidor y el programa IPOSP"*® "Sierra

voladora" se inicia.

Flease click 'Help". 1o get information about the wiring of the terminals and the values of the
parameters

T Hep

Tofinish the installation please click 'Dovnload'

Actual IPOS program version: [MD B]

MNew IPOS program vession: [MDXB] vV 1.03
Ingus | Dutputs | a—
@ DI00: Conlr, inh. D110 Mode 28
@DI00: Enable | $DI11: Mode 2!
@ DI02: Sensor sig W02 Res.
@0I03: Im, cut-Resst  WDIT3: Jog +
B i e, BB Liid spesd
im. $w. cow : 3]
@DIERS
@ D17 Res.

Figura 6.6.6 Ventana de descarga.

MODO DE FUNCIONAMIENTO AUTOMATICO

DI1@ (PO1:8) = "1"y DI11 (PO1:9) = "1"
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DI12 ="1" = se inicia la busqueda de referencia.
DI14 ="1" = se inicia el posicionamiento al estado inicial.

En caso de control mediante borne la puesta en marcha de la "sierra voladora" se
indica si en el funcionamiento automatico activa el control de la longitud de corte o el
control mediante marcas de corte. Véase la figura 6.6.7. Cuando el control de la longitud de
corte se ha activado, el valor de consigna para la longitud de corte se especifica con control
mediante bornes, en cddigo binario a traves de las entradas binarias D115 ... DI17 (como

maximo son posibles 8 longitudes de corte).

Fieldbus Processdata 1 | Fieldbus Processdata 2 Status ‘Siafe |

Current cut length [_Tﬁﬁr
Max a Max

Mastar speed ’% |_l§- 2 =
TP

Slave spead [ - | 0 mm/s

DIT1 DITD | Dperaling mode : )

(D] [ Gog wees Slave pasition 0 mm
)| Ret, travel
I Posilioning

) | Aulomalic

/
SwiLS COW/ SWLS Ow

Figura 6.6.7 Modo de funcionamiento automatico.

Tenga en cuenta la siguiente secuencia en el control de la longitud de corte: Ajuste
las sefiales "1" en las entradas binarias DIZ@ "/Bloqueo de regulador® y DI@1
"Habilitacion/Parada rapida”. Inicie el funcionamiento automatico mediante DI12
"Arranque” = "1". La sefial "1" debe permanecer activa durante toda la duracion del
posicionamiento introduzca la sefial "1" en la entrada binaria D114 "Posicionamiento al
estado inicial”, la sefial debe permanecer al menos hasta alcanzar la posicion inicial.

A partir de este momento, el accionamiento se desplaza a la posicion inicial y
permanece alli hasta que la longitud de material ajustada haya sido alcanzada. En control de
la longitud de corte sin sensor de material, a partir del flanco "0"-"1" en DI12 "Arranque”

se cuenta la longitud del material. Al alcanzar la longitud del material, el accionamiento se
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acopla automaticamente y se sincroniza con el material a cortar. Durante el funcionamiento
sincrono, esta ajustada la salida binaria DO12 "Accionamiento sincrono" = "1".

Cuando el accionamiento alcanza la posicion de retorno ajustada es posible
mediante una sefial "1" en la entrada binaria D114 "Posicionamiento al estado inicial” el
retorno al estado inicial. El accionamiento se desacopla y regresa a la posicion de inicio
regulado en funcidn de la posicion.

Cuando el accionamiento alcanza la posicién de inicio, se ajusta la salida binaria
DO17 "Posicion inicial alcanzada” = "1". El accionamiento permanece parado y regulado

en funcion de la posicion como se muestra en la figura 6.6.8:

DI10
DIl11
DI12
DI13
DI14
DII5
DIlo
DI17

' ' ] | )
Fley [ ] i AR ] ] Q0 o
tlllz:'t"'l l"'s’ l:)!'lﬁ) !7:'t81 l)s'

Figura 6.6.8 Diagrama de tiempos del funcionamiento automatico - control de la

longitud de corte sin sensor de material.
Descripcion de Entradas y Salidas:

DI1@ = Seleccion de modo DI11 = Seleccion de modo.

DI12 = Iniciar el funcionamiento automatico.
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DI13 = Separacion.

D114 = Posicionamiento al estado inicial.

DI15 = Longitud de corte en codigo binario 20.

DI16 = Longitud de corte en codigo binario 21.
DI17 = Longitud de corte en cddigo binario 22.
DO12 = Accionamiento en funcionamiento sincrono.
D013 = Separacion finalizada.

DO17 = Posicion de inicio alcanzada.

Descripcion de Estados:

{1} Seleccion del funcionamiento automatico.

{2} Inicio del funcionamiento automatico, aceptacion de la longitud de corte seleccionada
con DI15, DI16, DI17.

{3} Inicio del posicionamiento al estado inicial (con DI14).

{4} Posicion de inicio alcanzada (DO17).

{5} Avance de material alcanza la longitud de corte, inicia el proceso de acoplamiento.

{6} Velocidad sincrona alcanzada (DO12), aceptacion de la longitud de corte seleccionada
con DI15, DI16, DI17 para el corte siguiente.

{7} Posicidn de retorno minima esta alcanzada, inicio de separacion.

{8} Separacion efectuada (DO13), inicio del posicionamiento al estado inicial.

{9} Posicion de inicio alcanzada (DO17).
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6.7 EXPERIENCIA PRACTICA N° 7: “Interaccion con la Interfaz Hombre-Maquina
DOP11B-25”

En esta experiencia practica se realizara una identificacion de los dispositivos que
van a utilizarse para la puesta en funcionamiento de la interfaz DOP11B asi como la

verificacion de las conexiones y una introduccién al software HMI Builer.

OBJETIVOS

1. Identificar los componentes y verificar las conexiones de los equipos
2. Comunicacion de los dispositivos.

3. Introducir los conceptos basicos para el uso del software HMI Builder.

PROCEDIMIENTO

1. Identificacion de los componentes vy verificacion de la conexién de los dispositivos.

Identifique los dispositivos adicionales para la conexién de la Interfaz Hombre-

: PCCT1A

UWS11A: . \
PCC11A: C
DOP11A: .

Maquina.

10y

Ly | o

X1: RS-485
— I

X2: RS-232

Verifique que todos los dispositivos se encuentres correctamente conectados como
lo muestra la figura 6.7.1 y tanto la interfaz DOP11B como el convertidor USW11A estén

191



BUS_LMEAIKS CHUTGRL
= 7

FRCULTRD

CAPITULO VI, “EXPERIENCIAS PRACTICAS” WG RREFIR

alimentados con 24 Vdc. Por altimo no olvide que la sefial de RS-485 va a al variador por

los terminales X13: 10-11 y su respectiva referencia a tierra.

PCCOM 14

UsB1ta

N

UWS11A
rwrt

Ethernet

Figura 6.7.1 Esquema de conexion de la interfaz DOP11B-25.

2. Comunicacién de los dispositivos.

La conexion de la Interfaz Hombre-Méaquina DOP11B-25 sera necesaria la
configuracion de una direccion IP ya que la comunicacion entre la PC y la interfaz se
realiza via Ethernet, en la figura 6.7.2, se muestra la ventana de propiedades para de

conexion de area local.

— Conexidn de drea locg™— — —te——
. i - .
L\o ..T » Propiedades de Conexion de drea local — ﬂ_ﬁ

* _ Red no identificada

W= JMicron PCI Express
Funciones de red | Uso compartido

Conectar usando:

L¥ IMicron PCI Express Fast Ethemet Adapter
Esta conexidn usa los siguientes elementos:

.% Programador de paquetes QoS -
ECUmparﬁr impresoras y archivos para redes Microsoft

<& SIMATIC Industrial Ethemet (150)

& Protocolo de Intemet versian 6 (TCP/IPvE)

IV ocoo e nemet verson + 1P Pve) S
& Controlador de E/S del asignador de deteccion de tope| |
4. Respondedor de deteccion de topologias de nivel dey ~

4| 1 2
Desinstalar Propiedades
Descripcion

Protocolo TCP/IP. B protocolo de red de drea extensa
predeterminado que permite la comunicacion entre varias
redes conectadas entre si.

[ Aceptar ][ Cancelar ]

Figura 6.7.2 Propiedades de Conexion se area local.
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Al seleccionar la opcion para el protocolo de internet TCP de la figura 6.7.2,
emergera una ventana mostrada en la figura 6.7.3, donde debe introducir la direccion IP

correspondiente a la interfaz a utilizar.

Propiedades: Protocolo de Internet versién 4 (TCP/IPv4) &Iﬂ
s

General

Puede hacer que la configuracidn IF se asigne automaticamente sila
red es compatible con esta funcionalidad. De lo contrario, deberd
congultar con el administrader de red cudl es Ia configuracidn IP
apropiada.

() Obtener una direcddén IP automaticamente

(@) Usar la siguiente direccién IP:

Direccidn IP: 192 .168. 1 . 4
Méscara de subred: 255.255.255. 0

Puerta de enlace predeterminada:

Obtener la direccdn del servidor DNS automaticamente
(@) Usar las siguientes direcciones de servidor DNS:

Servidor DMS preferido:

Servidor DNS alternativo:

[ validar configuracién al salir

Figura 6.7.3 Introduccion de direccion IP.

Proceda a la inicializacion del programa HMI Builder para configurar la interfaz
DOP11B-25, como se muestra en la figura 6.7.4. Seleccione {File} y cree un nuevo

proyecto en {New}.

[File] View Settings Help

[ [New Ctrl+N 7 K?|
.Qpen.‘. Ctrl+0
Update DOPL1A Drivers From 3

Update DOP11B 10-15 Drivers From *
Update DOP11B 20-60 Drivers From ¥

Print setup...

1 proyectl.dop
2 Projectl.dop
3 DOP11B-25.dop
4 DOP11A-20.dop

Exit

Figura 6.7.4 Creacion de un nuevo proyecto en HMI Builder.
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De inmediato aparecera una ventana donde debera seleccionar las propiedades del
proyecto de acuerdo con los dispositivos que se deseen configurar como muestra la figura
6.7.5:

Operator Terminal

DOPT1B-25 Landscape 1.1

Controller systems

Contraller 1
MoviLink/SMLP/MoviLink/SMLP
Controller 2
Change...
Calor scheme

Change...

Figura 6.7.5 Propiedades del nuevo proyecto.

En la opcion {Operator Terminal} seleccione el terminal que dispone para ser

utilizado con su respectiva version y presione {OK} como se muestra en la figura 6.7.6:

er———

Operator Terminal Wersion
DOF114-10 | | 108
DOP114:20
DOP11A-30 Landscape

DOP114-30 Portrait

DOF114-40

DOF114-50

DOF11B-10

m

DOP11B-15

DOP11B-30 Landscape
DOP11B-30 Portrait

DOPT1B-50 Landscaps
A S

Figura 6.7.6 Seleccién del terminal de operacion.

Luego se selecciona el controlador en la opcion {Controller 1} de la figura 6.7.5,

proceda a la ubicacion de la marca del equipo en este caso SEW EURODRIVE vy
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seleccione el protocolo de comunicacidn correspondiente y presione {OK} como muestra la
figura 6.7.7:

Brand name Fratocal

Idec -
KEVEMCE

Kaopa

tadicon

M oeller

OmMRAON -
FROFIEUS

Sl
SEWwW-EURODRNE

m

SIMATIC

Telemecanique

WwiAGD

YOKOGA WS m

[ ok ] [ Cancel ]

Figura 6.7.7 Seleccién del Equipo de Control.

Una vez hecho esto, en la ventana principal del programa la estructura general del
proyecto y debera presionar sobre {Peripherals} con un click derecha para seleccionar
propiedades y aparecera una ventana para la configuracion periférica como se muestra en la
figura 6.7.8. Asegurese que la comunicacion del controlador este seleccionado el terminal
RS-422 ya que por medio d este terminal se realiza la comunicacion entre el controlador y
la interfaz DOP11B-25.

Peripheral Configuratiof u
=]} COk 5-422, 9600, Even, B,
=M Controller 1

-0 MoviLink/SMLP/MoviLink/SMLP 5.0017

=2 COM2 [RS-232C, 3600, Ewen, 8. 1)

{9 DOP Tooks

T8 Transparent mods
-+ LUSB
=] Ethemet

! q_q TCP/IP comnection 1, 192.168.1.1
@ Expansion part
= @ Unused functions

& Piinter

Eli Mo Protocol Mode

- Contioler 2

Ll

{22 TCP/IP connection 2, 192.168.1.1
A2 Madem

QE KeyMet

Figura 6.7.8 Configuracion periférica.
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Despliegue el menud de la opcion {Peripherals} y haga doble click en Controller 1

para la seleccion del modo de comunicacion serial como muestra la figura 6.7.9:

Seftings |Statiur|s I Advanced I About |

Property Walue
Comrunication mode SerialMoviLink
Diefault station 254

tadel Movidive B
[1ata exchange mode Acpclic
Mumber of process data words 0

Heartbeat interval [g] o

Heartbeat H register u]

Figura 6.7.9 Propiedades de comunicacién del controlador.

En la barra de herramientas del programa HMI Builder seleccione la opcion
identificada como {Tranfer} y elija {Proprieties} para la comunicacion TCP/IP como se

muestra en la figura 6.7.10:

‘Communication Prnperﬁ_ u

@) Use TCPAR transfer

() Use serial transfer

(70 Use modem transfer
COM1

57600
Timeout [ms] 10000

E
Speed set manually
Parity
@) Mone Stopbits
Even Databits =l
0dd @38 2

Figura 6.7.10 Propiedades de comunicacion.
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3. Introduccién de los conceptos bésicos para el uso del software HMI Builder.

En este momento la comunicacion ha sido completada, por lo que se procedera a la
creacion de un proyecto para transferirlo a la interfaz. EI primer paso es la creacion de un
bloque, seleccione en la barra de herramientas la opcion identificada como {blocks} como
se muestra en la figura 6.7.11:

[2-Tent ~] (] aial K]
= —

Project Manager

=B Project] a
-4 Blocks

B 0:Main

() 390 :Alsms |

(W 991:Time C |
() 992 :System
@ 993:Mai |
) Hams
@ Time Channels
@ Password
{E) Message Library
) Macros E
..... i Recipe
----- @) Data Logging
4 Peripherals
i Cortroller 1: ‘
i Cortroller 2:
i irtemal Vari
@ Cortroller Dy |
) Setup |
19 Network Conneq |
8 Network Sey |
Q9 TCPAPcon ||| |
8. TCP/IP con

Figura 6.7.11 Creacién de un bloque.

Haga doble click en la opcion {Main} con el fin de crear una opcién principal en la
interfaz y a medida que va construyendo los bloques se definen los submenus. Por ejemplo
para insertar un velocimetro, se hace click sobre la opcion {Velocimetro} en la barra de
herramientas inferior y luego debera hacer un click dentro de la pantalla principal para que

aparezca la ventana de propiedades del velocimetro como se muestra en la figura 6.7.12:
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|

General |Aspedo | Fuente | Dnémicol

Sefial analégica: PO /5[ ~][Signed 326k -

Divisidn de escala: 300
Marcas de escala: 100
Walor minima -3000
Walor méximo 3000
£ngulo 300

Estilo del borde Escala de unidades de ingenieria

N || Ot 0
) Azado Ganancia: | 0.001
() Hundido

@ Flano
[] Mostrar bara
Indicador Corfiguracién de arco
@ Aguia i
Arco
Ambos =
[ Aceptar ][ Cancelar ][ Aplicar ][ Ayuda ]

Figura 6.12 Propiedades del Velocimetro.

En esta ventana debera seleccionar PO como sefial analégica de 32 bits, ya que este
es el pardmetro que monitorea la velocidad del servomotor conectado al controlador.
También defina el rango que tendra el velocimetro y las divisiones de escala, otro punto
importante es el ajuste de la ganancia ya que la velocidad mostrada en los parametros no
siempre es la misma que se muestra en la interfaz DOP11B por lo que se debe verificar el
parametro POO en el programa MOVITOOLS MotionStudio. Una vez definidas las
caracteristicas del velocimetro seleccione {Aceptar} y aparecera una pantalla como a que

se muestra en la figura 6.7.13:

Figura 6.7.13 Velocimetro.
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Para transferir un proyecto seleccione la opcion {Tranfer} y a su vez {Project}

donde se abrird una ventana con el fin de guardar el proyecto realizado en la carpeta

correspondiente. Luego de guardar emergera la ventana que se muestra en la figura 6.7.14,

donde se selecciona la opcion {Enviar} para transferir el proyecto a la interfaz DOP11B.

Transferencia de pro;

Porcentaje completado: 0%

i

Enviar

Recuenta de bytes (KB 0
Tiempo tanscurido:
Estadn

Informacidr:

Reintentos; ]

Yersion del kerminak:

Opciones de envio parcial
Blogues
Minguna

@ Todos
De 1} 0

Alamas Biblioteca de
Diata loggers mensajesd multiingiie
Simbolos Configuracidn
Canales de tiempo Teclas de funcidn
LEDs Contrasefias
Maeros Intercambio de datos
Fuentes

Werificar

FParada

Werificar proyecto al enviar Cambio automéatico de RUN/TRANSFER terminal

Enviar provecto completo Comprobar versidh del terminal

Eliminar
[7] Datos de gréficos de tiempo
[7] Datos de receta

Descargar contraladar
) Nunca

() Siempre

@ Automntico

Definir reloj del terminal

[ Forzar eliminacién de
archivo en terminal

Figura 6.7.14 Transferencia de un proyecto.
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NORMAS DE SEGURIDAD

CUIDADOS GENERALES

1. Por seguridad no se debe colocar ningun tipo de objeto sobre los equipos.

2. No conectar ningun equipo si los conocimientos técnicos no estan claros.

3. Operar de manera correcta el equipo del laboratorio para evitar poner en riesgo la
seguridad propia o la de terceros.

4. Queda terminantemente prohibido consumir alimento, bebidas o golosinas dentro del
laboratorio.

5. Dejar el Area asignada en Orden y Limpia.

6. Se prohibe rayar, pintar o hacer mal uso del material suministrado para la elaboracion

de su practica.

CUIDADOS MECANICOS

1. Debe evitarse el uso de corbatas o bufandas asi como cadenas, relojes, pulseras o
anillos.

Cabellos recogidos.

No limpiar o aceitar las maquinas en funcionamiento.

No abandonar una maquina en marcha.

a b~ DN

No dejar obstaculos en el camino.

CUIDADOS EN TRABAJOS CON CORRIENTE ELECTRICA
1. CUIDADO DE EQUIPOS
Los incendios pueden ser causados por multiples factores por lo que debe evitar:
1.1 Sobrecalentamiento de cables debido a sobrecarga de los conductores.
1.2 Sobrecalentamiento debido a fallas en los termostatos o fallas en equipos de
corte de temperatura.

1.3 Fugas debidas a fallas de aislamiento.
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1.4 Sobrecalentamiento de materiales inflamables ubicados cerca de o dentro de

equipos de baja tension que, en operacion normal, pueden llegar a calentarse.

2. CUIDADOS PERSONALES:

Tan s6lo 20 mA que pasen al corazon pueden producir la muerte de una persona. Si
se toma en cuenta que la resistencia humana media es de 4000 ohmios, con s6lo 80 V seria
suficiente para producir la muerte. De modo que con 220 V el riesgo es ain mayor.

SIEMPRE:

e Suponer que los condensadores estan cargados. La fuente de alta tension pude tener
condensadores que permanezcan cargados aun si la fuente ha sido apagada. Utilizar la
barra de tierra antes de tocar la salida de la fuente.

e Colocar indicadores tipo "PELIGRO, ALTA TENSION" en los experimentos de este
tipo para alertar a las demas personas en el laboratorio.

e Asegurarse que el piso y la mesa de trabajo estén secos.

e Apagar las fuentes cuando no esté controlando personalmente su experimento.

e Controlar la calidad de la conexion a tierra del circuito antes de conectarlo.
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CONCLUSIONES

A lo largo del desarrollo de este Trabajo de Grado, se estudiaron diversas
caracteristicas tanto del hardware como del software para la implementacion de
experiencias practicas con la finalidad de estimular y promover en los alumnos del noveno
semestre de ingenieria electronica de la Universidad José Antonio Paez (UJAP) el
aprendizaje a través de los conocimientos adquiridos mediante la puesta en marcha de
servomotores controlados por inversores o también llamados variadores de frecuencia. A

continuacion se presenta un resumen del contenido de cada experiencia practica.

e Experiencia Practica Nro. 1: “Familiarizacion con el Hardware y Software
MOOVITOOLS® MotionStudio”. Contiene una breve introduccién para el

reconocimiento de los dispositivos y conexiones entre ellos, también posee una vision
general del software para la ubicacion de todas las herramientas necesarias para la

realizacion de las siguientes experiencias practicas.

e Experiencia Practica Nro. 2: “Parametrizacion y puesta en marcha del servomotor”.

Dirige la atencion a la modificacion de los pardmetros necesarios para la puesta en
marcha del servomotor. Utilizacion de la herramienta de Modo Manual y sefiales
analogicas y digitales para el control del accionamiento con velocidades prefijadas. Y
por ultimo el uso de la herramienta SCOPE para la visualizacion en un tempo

determinado las sefiales de tension y corrientes del inversor.

e Experiencia Practica Nro. 3: “IPOSP™*® Programa de posicionamiento secuencial,

usando lenguaje de bajo nivel (Assembler)”. Engloba el posicionamiento relativo y
absoluto del accionamiento a través del uso de constantes y variables para cada caso.

Otros comandos usados son los relacionados con la busqueda del punto cero o
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referencia y comandos aritméticos. Para llevar a cabo esta experiencia practica se

modificaron algunos parametros como las entradas y salidas binarias entre otros.

e Experiencia Practica Nro. 4: “IPOSP™*® Programa de posicionamiento secuencial,

usando lenguaje de alto nivel (Compiler)”. De manera similar a la experiencia practica
Nro. 3 se realizando los mismos movimientos del accionamiento pero con los
comandos respectivos en el lenguaje de alto nivel. Asimismo se verificaron los

parametros anteriormente ajustados para el funcionamiento IPOS

e Experiencia Practica Nro. 5: “Aplicaciones utilizando la tarjeta de control MOVI-

PLC® DHP11B”. Con la introduccion y el ajuste de algunos parametros se dio inicio a
la realizacion de tres aplicaciones para ilustrar las distintas ventajas que se pueden
aprovechar con la tarjeta de control MOVI-PLC® DHP11B.

e Experiencia Practica Nro. 6: “Aplicacion de Sierra Voladora”. Este modulo es

adecuado para cortar material continuo en movimiento a una longitud determinada, el
transporte sincrénico de material, estaciones de llenado, “troquel volador” y “cuchilla

voladora” pudiendo hacer cortes paralelos o en diagonal.

e Experiencia Practica Nro. 7: “Interaccién con la Interfaz Hombre-Méaquina DOP11B-

25”. La conexién y la comunicacién son los puntos mas importantes en esta practica
puesto que al aprender a realizar un bloque se pueden realizar lis menas y submends

que se deseen y poder manejar desde esta interfaz el variador de velocidad.

Por ultimo se desarrollé pequefio instructivo que contiene las normas de seguridad
que deben cumplirse para el manejo adecuando de todos los equipos e instrumentos dentro
del laboratorio con el fin de proteger la integridad fisica de los usuarios y garantizar la vida

atil de los dispositivos.
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RECOMENDACIONES

e Posibilidad de manejo del paquete de software MOOVITOOLS® MotionStudio no sélo
en presencia de la conexion fisica del inversor y el motor, sino también a través de
demos que simulen la conexién de los equipos para que puedan hacerse las

programaciones y compilaciones desde la comodidad de cualquier PC.

e Utilizacion de osciloscopio en las experiencias practicas para la visualizacion de las

corrientes del inversor y del motor.

e Visualizacion de las curvas de velocidad, tension y corriente en tiempo real mediante
la herramienta SCOPE y no como la toma de los datos en un tiempo determinado

(grabacion) para luego mostrar las gréaficas.

e Para el funcionamiento de los dos variadores de frecuencia de forma independiente es
indispensable que cada sistema (Variador-Servomotor) se conecte a una PC mediante

la interfaz de comunicacion USB11A.

e La aplicacién “Center Winder” es particularmente adecuado para industrias donde el
material sin fin tiene que ser cortado, desenrollado o rebobinado continuamente, esta

aplicacion requiere para el control las siguientes opciones de la tabla VI.IV:

Tabla VI.IV Opciones de para el control de la aplicacion “Center Winder”.

PROFIBUS-DP DFP21B
INTERBUS DFI11B
CAN bus DFC11B
DeviceNet DFD11B
Terminals DIO11B

Fuente: MOVIDRIVE® MDX61B “Center Winder”” Application [14].
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e La aplicaciéon “Crane Control” es ideal para su uso en las industrias de tecnologia y
logistica para la manipulacion de materiales, esta aplicacion requiere para el control

via bus y control via terminales las siguientes opciones de la tabla VI.V:

Tabla VI.V Opciones de para el control de la aplicacion “Crane Control”.

PROFIBUS-DP DFP21B
INTERBUS DFI11B
CAN bus DFC11B
DeviceNet DFD11B
Ethernet DEF11B
Terminals DIO11B

Fuente: MOVIDRIVE® MDX61B “Crane Control” Application [15].

e La aplicacion “Modulo Positioning” es especialmente adecuado para el mecanismo de
giro y platos giratorios, dispositivos, unidades de alimentacidén, mesas circulares de
transferencia entre otros, esta aplicacion requiere para el control via bus y control via

terminales las siguientes opciones de la tabla VI.VI:

Tabla VI.VI Opciones de para el control de la aplicacion “Modulo Positioning”.

PROFIBUS-DP DFP21B
INTERBUS DFI11B
INTERBUS con cable de fibra Optica DFI21B
CAN bus DFC11B

DeviceNet DFD11B

Ethernet DEF11B

Terminals DIO11B

Fuente: MOVIDRIVE® MDX61B “Modulo Positioning” Application [16].

e La aplicaciébn “Table Positioning” se adapta especialmente a mddulos donde

es necesario mover las posiciones con velocidades pre-definidas y aceleraciones con
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rampas diferentes, esta aplicacion requiere para el control via bus y control via

terminales las siguientes opciones de a tabla VI.VII:

Tabla VI.VII Opciones de para el control de la aplicaciéon “Table Positioning”.

PROFIBUS-DP DFP21B
INTERBUS DFI11B
INTERBUS con cable de fibra optica DFI21B
CAN bus DFC11B

DeviceNet DFD11B

Ethernet DEF11B

Terminals DIO11B

Fuente: MOVIDRIVE® MDX61B “Table Positioning” Application [17].

e La aplicacion “DriveSync via Fieldbus” hace posible la implementacién de sistema de
transporte y maquinaria con los conductores que tienen que moverse en un angulo
sincrénico ocasionalmente o permanente, esta aplicacion requiere para el control via

bus y control via terminales las siguientes opciones de a tabla VI.VIII:

Tabla VI.VIII Opciones de para el control de la aplicacién “Table Positioning™.

PROFIBUS-DP DFP21B
INTERBUS DFI11B
CAN bus DFC11B
DeviceNet DFD11B
Ethernet DEF11B

Fuente: MOVIDRIVE® MDX61B “Table Positioning” Application [17].
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VALORES CARACTERISTICOS EN V =230 VAC

Wlthouitnf:;::d cool- With fc;::‘egé:oollng Mass moment of inertia Jy
ny Motor Mo " | 1p? Mo vr lo.vR" | o vR? | Imax" | Imax? |Without brake | with brake
rom Nm (Ib in) A A | Nm(lbin) A A A A 10 kam?

DS56M 1.0(8.9) 165 | 165 - - - 66 | 66 047 0.85
DS56L 20(18) 24 | 24 - - - 96 | 96 0.82 12
DS56H 4.0 (36) 28 | 47 - - - 112 | 19 153 1.88
CM71S 5.0 (44) 33 | 59 7.3(65) 48 86 | 132 | 235 485 6.80
CM71M 6.5 (58) 43 | 76 9.4 (83) 6.2 110 | 172 | 305 6.27 831
CM71L 9.5 (84) 6.2 | 111 | 13.8(122) 9.0 16.1 | 250 | 445 9.1 1.1
3000 [CM90S | 11.0(974) | 7.3 | 127 | 160(142) | 106 | 184 | 300 | 51 14.3 19.8
CMOOM | 145(128) | 101 | 174 | 210(186) | 146 | 250 | 400 | 70 18.6 241
CMOOL | 210(186) | 144 | 255 | 305(270) | 210 | 370 | 580 | 102 271 32.6
CM112S | 235(208) | 150 | 27.0 | 340(301) | 220 | 390 | 600 | 108 67.4 875
CM112M | 31.0(274) | 205 | 350 | 450(308) | 30.0 | 510 | 820 | 140 87.4 108
CM112L | 450(398) | 300 | 480 | 650(575) | 440 | 700 | 120 | 192 128 148
CM112H | 68.0(602) | 430 | 730 | 950(841) | 600 | 102 | 172 | 292 189 209

SELECCION DEL MOTOR VELOCIDAD NOMINAL 3000 RPM

MOVIDRIVE® MDX61B...-2_3 (AC 230 V units) in the SERVO operating modes (P700)

Mot
oter 0015 0022 0037 0055 0075 0110 0150 0220 0300
Y 38
DS56M (Ib in) (34)
Moo Nm 76
DsseL  Vmax
(I in) (67)
M. Nm 92 07 153
DSS6H (Ib in) 81) (95) (135)
Mo Nm 51 106 158 65
cM71S (b in) 81) (94) (140)  (146)
Mo NM 93 109 172 215
CM71M (I in) (82) (@7) (152)  (190)
enraL Mmac N 94 110 182 258 310 314
(b in) (83) (97) (161)  (228)  (274)  (278)
Y 95 12 187 277 351 395
CM30S (Ib in) 84) (99) (166)  (245)  (311)  (350)
Y 181 272 353 454 522
CMo0M (I in) (160)  (241)  (312)  (428)  (462)
ool Mrmar N 179 771 355 505 631 752
(Ib in) (158)  (240)  (314)  (447) = (558) (666)
enriizs Mmax N 188 287 377 534 663 819
(Ib in) (166)  (254)  (334)  (473)  (587) (725)
1oy Mmec N 291 384 563 9.9 570 108.0
(I in) (258)  (340)  (489)  (619) (859) (956)
Moo NM 206 58.9 754 108.8 1259
cmiraL Mmax
(Ib in) (359)  (521)  (667) (963) (1114)
Mo Nm 584 753 1A 1311
CM112H (Ib in) (517)  (666) (983) (1160)
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LINEAS Y CABLES DEL SERVOMOTOR

MDX61B...-2_3 0015 | 0022 | 0037 0055 0075
Size 1 2
Fuses F11/F12/F13 Iy 16 A 25 A 25 A 354
E;IDDI!.I' system cable L1/L2/ 1.5 mm?2 4 mm?2 4 mm? & mm->
PE conductor 2 = 1.5 mm~ 2= 4 mm” 2 = 4 mm= 2 = 6 mm-
1 x 10 mm? 1 %10 mm? 1 = 10 mm? 1= 10 mm?
Motor cable UNIW 1.5 mm? 4 mm? 4 mm? & mm?
M4 screw and washer assembly with ter-
Unit terminal cross section Separable terminal strip minal clip
of the power section 4 mm? conductor end slesve DIN 46228 4 mm? conductor end sleeve DIN 46228
& mm? crimp cable lug DIMN 48234
Tightening torque 0.6 Nm
MDX61B...-2_3 Dﬂi5 0022 0037 0055 | 0075
Size 1 2
Fuses F11/F12/F13 Ing 16 A 25 A 25 A | 35 A
E;IDDH.I' system cable L1/L2/ AWGT4 ANG1Z ANGID
PE conductor AWG14 AWG12 AWG10
Motor cable UNVIW AWG14 AWG12 AWG10
M4 screw and washer assembly with ter-
Unit terminal cross section Separable terminal strip minal clip
of the power section AWE10 conductor end slesye AWG10 conductor end sleeve

AWG10 crimp cable lug

Tightening torque 0.6 Nm

DISTANCIA APROXIMADA DE CONEXION

MDXB1B....2_3 0015 | 0022 | 0037 | 0055 | 0075 0110 ... 0300
at Voyppy =3 = AC 230V Recommended maximum motor cable length in m
Shielded line
PWM frequency 4 kHz 120 200 250 300 300 400
(P860/P861) 8 kHz 80 120 150 250 250 300
12 kHz a0 80 120 200 200 250
16 kHz 40 &0 100 160 160 200
Unshielded line
PWM frequency 4 kHz 360 600 750 900 900 1200
(PBGO/PBET) 8 kHz 240 360 450 750 750 apa
12 kHz 150 240 360 600 600 750
16 kHz 120 180 300 450 450 G00
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BORNES ELECTRONICOS
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Ajuste de fabrica

5i s conectan las entradas binarias con la alimentacion de tension de 24 Vep X12:2 "WO24", conecte en &l
MOVIDRIVE® un puents entre X137 (DCOM) v X13:9 (DGMD).
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DESCRIPCION DE BORNES

Biorna Funzlam
1S | L1LEALE (PE) | Comsxidn a la red
E2ANEE | UWNTW (PE] Corexlon del molar
e +RIA |PE} Corexlon de la reslsbencla de fr=nado
A +Ug-Uz (PE} | Comexlon del droullo indzmesio
311 Conmatacion s=fal | {00d)...20 ma] GG s sl W =10 V0. 10 W, 010 W} GO, apeste de fdorica seflalu.
312 Corectaridesconectar resisiencla d= ieminacian pam e bus de sistema, ajuste de fibrica: desconecisda
313 Ajrstar la velocidad en Dyudios para |y nterface RES4ES (KT
Selecclonables, 9,5 6 57, Ebaudlos, aprste de taDrica a 57,6 Moaudios
314 Corectaridesconeciar epiada de fecuencla, ajusie de fébricac desconeciado
1z CEMD Folencial de referencla del bus d=| sishema
E12:3 BG4 Elus d= sisi=ma Ao
E12:3 ECAZ Eus d= gislema Bala
1 REF1 +10 Vige (mdx. 3 mAss) para el polenciometn de consipna
123 | Andnz Enirada d=I valor @= corslgna ni (=niRda d= dferenclal o enfrada con pobenclal de referenca SR,
Tormia de s=fal —= P41_ 4 211
E11:4 AGHD Pol=nclal de referercla pars safales analdglcas (REFY, REFD, AL, &0
E11:6 REFZ =40 Vs {max. 3 mAgs) para & potsnclémetro de consigna
1 ciza Enirads biraria 1, asigracian a "TElsgu=n *  Las erfradas binsdas =st8n sisisdas medands
reguladior” opdoacopladores.
132 [ F | Enirada binaria 2, ajusie d= fAbrca "CerechaParada™ | =  Foslblidades de propgamackin para las
13 oiaz Enirada binaria 3, ajusis d= #3brica srradas binaras 2 a 6§ (DI .. JOIB5) —= mend
"moulerdaiParadar d= pyrdrmeiros FEO_
i34 ociaa Enirads binaris 4, ajusis o= H4orca
"HabllacerFarada®
138 a4 Enirada binaria S, ajuste de t3brica "niim2 1"
18 s }-14 Enirads biraris &, ajushs @ fdbeica "nd 2in2 2"
T a2 ednd U] Riefarencia para entradas birariys X1371 & X138 (DRSO DU3S] ¥ XAS10018:2 (D2 DI0T |
*  Conmaiscion de erfradas binarias con =24 Ve de tarslon extemas Mecssaris unkie X137 [DOOM)
con &l polencial de referencla de la f=nsin exbennas,
— 5in paeende X1 3 7-XA3S DS OM-DGHD) == =sniradas binardas [lores de pofenclal
= Con puenbe X13-7-X13:8 (DCOM-DEMND) <= eniradys binarkas con potencls
*  Conexion de las =nircas binafas oon +24 Ve d2 X13:8 0 X10:8 (W324] — recesano puenie
E1ET-H13:3 [DCOM-DGHDL
Eia:E W24 Salida gz fznslon awxiiar o +24 Ve jcamga mdr. X132 § X10:8 = 400 md) para & Inlsruphor d= mande
exiemo
138 DEND Fol=nclal de referercla para s=fales Dinarias
EiE1e | 2T RE4sE5 -
1311 T2 R34E5 -
g1 oias Enirads binarla 7, ajusis d= #dorca “2in Tunckon” * L enfradas binaras =si8n aisiadas medianis
o CiaT Enirada biraria 5, ajushes o= t4orica “2in funckee® oofoaconiadiorss,
E18:3 adaln: k] Ealida binarka 3, ajuste de fbrica "Salida IFOS" *»  Foslblidades de seleccion pam las eniada
E1E:4 again.l Ealida binarka 4, ajuste de fbrica "Salida IFOS" binariys 7 y 8 (DIDSDIOT) = me=ni de
E1H:E [ngair.] Ealida binarka £, ajusle de fbrica "Ealida IFO3" oarAmeiros FE_
iNo ponga b=ncldn sxbeErna on kae salldac binarlas | = Foslblidad de sel=ccldn para las s=2ildas
X183 [DO@E) a X186 [DOa@Es binariys 3 & S {DI3E_.. DRI | = mend de
E1EE DEND Fol=nclal de referercla para s=fales Dinarias parAmeros FEZ_
g i TFT Comexitn KTY+TF-TH [unir a fraves de TEITH con X1022), ajust= de TAbrica “Ein nescckn ™ [ = FE35)
102 DEMD Folznclal de referencis pars safales binacias | sallds binarls KTY-
o b CES3 Salda binark DSO8R, askpracion fila con "iFrene”, casscidad de cargs mae. 150 mAgs (resisteniz 3
portocirouko, resistenbe & f=nsion extema hasta 30 Vesd
o4 oo@i-c Cortachy comdn salifa binara 1, ajieshe de fabrica "Lisho para furckonam bsrlo”
E10E DO M0 Cortacts rormalments ablero sallds biearda 1, capacidad de cargs de lof con@acios d= nedd
max. 30 ¥epe ¥ 08 Ape
Eins Coa1-HG Cortachy normalmenie c=mado salda binara, 1
oy azaln: k) Salida binarks OS2, ajusiz de fabrica “Fallo”, capacicad d= carga max. SO mdes resisienis al
cortocinoufo, resistenke & f=nsion exiems hasta 30 Vs Posiblidades de programaciin pars las salldas
binaras 1 y 2 {00 y DCEE] = mamd d= pardrmedms FEZ_. (Mo ponpa tersian exi=ma &n las salldas
binaras X103 (DS y X107 (DOSZ |
g L W24 Salda de f=nslin awllar de +248 Voo jcanga mdx. X138 y X10:8 = 400 ma) para & Inleruphor d= mando
ExiEmo
108 wizd Enirada de almertackin de tensian de +24 Ve Reralon de apoye en fonclon de las apoones, diagnosico
de aparsio desconscfado d= med]
E10:10 | GOND Pol=nclal de referarcla pars sefales binaras
E1T:A DaND Folenclal de referencla pars X17:3
EAT:2 W24 Galda o f=nzlon aueliar =28 Ve, @dlo pars la allmesntolin de X17:4 ded milemso aparaio
173 BOWEE Potencisl de referencla pars 3 ertmda de =24 Ve "Paracs segura® {oontacts dz s=guridad)
174 W24 Enirads de +24 Vi “Farada s=gura” iconfacio de seguridad)
ET Bk intarface de serviclo. Zécalo de opcldn: DBGSOE FUWE218 7 JSE1A
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DATOS TECNICOS

MOVIDRIVE® MDXE1B D015-2A3-4-40_ | 0022-2A3-4-0 0037-2A3-4-0
ENTRADA

Tension de redUzgqg 35 200 Wep—10% . 3 x 240 Vg +10 %

Frecusncia de red faed S0Hz .. 80Hz£5%

Corriente nominal de red lpgg 100 % 67 Ap TE A 128 A g

(para Uggq =3 = 230 Vi) 125 % B4 Ay B8 Aqs 18,1 A g
SALIDA

Potencia aparente de salidall L 2,7 kA 3.4 KA 5.8 K\

(para Uggq =3 = 230...240 Vip)

Corriente nominal de salida Iy T3 Aca B8 Ars 14.5 A

{para Uggg =3 = 230 VWea)

Corriente de salida continua

[=125% Iy} Ip 8.1 A0 10.8 Ay 18.1 A,

{con Uggg = 3 = 230 Vip s con fpygm = 4 kHz)

Corriente de salida continua

{= 1000 ly) In T3 Aps 8.5 Are 145 A

{con Uggg = 3 = 230 Vip s con fpym = 8 kHz)

Limitacion de corriente I

Maotor y generadar 150 % Iy, duracion en funcian de la utiizacién

Limitacion interna de corriente

Iy = 0 ... 150 % ajustable

Valor minimo permitido de Rewmin 70

resistencia (funcionamiento 4G

Tensidn de salida Uy M. Ugag

Frecuencia PWM foam Ajusiable: 4/812/18 kHz

Ranga de velocidades / Resolucién  ng [ Ang

—5000 ... O ... +8000 rp.m. / 0.2 r.p.m. &n &l rango completo

GEMERAL

Pérdida de potencia con Sy Pumas 110w 126'W 210W
Consumo de aire de refrigeracion 40 mih
Pesa 28 kg
Dimensicnes Anx Al = Pr | 105 = 314 = 234 mm
1} Los dafes de petencia son validos para foypny = 4 KHz
Wersion estandar MOXG1E D015-2A3-4-00 0022-2A3-4-00) D0AT-2A3-4-00
Referencia 22T SEg 2 8279850 BT ogEa
Wersian tecnologica MOXG1B 0015-2A3-4-0T D022-2A3-4-0T D03T7-2A3-4-0T
Referencia 230037 222004 5 B2z 0053
|: Carga constante
Potencia de motor recomendada Py |15 KW 2.2 kw 3.7 KW
Carga cuadratica ¢ carga constante
| i sin sobrecarga
Potencia de motor recomendada Py 2.2 kW 3,7 kW 5.0 kKW

Patencia de motor recomendada

— Manual de sistema MOVIDRIVE® B, capiiulo de seleccian de mator
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DATOS ELECTRONICOS GENERALES

MOVIDRIVE™ MDXEDIE1B

Datos alactranicos genaralas

X111
X115

Allmentaclén de tenslan
para entrada de consigna

REF1: +10 Wop =5 % /=0 %, Imag = 3 MApe
REF2 —10 W +0 % 7 =5 %, logy = 3 MAgo

Tenskones ge referencla para el potencidmetro
22 consigna

Entrada de consigna ni X11:2011-3

{Enirada de diferencial)
Moodo de funclonamients
AN1ANE
Resoluckan
Reslstiencla Intema

Al11-A112° Entrada ge tension o de comriente, ajustable con 511 y P11_, tiempo g8 musiren
1ms

Entraga de tznslon

Nl =0.+10 ¥z o =10 0. +10 Vg
12 blks

Ry = 40 K€} (allmentacion externa de tenslon)
Fy = 20 k€1 [allmentacion g REF1/REF2)

Entrada de comlente

mi =0, 20 MAgpp 0 4. 20 MAqn
11 biis

Ry = 250 1

Caonslgnas Intermas

Jusgo e parametros 10 niin12nt3 = —5000..0...+E000 rpum.
Jusgo e parametros 2: n21nZ2mn22 = —-6000.0...+5000 rp.m

Rangos de flempo o2 1as rampas de
velpckdad a An = 3000 rp.m.

1= rampa izt Aceleracion: 0...2000 5 Deceleracion: 0...2000 &
i rampa [ [ e ACElaracion = dacelgraclan: 02000 s

Rampa g2 parada [13t23 Deceleracion: 0..20 5

Rampa de emergencla tidn2d Ceceleracion: 0...20 5

Paotercidmetra matarizado €3 Aceleracion: 0,2, 50 & Decelerackn: 0,2..50 5

Sallda ge tensian auxl ar':
¥13:8X10E

WDZA Ugyyr = 24 Wing, Nt2nsldad de cormznte maxima admisble |-y, = 400 mAge

Fuenie ge allmeniaciin de tensken
externall X10:0

WI24: Uy = 24 W =15 % 7 420 % conforme 3 EN 61121-2

Entradas binarlas

K131 K138 ¥ X161 1622
Reslstencla Intema

Mivel de sefal

Funclan X131

X132 X135, X16:1/X18:2

Alslagas ::pl-:nan:-:la:-:nr]. (e 'HFIE.‘I":-E con PCL I:Eh E1131-1], UE'T"IP'CI de mueslres 1 ms
DIEd_. D35 ¥ DIZEDIST
Fy= 3 KL I = 10 MAs-

+13 Vog.. 430 Wog="1" = Confacto carmadao

-3 Vg +5 Vo= 0" = Contacto ablerto Confame 3 EN 81121

DIE@: asignado Mjo con "Bloguen de regulador
DIE1...04235, DISeDIeT: Posbliidad de selection — Mend de parametros PED_

Zalldas binarlas!!
KA0 30T y X163 K165
Mival de sefal

Funcian X103

Compatible con PLE (EN £1131-2), tempo de respuesta 1 ms
DE@e/Doaz y DOE3. D0Es

T wDWpn 17 =424 Wpp Importanta: no conecte Ninguna fensian externa

DE@E: asignads fljz con “Frena”, | ., = 150 mA_, reskstente al cortocirculto v a tenslon
zwiemna hasta 30 Ve

X120 3 16 a8 10221010
X137

Secclin permiida de cable

DO@2. DO@3..D0@5: Posibildad de seleccln — Mend de parametros PS2_
AT, BA63. K165 | s = 50 MAge, reslstente a cortoddreutto ¥ 3 tenskn extarma hasta 30 Voo
Salida de rale X104, X106 | DO@1: Capacidad e carga 02 105 contacos 08 rale Upy = 30 Ver, Lo, = B00 MAqq
Funaien X104 | DO@1-C: Contacts comen de rele . B ]
1S DOE1-80: Contacts normaimente abierto E?E plliaan oz ajuste — Menll 42 parametros
X106 DOE1-MG: Contacto nomalments cemaso oe
Eus de slskema (3 BUE) X121 DGMNDC Potencial de Bus CAN s2gon especilcacian CAN 2.0, pare A Y B, lecnica d2
refarencia transmislon segam 150 11398, max. £4 parlclpantzs, resistencla de
X122 SC11: 38us Allo terminacian (120 ) coneciable 3 traves del Intemupior DIP
X123 | 5012 38us Bajo
Aar = 3 E k=i 3 T
ntertace RS485 X13:10 | ST11: RS488 + Estandar EIA, 3.6 kbautias, max. 32 participantes
w1311 | 5712 moers - Longthug max. del catie 200 m
) : ) - Reslstencla dinamica de terminaclan Instalada d2 forma fja
Entrada TRTHKTY K10 | TF1: Umbral o respuesta @ Aes 2.8 k0210 %
Bomas de referentla X114 AGND: Polenclal de referencla para safialas ana &gicas v bornas X111 y X11:5 (REF1/REF 2]

DGMIC Potenclal g2 referencia para safiaiss DINGMas, Us de sistema, Inbertace RS485 ¥ TRTH
DCOM: Potenclal de referencla para entradas binarias X12:1. 6136 y X1E:1/K16:2
[D2a...DISE y DISEDIET)

Un conductor por borna:— 0,20...2,5 mm? (AWE 24...12)
Dos condUCHores por boma: 0,251 mm= (AWE 22..17)

1) El equips proporciona una comlente

02 |pay = 400 MA-- 20 135 6alldas g2 +24 Voo (WO024, 5alkdas Binarias). En 2l caso de que esle

valar no fuera suliclente, dedera conactarss en X109 (VI24) una alimentacion de tenshon g8 24 Ve,
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MOVIDRIVE® MDX60/61B Datos electrénicos generales
Contacto de seguridad X171 DGND: Potencial de referencia para X17:3
X172 V024 Uyt = 24 Vi, sOlo para la alimentacion de X17:4 del mismo equipo, no permitido
para la alimentacion de otros equipos
X17:3 S0OV24: Potencial de referencia para la entrada de +24 V¢ "Parada segura” (contacto de
seguridad)
X174 SVI24: Entrada de +24 V¢ "Parada segura” (contacto de seguridad)

Seccién permitida de cable Un conductor por borna: 0.08..15 mm? (AWG28 18)

Dos conductores por borna: 0.25 ... 1.0 mm?2 (AWG23..17)
Tamafio 0: 3 W

Tamafio 1: 5 W

Tamafio 2, 25: 6 W

Tamaiio 3: 7.5 W

Tamafio 4:8W

Tamafio 5: 10 W

Tamafio 6:6 W

Consumo de potencia X174

Capacidad de entrada X174 Tamafio 0: 27 pF

Tamaiio 1..6: 270 pF
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Tiempo para rearranque ty =200 ms
Tiempo para blogueo de
la etapa final tg =200 ms
. +19,2 V... +30 Vee="1" = Contacto cerrado
Nivel de sefial -30 Ve 45 Vee= 0" = Gontacto abierto
DIMENSIONES (MEDIDAS EN MM).
234 105
6 85
1 Nl owllow
/ N Li
r— - — - _
0
ey
@@
@@
PROTECCION DE CIRCUITOS DERIVADOS
MOVIDRIVE® Max. supply short Max. line voltage Max. fuse rating
MDX61B...2_3 circuit current
0015/0022/0037 AC 200000 A AC 240V AC3DA/250W
0055/0075 AC 200000 A AC 240V AC MO A/250V
0110 AC 200000 A AC 240V AC1TS AT250V
0150 AC 200000 A AC 240V AC 225 AJ250V
0220/0300 AC 200000 A AC 240V AC 350 AT 250V
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APENDICE B, “MOVIDRIVE® MDX61B” INGENIERIA
LISTADO DE PARAMETROS

Par.  |Mombrs [Rango de valores Par. [Mombre [Rango de valores
VALORES DE DISPLAY 05_  |5alldas binarlas o8l squips baelco
T0_ |valores de proceso 050 |Saida bnada DEOD FREMG
R P —F00 0 Eioarpm. TE1 |=alda binads ooon
001 |Dlepiay o2 usuano TTERa] 052 |=alds binars Dooe
Tz |Frecoencia T E0 iz 05X |=alda binads Doos o en DEGE0S
00F  |Posicion rea 1 21 Inc 052 |Salda bnada Doge
004 |Corlente oe salda 0 250% Iy 055 |Saida bnada Doos
0= |Corlene activa 250 . 0. 50 % Iy 053 |Esaco s3l0as binanas DOEE, D001, DOSE
006 |Usizacion del mator 1 1. 200 % 06 |Salldas binarlas opclonalse

7 |Utizacon del molor 2 3200 % DE0  |Salda bnara OCAS
[0E ?@;‘i‘;‘d"j drcufto 3. 1000V 061 |Salda binaria DO
00E  |Corente de salda A DEZ  |Saldabnada 0012
O1_ |Indlcacorse ds estaco DEZ  |Zaldabnada 0013 Mo ar DEGE0S
D10 |Eslado del converiaar OF4  |=alda binana DG4
T |Eslads de Tunconamients OF5  |=aidabinana Do 1%
Tz |Eslado de T2k OEF  |Salida binana DC1E
013 |Juego de parametms actvo | 172 DET  |Zaldabnada 0017
014 |Tempersiura del radacar | |20 0 100 °C \0ES  |Esaco saloas binanas OO0 DOIT
oi1s Haras de furclonamisnia n l:l?_ Datos del aparatn
T1E  |Foras habiizds n 70 |Tipe de unidas
o1y Erergla sl&cirica Evih a7 Coments naminal ge sallda
T1E  |Uthizacon 1 K77 300 % 072 |Cpoian 1 z6cai o2 encoder
T1E  |Utizacon 2 ETY 1200 % g73  |CoPoen 2 zocai del bus 62

CAMpD

02_  [consignas analdgicas 074 |Cpokn 3 ztcalo para extensian
020 |Erirada anaitgica Al 0.0V 076 |Fimmware =quipa basico
021 |Ervada analgea A 0010V TrF  |Version D56 580 en DBGEE0E
[z ELT,E,‘“ILEF 2ulema de 3100 % O7s  |Funcion tecraltgica
@5_  |Entradas binarias o2 I3 unidad basica O79  |versitn del equpo Eﬁg’;;'m
030 |Enrada oinana DIEG BLOCUEC REGULADDR | |08_ |Memoria de fallos
037 |Errada binana DIz W0Ed |Falo D

2 |Errada binana DI2Z 0Bl |Falo
032 |Errada binana D23 0Ez  |Falosz
034 |Enrada binana Di2d No en DBEE0E 0E3  |Falos3
035 |Ensrada binana D25 DE4  |Falos
O3 |Enerada binana DIZE 03_ |Dlagnosiico de bus

7 |Enerada binana DIE7 050 |Configuradion FD
T8 |Eslado envradas binanas Do, DT U817 [Tipa 0= bue de campo
84 |Entradss binarias cpelonales oz :;;E‘:a:irgi‘gje Fanslerencl
(1 Entrada blnarla D& [nf=k Direccidn del bus de campa
[Nk Entrada binaria D1 [uf=X] '::I'IE-Q"IE =1l |
022 |Ererada binana DiZ 055 |Consigna POZ
02 |Errada binana DI i 086 |Consigna POS
024 |Er-rada binana Diid ha &n DEGEIE 097 [walor e P
02 |Ererada binana OIS 0% |walor resl PIZ
02E  |Errada binana DIE 0oe  |walor el PI3

7 Entrada binara CI17

Eslado entradas binaras DITE_.DITT
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HNombra

Rango da sjusts

Par. Obesrvaclon

ﬂ'ﬁ'&fﬁﬂ?ﬁfﬁu 112 #Justa de fabrica
T CONSIGNAS | GENERADORES OE RAMPE
1':'_ Pragslaccldn de mnalgna
100 Fuentz o= consigra UNIPOLICONSIGHA FLJA
10 Fuentz o2 13 s2hal de coreral BORNAS
102 Eszcalana g2 |a frecuencla 31..10 .. 65 &Hz
T Enirada analogica AN
0 Facaor 0= escaa Al 0 _a1701 1.0
m Ajuste offset Al —S00 .0 _So0mv
12 Moaa 02 funcionamiznis Al Raf. N-MAX
113 AJusiE Offset 0= tension Al 0_0.10V
112 AJUSIE ozel velozaad Al %000 0 . 5000 o,
115 Fiiira g 1a consigna de velocktad [0 A Ioe ™
12_ Enfradas analdglcas [opclonales)
120 Moaa 02 funcionamienis AlZ [5IN FUNCION
13_ Rampas de velocidad 1
ED) i:ﬁs mpa 117 acel DOHA. 0.2 2005
REX] Rampa 111 decel DCHA i 2. omos
RER Rampa [11 acel [ZDA. 0_.2. 20005
EEE Rampa 111 decel IZ0A, 0_2. 20005
134 Rampa 112 ACEL =DECEL 0. 10_ 2006
132 Rampa en 5 112 1.3
BES Rampa parada 113 §.Z. 205
BEG Rampa emergencia 114 §_.Z. 205
138 Limitacion rampa VFC e

-

138 wigl. rampa 1 o
1 - Ra mpas de velocldad 2
12 Rampa 21 a0al. DCRA. 0.2 2005
1 Rampa 21 02cel DCHA. 2. 2005
142 Rampa (21 acel. IZDA, 0.2. 20005
123 Rampa (21 decel [ZDA. 0_2. 2005
124 Rampa 122 ACEL =DECEL 710000
12E Rampa en 5 22 1.3
126 Rampa parada 123 0.Z. 205
147 Rampa emergancla 124 0..2.. 205
140 wigl. rampa 2 g:}
15_ Potenclomeiro maotorizado UUBQD de PETElTlEtl'CIE- 1 W 2]
150 Rampa I3 ace 122050
i Rampa 13 decel. 12 .50
152 Guardar ofima OFF

consigna oM
16_ Conalgnas fljas 1
REG Consgna INtzma noi %000 150 . GO0 TR, (% Iyy)
& Consigna Int2ma niz —%000 . 750 _. 600 rp.m. (% In)
EZ Consigna Mt=ma nis 500 1500 5000 Fpm. (% Iy
17_ Conglgnas fljas 2
170 Consgra intzma nzl %000 150 _ GA0A TO.M. (% )
171 Consigna Int2ma 2z %000 750 . GO0 T, (% Iyy)
172 Consgna INt2ma nZ3 —%000 . 1500 . 5000 Fpm. (% by

217




APENDICE B, “MOVIDRIVE® MDX61B”

FRCULTRD
DE
INGENIERIR

Par.

Hombira

Par. galecclonabiles
Juago de parametrog 112

Rango da ajusts
&)usta de Tabrica

Obesrvacion

2 PARAMETROS DE REGULADOR
0_ Regulaclion de velocidad [stio Jusgo de parametros 1)
20 | utaror be velocidad 001 -2 32
- E:;?;gjerd-:-:arp:- reguaderde |3 qn soome
M2 e 0...65
203 Anticipacion gel fitro de aceleracion |0 ... 100 ms
204 Fllra del valor real de veloldas 0. 32 me
205 Anticlpacion @2 carga CFC —-150% . D... 150 %
ZE Tiempo de muestrea el raguiador n | ?:15
207 Anticlpacion ge canga WG —-150% . D... 150 %
Z1 |Reguiador oa posicion
210 ':p:fs':?":T prapor. reguladar g2 0.1 ..0,5_ 32
2 Regulaclion de funcionamlento sincrono [sdlo Jusgo de pardmatros 1)
220 Ganancia propor. (DRS) 10 _. 200
g Ea:::r 0% r2CuCCin MAsErs 1. 5 £98 090 593
o Facor 02 r2pUCoion S6Ciavo 1. 5 tog 090 293
Maodo 1
hodo 2
hodo 3
223 Zalecclon de mado ::.gigﬂ
Modo &
Modo 7
Modo 8
224 Comador e esdavo =99 9904909 _ 10/
225 #juste olfse? 1 =32 Va7 .. =10710 .
226 Ajuste offse 2 =32 767 ...-10710 ...
22T Ajusie offses 3 =32 767 ...-10710 ...
Solo con MOVITOCLS®. En la consola
Z2B Fliiny de anticlpacicn [DRSE] 0 ... 100 ms de programacian DEGEDS no es
viglkie.
T3 [Funcionamisnto siNCrone con encoder 2INCrans
OFF
Z30 Encoder slincrong WISKA CATEGORIA
CADERA
23 Facor o8 encoder esclav 1...1000
32 Faczor 0 encoder sincrono esclave [1 ... 1000
233 Resalcian del apcoder sincrang 123 1 256 1 512 7 1024 ! 2046
234 Resalucion de encoder massiro 123 f 256 /1 512 1 1024 ¢ 2048
74 FUNCIONEMIBNLG BINCIONG Con TEConaxion
240 ‘\elozidad ge sincronismo —5000 ... 1500 ... 000 rpm
241 Rampa e sincronizackn 0..2. 505
6 Faramatros del regulador 0a proceso
260 [Meda de furcionamizms Fagulador OFF | Regacion | Respuesaa ranshona
B Duracion del cick 175/ 10 ms [
262 AlerTupcion &In conslderar / Aproximar consigna
263 Facior Ky 0. 1. 32767
254 Tempo megrativo T, D10 65535 M
258 Tiempo denvativa Ty, 0.1 20ms
266 Amticipacion =327a7 .. 0 . AZTET [0,2'min)
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Mombira
Far. Par. saleccionabiles Eﬁgﬂg;%ﬁ% Obagrvacian
Juago de parametros 172
v Requiator 08 procaso valores de antrada
270 Fuankz de conslgna Parameadro / Varaole IPOS / Analogica 17 Analogica 2
7 Walor de consigna =327a7 ... 0 . 32767 [0,2'min]
ZVE Direccian de consigna IPOS 0.. 102
273 Consiante de lempo 0..001.. 20005
274 Escalago o= conslgna =32,787 ... 1 . 32,767
275 Fusnbe da valor neal analoglca 17 Analogica 2 7 Warlable IPOS
276 Direcciin de walor real IPOS 0 ... 1023
ZFT Facior oe escala valar real =32.7E7 ... 1 . 32767
27E sl walar real —32767 ... 0 . JZTET
7S Consianie de Tempo valor r2a 0 .. 500 ms
Z6_ |Reguiator de procaso Imitaciones
230 o=sel minkmo + wakar r2a =32767 . 0. 3ZTET
231 2=sel mazima + vakar neal =32767 _. 10000 ... 33757
232 Zalida mindma regulador 21D =327a7 _.. =100 ... 33767 [D.2 imin]
233 Zalida maxima reguiador PID =327E7 ... 10000 ... 33767 [0.2 / min]
TEd Zalda minkna reguiador de procesn |—a2 767 . 0 . 32767 [0,2 ¢ min]
TEE Z3lda manma reqUuiadon 08 procesn|—a2 767 . 7500 . 22767 0,2 1 ]
3__ PARAMETROS DE MOTOR
30_13_ |[Umiaclones 1/ 2
V300 F 310 |velamanguipar.z 142 0 .. 150 rp.m
V301 F 311 |veloskdad minima 152 0 ... 12._6100 r.pom
V302 F 312 |velockdad maxima 1/ 2 I .. 1500 . €100 rp.m
V303 F 313 |Limite g comiena 17 2 T .. 150 3% (BGOC D ... 200 3% ly)
304 Limita gl par 0 ... 150 % (BG0: D ... 200 % Iy)
32_133_ |Compsnsacian del motor 112 (ssincrona)
1320/ 330 |&uste automatica 112 g:l"_
321/ 231 |Boosl1/2 0. 100 %
F220 332 |Auste kR 1 0 _.. 100 %
323! 333 [Mempo premagnedzackan 112 0_.25
F244 3 Compensacion de deslizamiento 172 |0 ... 500 rpom
34 Proteccian del motor
OFF
340/ 342 |Protecclon de matar 172 0N [AsIncrono)
ON (Sincrong)
341/ 343 [Tpo de refrigeracien 14 2 I:ptll‘:ﬂiﬁn:ﬁgg!:
344 ntenalo para protecoldn del mosor |01 .4 .20
345/ 346 |Wigilancla ly-LL 172 0,1 ._ 500 A
35 Santide da giro del mobor
50+ 351 |Cambho de senldo de gino 1 72 EEF
35 Pusata en marcha (olo disponinls &n la DEGEIE]
50 Puesta en marcha sl MO ﬁ_‘;ﬂ}'&'ﬁl"_'r:fgl_"lj'_!l;H'é'LE!:'GE:'E'
4 BEMALES DE REFEREHCIA
40_ |Menzaje e velocidad de referencia
400 \alor de referantia oe velnsidan 1 _. 1500 _ E0I0 rp.m
401 Histeresls J . 100 ... 500 rp.m.
4032 Tiempo de retraso 0..1..%98
403 Zaflal = "1" con; ::—::

219

FRCULTRD
DE
INGENIERIR



FRCULTRD
DE

APENDICE B, “MOVIDRIVE® MDX61B” INGERWERIA

Hombra
Par. Par. galeccionabies Eﬁgut:g:%ﬁg Observaclon
Juago de parametros 112
41_ Mengale ventana velocidad
410 Cemnira de la veniana J . 15040 _. €000 r.p.m
41 Ancho g 13 wentana 0 ... 5000 rp.m.
412 Tempo de refraso O..1..85
413 Zaflal = "17 con: EEE;EC'
42_ Comparaclan valocidad tadricaesl
420 Histéresls I .00 ... 300 rp.m.
421 Tempo de refraso J..1..85
" [ N # My
427 Saflal =17 con: n n‘::'_:':
43 Mensale g corrlsnis
430 Umbral ge comients T 100 ... 200 % |y
FER HisiEresis 0. 5. 30%I,
432 Tempo de refraso O..1..8:
433 Zaflal = "1" con: 1 by
I= I|I|I
44 Sanal Imax
320 HistEresis 0..5.50%Iy
441 Tempo de relrasn 1..1.5¢
4437 Zaflal = "1" con: o e % D
3__ FUNCHKINES DE VIGILANCLA
50_ Vigllanclas de velocidad
o o
SO0 202 |Viglancia de wedockdad 172 ::.gsg Eggg;
MOT. & REGEN
501/ 503 |Tempo de refraso 142 J..1..10s
504 \iglanela del encoder matar gf"'
505 Wigllaneia del encoder slncrong gf}
51_ Vigliancia del funclonamianta sincrona
310 Tolerancla de posiclon esclawa 10...25 ... 32 763 Inc
51 Preavisa falio e seguimianbo 50 ... 90909 990 Inc
512 Limite de falio ge seguimiento 100 . 400 . 39393 935 nc
513 ?:;Eﬁ;—_?ﬁle emar de 7 1 99g
514 Display cantador LED 10 ... 100 . 32 758 Inc
. ;’;Er;ﬁ-r:h:— refrasn de aviso de = 10 2000 ms
316 ¥a1 vigliancia de enoider Sl
HO
517 ¥4 Wiglancla de num. de Imputksas (S
HO
S1E ¥4z viglancia de encoder Sl
HO
HE ¥AZIWiglancla de nim. de Impuksos |5l
HO
S2_ Vigllancla de descomexion oa red
- ampo 8N ge desconeio -
sap ;E-FEEI de reacclon de desconexian |p = o
521 Reacan de desconexion dered | ELOSUED RESULADER |
522 \iglancla del falo ge fase g:‘__‘IF
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Homore
Par. Par. sslecclonables ﬁ Dg:faj:fﬁfn Dbeervacion
Juago de parametros 172
53 _ Profecckin bamica dal motor
20 Sensor iipa 1 et KTY: i para motores DSACM)
5 Sencor tpo 2 #’Iﬁﬁ (KT soin para motores DSACM)
54 Vigltancias del reducker § motor
- REacHon ceclacion de E= pogiDle programar s aigulenies
4t acdonamienio f avisn Inalzacion o falio LE?IE‘HI:;EJLEEEHEE:T?::E{NEII??FMV
] X ' L. o '
41 ﬁﬂ]ﬁ.ﬁjﬁy* Farada rapidaiaviso DARADA MKEDIATAFALLD «
PARADA EMERGEMCIAFALLD -
54z REGCHon emvejecienio o Indicacion de falio SARADA RAZIDAFALLO -
;‘;’;:j ;"15“ SARADA INMEDIATAAIST -
n =i = CRN T .
s | T Jmcacion g fao SARADA RAPIDAANSD
N it |Ir1|:|h:-a|:il:|n 0s Tallo
- Reacclin enveladmients oe
4% acetis / mangaje ge disponiblidad |"“:m"3':":"-I 0 fallo
54E Reacdon desgaste da freng [Inaicacian de fale
B EEIGNACION DE BORNAS
B0_ Enfradas binarlag de la unidad basica
Enlrada birara Do Asignacion fja & /BLOGUED REGULADOR
00 Enlrada birana Dk DCHE JFERADA Es pﬁg!:la programar s sigulenies
B0 Enirada birana Dz Z0A PARADA Tuncionas: —_—
02 Enlrada birana Dhs AEBILMACIOHPARADS ;,E.};‘“,{‘ E.‘;L' Jﬁh?‘;.m
603 Enlrada birara Dl niinzi ZOAPARADE « N11M2T * N12N22 «
504 Enirada binana DS niznz ':Emj': ﬁ%ﬂ?“&;,ﬂ,‘:}d—
G Enlrada birana Dlos SIH FURCION RAMEAS « BOT MOTOR ACEL -
G0E Enirada birara Dka7 SIN FURCION 20T, MOTOR DECEL. = FALLD
B1_ Endradas binarlas opelanal ﬁﬁ%ﬁ@@ﬁ;@aﬁh CE
G510 Enirada birana 0o SN FURCION CARR DCHA » FIN. CARR. (704 «
Gl Enirada brara 0111 SIN FURCION ENTRADA 105 « LEVA REFERENCIA
qE Enirada binarla D112 SIH FUNCION » COMIENZO BUSTUEDA CERD -
R Eniradz Braia O s SN FURCION e e e,
5id Enirada birara 014 SIN FURCION CERD DRS. « INICIC DRS ESCLAVD «
515 Enirada birara 015 SIN FURCION APRENCIZAJE DAS - PARADA DRS
BiE Enirada binaria DIE IN FUNCIGN e e Pt o
ACEITEMRVISD « ENVEJEC /FALLD »
&7 Enirada brara D117 SIM FURCION EMVEJEC. ACEITE TEMF: EXCESIVA
» ENVEJ. ACETELISTD
&2 zalldaz binarias del aguipo basico
- Salida tinaria CEeD AEKNECIEn M]3 & (FRENG
520 Salida tinaria Do | FREPARADD PARE FUNCICHAMIENTD  |Es posiDle programar 108 sigulentas
621 Salida binaria Doa I FALLO Mengass. .
521 Salida binara Do SALIDA IPOS En i T A
GFE] Saliia binaria Cood SALDE IPOS TR = CAMPD SIRATORID 0N -
24 Ealida binara Doas SALDE IPOE jgzug EELDEI;EE}LEE%E
'3-3_ Salldas binarlas q:lﬂll:lr'ﬂ| :.AE'A:D « JUEGD OiE BARAKL «
RN Salida binana Coie SN FURCION REFEREMCIA VELOCIDAD »
531 Salida binaria DO SIN FUNCION VENTAMA VELCCIDAD » COMPAR
B Salida binana DoTz I FURCION EE%EIEEEN%_' R A
533 Salida binaria T3 SIN FURCION FUTILIZACION WOTOR 1 -
5 Salida binara Cond SIN FUNCION AITILIZAC oH MOTOR. 2 -
635 Salida binara D015 SIN FUNCIGN S My
536 Salida binaria DC6 SIN FURCION RS SLAVE =M FOS » IFOS EN
637 Salida binara DO17 SIN FUNCION DOSICICH - PO RETERENS. -
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Homibre
Rango oo ajusts
Par. |-Par. salecclonabias Nmﬂﬂ de %ﬂne—a Oipsanvacien
JUsgo da parametros 12
B4 Salldas analogicas opclonales
&40 Zallda analdgica ADT VELOCIDAD REAL
541 Ezcala AD1 0.0.1.10 Es poslbla programar lae siguianies
642 Kiodo de funclianamiento AD1 OFE 1 =10 . =10V 1 0 _ 20 mAS £ 20 ma |funclonss:
— |- - SIN FUNCION » ERNTRADA RAM2A «
524 Eztala AL —0..0..1.10 VELCCIDAD REAL » FRECUENCIA
REAL « CORRIENTE DE SALIDA, »
. ) ., . v am o |CORRIENTE ACTIVA - UTILIZACION
545 Naodo de funclanamiento AD32 OFF /10 ... +10% D _ 20 mA. £ ... 20 mA SOLIED « SALIDA IFOS «
SAR RELATIVO « SALIDA IPOS 2
T_ |_FLI‘v|L':IDNE5- DE CONTRIOL
70 Modos de funciohamisnio
WFCA
WFC 1 & GRUPO
WFC 1 & ELEVACION
WFC 1 & DC-FREND
WFC 1 & REARRANGUE EM MARCHA
WFC-n-CTRL
WFC-n-CTRL & GR=.
WFC-n-CTRLE ELEW.
-n - - WFC-n-CTRLE SIMC
700 Moo de funclonamiznto 1 E’F’E‘“‘:_M'FCE-
CFCEM-REGULACION
CFCEIPOS
CFCESING
SERWD
SERWVOEM-REZUL.
SERVD & IPOS
SERVD & SIMNC
WFC 2
WFC 1 & GRUPO
L Kodo de funclanamisnto 2 WFC 2 & ELEVACION
WFC 1 & DC-FREND
WFC 2 & REARRANGUE EM MARCHA
Ti_ Comlants de parada
710/ 71 |Comente ge parada 1/ 2 T
T3 |Funcién de parada por conelgna
7201725 |Fun. parada por consigna 1/ 2 orF
7211724 |Consigna de parada 1/ 2 1._30_sodrpm
T2ZTI5 |Ajuste offsel d2 amangue 1/ 2 I..30 . 500 rpm
T3_ Funcién de freno
7301733 |Funcion defreno 1/ 2 o
T3 T3 |Tempo d= oesoloquep o frena 172 |0 - 25
T332 TS |Tempode alhadon del freno 172 (0. 26
TA_ WVentana 02 resonancla
TAD! 742 |Cerbrode laventara 172 0. 1500 ... 5000 rp.m.
TA1/ 743 |Anchode @ vencana 1/ 2 0 . 300 r.pam.
75 Funcién maastro-asclavo
MAESTRO-ESCLAND OFF FWELOCIDAD
:F:Ddﬁﬁg.‘ ".'ELC-:ID.*.DI;EEUEJ FELDC
N N |435+58U8) | FAR [R5455) | PAR (S5UE) /
st Congigna esciave PAR. (435+3BUs) | COMP. CARGA [R5453) /
COMP. CARGA (SBus) § COMP. CARGA,
[435+5B08)
75 Escala de consigna esclavo =10..0...1..132
TE_ |Funcicnamianto manusl
780 Blogueo fecias RuniSiop Mo

Sl
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Hombra Ra de i
Par. Bar salscclonablag ﬁ._ll.gut: de :élﬁl;; Ohesrvacion
Juago de parametros 112
T7_ Funcidn de shormo de energla
i OFF
77D Funcién de ahamo de ENEngia TN
TE_ Configuracian Ethemat
T30 Dir=czian 1P 000.000.000.000 . 192.968.10.% . 223255 255,255
T [Mascara oe subred 000 000000000 . 255.255 255 000 _ 223 255 055 255
Tz PuETta de acceso estardar D00 000 000.000 .. 205 055 255 255 [
733 ‘Welozkdad en baudos Walor ge Indlicackin no modificabde (0 .. 100 ... 1000 Moaudios]
734 Dir=ccian MAC Walar ge Indcackan modMcable [00-0F B8 a-H A5
_ N o e DHCP
=14 =K
T EthertellP = ARUp -\.l:lrrg.lﬂtl:l'l Parametiras [P ;L-EI[:IE.I:I{:E
B FUNCIONES DE L& URIDAD
&0_ |1::-:|n11r,] uracian
&or Kleni de usuaro ON 1 OFF (s8do en DBGEDE)
&0 dizma Er funcian de I3 versien de la DBEE18
Mo
\an2 Ajuste de tabrica Default esandar
Eslzdo de antrega
. e . OFF
813 B oquan de paramens T
HO
WEROALS OE FALLOS
&4 Res=t dalos estadisticas CANTADOR R
HORAS FUNCIONAMIENTD
&aE Copla DBEA0E — MDK 517 HO Solo =n DEEE0D
T Copla MOX — DBEGA0E 51 HO S0io 2n DEEE0E
31_ Comunilcaclon sarle
10 Dir=coian Ra2Es T
EXR] Direccion grupe RE43s 00 _ 195
- Tempo de desbordamiento de =
12 Raais .. 5505
TE["FICI de desbhorgamiento pus de |-
G 3
18 campa 0_.0.5. 6505
B2_ [Funcionamisnto gal frenc
V8207 821 |Funcloramiento en 4 cuadrantes 1/ 2 ELF
3-3_ Reacclomnag an caao de fallo
&30 Reacsian FALLD EXT. PARADE EMERGENCIAFALLD Es posible programar las slgulentes
Reacckin TIEM2O OE reacclionss El‘l_l:ﬂﬂl:l de Talloa:
31 DESBOROAMIENTD BUS OE PARADA RAPIDAIAVISO SIN RESPUESTA » INDICACION
CAMED FALLD « BARATH INMEDIATAFALLD «
_ - — PARADS EMERGENCIAFALLD «
xR REacHon SOBRECARGA WOTOR |PARADS EMERGENCIAFALLD PARADA RAPIDAFALLD -
Feactian TIEM=0 DE } PARADS INMECIATARNSD -
g3z DESSORCAMIENTS RS485 PARADA RAPIDAIAVISO RARADA EMERGENCIAANIS -
: PARADA RAPIDAAVISO
&34 Eﬁfu"ﬁj-érﬁ%-ﬂ DE PARADA EMERGENCIAFALLD ’
— — Parz PE31 Respuesta TEMPD
WSS Reacckan -\'_IE‘:I.HL SOMDA TERMICA|SIN RESPUESTA DESBORDAMIENTO BUS DS
- |REaccan TIEMED OE CAMPO" 52 dispone adiclkonalmente de
gae e (SR S i smus 1 2 |PARADE EMERGENCIAFALLO e & T PIDATR =
EaE [Final de carrera PARADA EMERGENCIAFALLD QANIS0"
84 Rezpusasia ragst
1340 Resat manua Ef"
!
} N OFF
& Mooa Sulo-Resst on
=2 Tempo de redamangue 1..3...30s8
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Mombirs

Rango de ajucis

Far. Par. calacslonabiss Ajucis ds tabrioa Dbeervaolan
Jusgo de pardmatros 102
BE_ Ecoalado del valor real de valosldad
250 Factar de =scala numsradar 1..
251 Factor ¢e =scala demominador 1... :,‘_:_L‘.:I_.E_‘,_l_:f‘lﬂ;' Fu Ajuzte con
252 Uridad del usuario [
EEB_ Maodulaaiin
4 kHz
5507851 |Frecusrcla PIWK 172 WFS S raz
15 b=z
OFF
552 I BE PAMAla17Z e
4 kHz
BS54 Fracuencla PWM CFC & EHz
18 Kz
ET_ Degoripaltn de loc datoc dsl proasso
=70 Degcrpcldn de corsigna PO PALABRA DE CONTROL 1 Eo pusds ajustar la clgulsnbs
571 Dezcrpcldn de corsigna Fio2 VELCCIDAD azigranien Fa:
M FUNCHON » VELDCIDAD »
CORRIENTE = POSICION BAJA -
FOSICHON ALTA » MAX. WELOICIDAD =
572 Descrpclan de consigna Fio3 EIH FUNCION COSRIENTE MAX. » DESLIZAMIENTOD
" RAMFA » FALABRA DE CONTRIL 1
' FALASAA DE CONTROL 2
WELSCIDAD [%] * IPCE-PO-DATA
Epk] Descripclin del valar real Pl &LABRA DE EATADD 1 Ia pusds aluciar |a clgubsnts
574 Dezcrpclan del vakar real FI2 VELCCIDAD acignaakin Pl
TE ACTIWA » FO3IZI0N
DENZION ALTS » FALAERA
5TE Dezcripcldn del valor real P13 CORRIEENTE SALIDA FALABARA DE
FALAERMA DE EETADD 3
o o OFF
HTE Hanlkar datos PO oK
EE_fas8_ |Comunmloaaldn eerle 3Buc 102
5307850 |Protocal 35us /2 EEus MOVILINE
CANopan
581 r851 |Dir=cclin S3Bus 1/ 2 @...63
582 F 852 |Dir=cclon de grups ESus 1732 @...63
8583 7853 |T=mpo de d=shordamienio S55ws 1 F2|0...650 5
125 Koaudlos
R - . R 250 koaudlos
254 7 BS54 |\eloo an baudios del SBus 172 £00 kbaudios
1,000 kbaudios
S35 7855 |ID d= simcrontzaciin 3Bus 1/ 2 3...2047
586 855 |Dir=cclon CAMopen 172 1..127
e aFF
) Sincronizacitn contnl extemo ok
=EL] Tiempa de siecrontzacion 28us 1/ 2|1 .. 6. 10 ms
588 7855 |Camal d= pardmelros 2 ;I:I
- PARAMETROS IFOE
B0 Bucguwda ce referenoky IFDE
500 Cffz=t de raferencia —@¥-a Lo 21
501 welscidad de neferencla 1 O ... 209 _.. 5000 room.
302 ‘Welsridad d= referencla 2 O ... B0 — 5000 rpJmi.
a03 Tipo de Dosqueda de redemencla 3..8
204 Rederapcia por Impulss cem EI:
305 Cffzet HIFERFACZE® (K15) FLLS 0_.2%—1Inc
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Homore
Rango oa ajusts
Far. Par. saleccionables .a.juagla de gm“ Dibsardacian
Jusgo de paramatros 172
Q1D Garancia reguiadar X 01..035..32
911 Rampa de posiclonamients 1 ooi..1..20s
912 Fampa e poelcloraniento 2 001 1. 20%
913 Welockdad de avance DERECHA 0 ... 150D .. S00D rp.m.
914 Welockdad de avancs |IZQUIERDA |0 ... 1500 . 000 rjp.m.
213 Anticipacion de velocidad —18932 0. 10@ .. 18932%
LINEAL
SEND
CUADRATICA
. _ FAKPA OE BUS
=1E Tipa de rampa PICO LIMITADO
DI3CO DE LEWA
FURCIOMAK. SINCR
CORT. TRANIVERE
a7 Kodo rempa MODE1
MODE 2
52 Vigllancla IPOS
920 Firal 0e camera DERECHA — =1} .0 _. Z—1inc
oz Final de camera [ZQUIEROA B T e T
Q232 ‘Wentana de posldion O.. 50 . 32767 Inc
623 Wenkana de falo 0 SegUImIEnta |0 ... 5000 . Ip = 5.6 Agas
53 Funciones sspacialss IPOS
Q30 Overnige i {1 OFF
25 - R T iCEponibie tricamente en DBGEIE,
a3 PALAB COMTRIOL IPOS Tarea 1 PARD ! INICID f PARADA "0 a0 MOWVTOOLEWSHELL
- - R — jDisponibie tricamente en DBGEIE,
a3z PALAE CONTROL IP2SE Tarsa 2 HICIC ! PARD N0 an MOVITOOLS RS HELL
933 Tempo de plco o0ons. 2=
Q36 Welockdad IPCE Tarea 1 0 ... 9 comandos adidionales | ms
83o Welockad IPCS Tarea 2 @ ... 9 comandos adidonales ! me
24 varlablasiencoder IPOS
Srl2 parametne esta csponiole
e - , anicamerte en |3 consola de
=S Edlcion warabkes IPOS P ( OFF programaciin DEGSIE, no en
MOVITCOLS®
Enc:oder da motor (X15)
Q41 Fusniz de pasidon raal Encogar axt. (K14}
Encaser de valor ansoiuio (DIP)
Q47 Facior ge encoder numerador 1. 32787
EEE] Facior o2 encoder denaminador 1. 32767
Stio con MOWITOOLSE, 20 la consola
=EE| Escalada encoder axterno 1A B 132 Ed de programaciin DBE6I8 no es
wislble
TTL
Q43 Encoder sincrong dpa (X14) SENCOS
HIFERFACE
a4k Seniido de comtador del encoder HORMAL
sincrong (K14} NVERTIDD
a4y [Offset HISERFALCET [X14) - -1} 0.2 - 1ine
55_ VT
as0 Tpo de encoder |5Ih| ENCODER
3 o - HORMAL
as Sentdo de contadar WVESTIDD
Q53 Fresuendia de deolo 1...200%
Q53 AJuste offset de poslcian —[F—-1 0P 1ine
L] Ofset de punic cem ——1)_ 0.2 —1nc
Q55 Factor escala de encoder alidmd B E2med
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Nombre R de aiust
Par. Par. seleccionables FRlata Observacion
Juego de parametros 1/ 2
96_ Funcidon de modulo IPOS
OFF
. . BREVE
960 Funcign madulo DERECHA
IZQUIERDA
961 Numerador madulo 01,2771
962 Denominador modulo 01,2271
g63 Resolucion de encoder médulo 0 .. 4096 ... 20000
a97_ Sincronizacion IPOS
arvo Sincronizacion DRAM NO /Sl
a7 Fase de sincronizacion -2..0.2ms
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INDICACIONES DE FUNCIONAMIENTO DISPLAY 7 SEGMENTOS.
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DE
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Display de 7 Estado de la unidad Significado
segmentos (Byte alto en la palabra de
estado 1)
0 0 Funcionamiento con 24 V (convertidor no esta listo)
1 1 Bloqueo regulador activado
2 2 Sin habilitacion
3 3 Corriente de parada
4 4 Habilitacion
5 5 Regulacion n
6 6 Regulacion M
7 7 Regulador de posicion
8 8 Ajuste de fabrica
9 9 Final de carrera alcanzado
A 10 Opcién tecnolégica
b - Libre
c 12 Busqueda de referencia IPOSPIUS®
d 13 Reconexion en marcha
E 14 Medicion de encoder
F 1 Display de fallo (parpadeante)
H - Funcionamiento manual
t 16 Convertidor esperando datos
u 17 "Parada segura" activada

+ (Punto parpadeante)

plus®

El programa IPOS se esta ejecutando

Display parpadeants

STOF desde DBEGE0B
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MENSAJE DE FALLO EN EL DISPLAY 7 SEGMENTOS

[
| A Parpadea, aprox. 1 s

Display apagado, aprox. 02 s

A Centena (si existe), aprox. 1 s

Display apagado, aprox. 02 s

Ll Decena, aprox. 1 s

Display apagado, aprox. 0,2 s

A Unidad, aprox. 1 s

Display apagado, aprox. 02 s

LISTA DE FALLOS

Codigo Denominaciéon (Respuesta [P|Causa posible Medida
de fallo
00 Sin fallo -
+ Cortocircuito en la salida +  Eliminar el cortocircuito
+  Motor demasiado grande +  Conectar un motor mas pequefio
. Parada de + [Etapa de salida defectuosa + En caso de etapa de salida defectuosa
01 Sobrecorriente i AL .
emergencia + Limitacién de rampa desconectada y consultar al servicio de SEW
tiempo de rampa ajustado demasiado |+ Activar P 138 y/o alargar el tiempo de rampa
corto
S Fallo a tierra
03 E:r?;%ﬂog a Desconexion | |+ enlalinea de alimentacién del motor |+ Eliminar el contacto a tierra
cable de motor inmediata + en el convertidar + Consultar al servicio de SEW
+ en el motor
- Potencia regenerativa demasiado alta || o, | de deceleracic
+  Circuito de resistencia de frenado rolongar 1as rampas oe deceleracion .
interrumpido Comprobar las conexiones de la resistencia
- L ET L de frenado
04 Freno chopper Desco_nexmn Cortomrc_uno en el circuito de +  Comprobar los datos técnicos de la
inmediata resistencia de frenado - :
+ Valor de resistencia de frenado resistencia de frenado
: + En el caso de freno chopper defectuoso,
demasiado alto cambiar & MOVIDRIVE® '
+  Freno chopper defectuoso
06 Fallo de fase de |Desconexion | |Fallo de fase Comprobar la linea de alimentacion de red
la red inmediata
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Cot0° |Denominacion |Respussta |P[causa posible Madida
~ Drolongar 135 1ampas de deceleracion
. el Ex
o7 Sobretension  |Desconexion | [Tension del GreuRo INETMEdo EMasiato | aaaiiot g s 2 Erecan 313
Yz Inmealzta A «  Comprobar ios datos teonlcos o2 la
resislEncla de frenadao
* ElTeguear gE Vel o e
regufador de comiente j2n el modo de
e +  Resuclr |3 carga
funcionamiensc VFC sin encoder) | W .
irabafa al im de coTients Sustat an em ey e e reiarda ahustado
:.EE e Eagesg;r?ﬁéaigﬁ‘;%f_ﬂ = Comprobar 3 conexlon ded encoder, sl fuera
. Elmmder o bk toy e necagano camblar 05 pares AJA y 515
Viglancia de  Desconexion E 2f M0 28 «  Comgprobar 13 almentacion de fenslion de
03 welacigad Inmediata | “.1%'5,?193“?;' o &l sentido de giro es encader
oo e en . |- Comprobar i3 iImtacion de comente
*  Enlareguiacion delpar 52 S0DfRPASE |, gipuara racesarlo, prolngar 138 rAmpas
Mg . ,. —_— L :
- ER Modo de funcianamienta WFC gl':'%“rr_::';nqalj?':'_ﬁllf nea de
fracuencla de ealida 2 130 H2 «  Comgprobar i35 taseE de allmentacian
- En modo de funcisnamiznto U
frecuencla de salida 500 Hz
_ ,. El convertdor N BE Na PUEGID En Marcha |, - - ,.
05 Puesta en Desconexion | | o0 oo fe furiclonamients Lievar a caba la puesta en marcha para el mads
marcha Inmediata TEletoionarn g2 funcianamiznto comespondisnte.
o R + Comprobar 2l Conienido 02 la memona gel
T &1?;3?3:‘,%3?.521;?5 BMANEC | oramay, 8 fluera nacesana, comeging.
- Farada de an 12 =leg 3 - Cargar el programa comecas en la memarla
10 POSHLLOP EMargencia IPCS : de ﬁr:-;rarﬂa
3 * Condiciones emone3s en 13 SJECUCION |, Sropare tossromn el programa
del comando. . Manual IPOohusdy -
nEr r - i n - L el
1" ;i:re';.:"" 3 E%Eﬂl,?fa » |Zobrecarga t&mmica g2l converidor EHZZJLL:LIE carga yo garaniizar 3 ventiacion
z 3 .
p ,. L3 fuenie de I3 5efa de control no £51a
13 :Eu’?;ﬁgeﬁllar_m ﬁﬁ:ﬁ‘ln;; 9| |demnida o ests definida de forma AJusiar Ia fuente de sefial comecla (P101).
o= cort Incormecta.
~ Cabe del encoder 0 apanaliads
— conectado ncomectaments Comprobar que & cable de encoder y &
14 Encoder e - Cortocireultoiruptura del cable de apantalaco estén conectatos cormectamente, no
# ancoder presente cortocireultos nl ruptura de cable
«  Encoder defeciuoso
. . N | Comprobar 13 CONexion 3 Verra y 105 apanialiados
1724 [FEloenel Desconexion :.:33'IfE,.'-j:;;'fflﬁgﬁ!fﬂ;i‘fg:‘;;}ﬁ:rﬁ UM [y 6l fuera necesario, mejorarag. En caso de
slgtama Inmediata e il el producirss repetidamente este Tallo consulte al
paliollidas sleciromag ) BEMICIO B2 SEW
= Copiar paramesros, realizar Un ajJste oe
tabrica, Nevar a caba el reset y establecer de
- SERROM Parada Fallo al acceder 3 la memoria EEPROM o | nuevo los paramesras.,
rapida a |a tarjeta de memonia - En caso o8 producirse nuevamente esie fallo
consultar al sarviclo de SEW
+  Camblar 13 tareta o2 memoria
. -~ |EIMINar 3 causa corespenmente del 1alo y, &l
] Parada de Se ha leldo una sefial extama de fallo 3 . 53 COMTRSpanCens .
2% Faloextemo  |.meroencia |* [iraves de a entrada programabie. Tuera necesario, modficar |3 programacicn d 13
Fatian s - Rupiura dal cable/Fakan los dos " Comprobar ef cabieado d2 los findles de
e Parada de finales de camera, ) o ; ;
e Eg?_'::]“! emergencia | |+ Se haninvertido los finales de carera g;':'e';'; 3& consxlones o 105 finales o2
reepecto al sentido de giro 08I MOIOE. |, Faniniar i@ programacion de las bomas.
?i?@'ﬂ:gﬁnem — Mo 52 ha producide comunicacian entre el | ﬁg?;.r,gt'i' 3 ruting o comunlcacion de
3 de bus ge rapida . ?,“?I_;E;FJ;;LEE";.?EE;;“1LE lawigllancla |, oroiongar el fiempo de desborzamiento oel
camgo = ¥ bus ge campo (PE19)Descanactar & contro
- [Firal oz camrera |Farada e En &l modo o8 funconamientn IFOSF- |+ Comprobar Ia Zona o8 avance.
alcanzado emergencia | |se ha activasa un final te camrera «  Corregir el programa de usuarlo
Tiempa de . ,. _
a0 desbordamiento | Desconsxion | || ’;;m;:':_e,r;?“ﬂiff;%f;r a0 Compruabe Ia planificacion.
Parada de Inmediata et e emegenca # Srolongar |3 rampa de emergencla
emergendia .
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oo |penominacion |Respuesta |P|Causa poslble Medida
: f.";:"am :I-:-r;;g ado callente, TFITH ee Deefar enfriar el motar y subsanar & falio
- + TFTH e mator na 2ets congclzda Eérﬁ'ggl?ﬂgﬁ'ﬁ;%ﬁs enire
r 7 - r - - L) T .
31 Sandas TFTH (200 eeps E..r'e-:Lira;m:-rca 0N Beta CONECEtA €N |, 270 ce popecia ringuna TETH: Puenis
vy - HA0CT oo X022,
- Conexién Inferumphda antre £ g —
FACAVICRIVE® y T=/TH 2n & motar Austar FE3E en "5 raspuesta
Deshonda- maragade | |2 £ nan cumpiias 138 rarmas oe R ————
32 miento Indice |5 50E T p'i'am-:lar par o que 52 ha producldo [rohs S fﬁa Ed ¥
POS e &l dasbordamiento de la memona =4I | k
ST o8 2 TTEEcoreman | L3 Toenie OE Coneigna no 2613 delnida o — —— —
33 consigna rmediata esta defnida ge forma Incomecta AJEar i fuente de consigna comect (P100).
TEmpD 08 - TE ia produchio Un Gechordanienio 0el |+ S T0era Neceeans, prolongar |3 ranps
34 destormamients | -SR0S 9N | iempo en (3 rampa descententz, p.g. dRsCanente =
de rampas debido 3 una sohrecanga +  Ellminar 13 sobrecarga
~ ETTode 02 Toneonaniems io eeld |+ EJEkEr con 5 BT & mioto 08
gefiricd © 25t sefinkie da forma funcianamiento comecto
ncomecta + Colocar un MOVIDRIVE® en version
- Con F91E se ha Fustade una fama teenologica | T}
02 rAmpa que predisa un +  Selgccione €n &l mend "Startup — Select
- MOVIDRIVE® 2n version tecnologica. | Technology Function._” 13 funclen tecnalégica
35 l"]?g:,'.ggm,rm e 91 | ConFe1E £& na Austads Una faa a=cuada para 316
anamis 0 FEMP3 QU NO 85 |3 A0ECU3da para [+ Comprobar ks 3justes PO1E y P3SE
la funcion tecnoléglca selscoionada,
«  Con PO1E g2 ha dustado Una fama
0E FEMPa que No 25 |3 adecuada para
el tlempa de encronizacion ajustads
[PBEE]
+TIp0 OE tareta opciona Ng pamiago. |+ INGamar |3 et opeional comeria
- Fuenis ge valor de consigna, fuente [+ AJustar |3 fuanie de valor e consigna (P00}
T ge control ¢ mogo de funcionamiento | comecta.
36 Fatagpoion [l no parmithdo para esta tarjeta + Austar 13 fuente de control (P101) cormecta,
ona Lstar e mogo de Sunclanamianto (P70 o
«  AJustada un tipode encoder Incormecto 701 Comectn
para DIF11E +  Ajustar el ipa de encodar comectn,
o — = = —
. e E Edﬂ?_;nma ZJECUCIon 0 |3 secuentla 08 |
38 ?;I'mm reos [EnEENT lralio en el sistema Consurar al sanvicio de SEW
: Efr"gc_'?;';aﬁ EREEREOMOESE | cornnar i3 leva o2 referencia
- . + Comprobar la conesion de los Mnales e
- SUsquedade  [Desconewian | E;;’ilﬂr Smonas o2 los finales o2 camara
referencia rmediata e . - en|r  Comprobar &l ajuste del fipo de bosqueda de
«  Durame la bisquada de raferencla e . = -
b R o g Ge Dusqued e | [EIEFENGia ¥ I08 ParaMmets Necesanos para
referencia. elia
0 Sncronizadon  [Desconsxidn gg-jlg Enﬁlﬁllciggﬂﬁgféﬂrqae £n £3E0 e producise repetidamente este falo,
deamangue  [Inmediata Exfre 21 Camvedidr y 13 taeta bpcianal. |CAMblar 13 trjets apoianal
~ Falo 2N I3 COmLNCan0n ente & T ConeUlar @ EEriiD 02 SEW
software g SiEtema y o sofwarede [+ Comprobar &l programa IPOS
1a tarjeta opoianal,
- Walchdog an el programa 190,
on e Desconaxiin _— - .
a1 ¥ - Seha cangads un moduls de + Comprobar la version [estandar o
walchdog IPOS (inmediaa apilcacianes en un MOVIDRIVE® B tecnaloglca) de fa unidad (PO7E)
£ versicn ecroggica, . Co ar |3 funcion secnoltgics estabiecida
- 5l ge uiliza un moduia de {PO73)
apllcacianes, 52 ha configurado una
funcion tECnoiogica emonza
T ComprDar 13 ConEnen Ol EnCote
«  Ercoder ncremantal congctsoo Incramental
ncomectamente +  Prolongar 1 rampas
- Rampas de aceleracion demaslade |+ AJusta’ Una componants P mayor
£oras + Austar de nueva los parametrae g
4 Fallo de Desconexidn | |+ Compaonente P del requiadar de reguiader de veincidad
sequimierdc  [Inmediata poslcian demasiaca pequeda +  AMEntar ia iolerancia de falle ge
- Parametros del reguiader de seguimiznta
velocidad austanos Incomectamente [+ Comprobar &l cableads dal encodar, e
- \alor de tolerancia de fako de mator y oe 135 ta3ses de red
szguimiants demasiads baje . Comprobar fa dureza gel slsiema mecanico o
&l esle o5t3 Hioqueado
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Coadigo

de flle |PEMOmInacin |Respussia (FlCasea poslbls Medica
SE4BE = Comprooar ia conaxlon RELES (p. &), convertidor
P F T — !
&3 Themipo de 1:::;:' . Fa__':?r:cll;f::r;:r cacien & fraves de i = PC, converiicor— DEGEIR). B fuera necesario,
g sbanrdamilenio T consuliar al serdcic d= SEW.
v UHlizackn de la unidad (Walor eT) *  Disminuir ia sallda de poi=ncia
> 125 % L] =rolonpar s rampas
4L Utllzaciin @ |a |Desconexkn = 3l no fuzra posibie pomer en practcs los
wan beiayd rrediata punios menclonados, ellEar un conyerildor
[t 1=
*  Reduck la canga
. Mo 5= ham ajustado los pardmeinos de
EEESD - - -
:_T 5;::In-al}|:'=-;l:|a:|“ ag poisncad |, Llevar & cabo e ajusie de faDrics Sl o =5
DeEsconexkn i = poslble subsanar = falls, consukar al servick
- e
“* elalzackn rredia ' :a-z:_:-':ﬂ;n-c-lnl:hz';al na Hene contacto 22 SEW
alguno "::". a1 bz g -L-p:'\ec Zokocar correclaments k2 farjela opclonal.
posterior
Tiemipa de
= E - . -
L] 1:::;:' . :‘E",:'__T:r:'a{?ml'r EACIEN 3 Iraves ded bl Comproiar la conexlan ded bus de sisi=ma
= 5y 2.
Tiemipa de
g sbanrdamienio | Faracs Fallo &n la comunicacicn & fraves ded bes
&7 rapidn *| 4= sstmma 1 . * |Comprobar la conexlan ded ks de sislEma
= 5y .
Sdlo som DRINE: = Comprobar safales d=| sncoder maesing
e ——— I Sefial desde &l encoder massr sincroma.
&E =ardware DRE rl:::II:I: sincrong Inconrecta. = Comprobar =) cabdesdo del Encoder
- *  Elhardware necesario para el = Cambiar kz fareta de fsnclonambenio
Tunclznamiento sincrono es &rninea. sincroma.
8dlo &n moda de funcdonamiznto -
IO = Comprobar ke consxdn serke &l condrol
Falabma de = I " P axharno
Er . e ha Inkerixdo ajusiar v modo -
L} cordrol = Comprobar ios valores ge escrium o
= mIpuash sutomaticn mo waldo (3 fraves de :cr--rl;I eviemn ! -
canirod externo). - .
v PIE m RAMPA SUS ajusiada = Alustar correctamenis PEAE
Gdilo n-_ﬂ-:huch de Tuncdonamlento
- IFOE : -
TE -L-'fLEE CATERA o La poskian de desino programada & . ::-:lm|:r:|uar =l :m?.-: T:‘m{ d= E:#arlcu 4=
el TEspuest =nousnira fusra de la zona e Faance :3125;:::2:‘::;; nae s finales o=
== Imiada por los inales de carrara de =
sofbaans.
™ CONNguracen |Desconexkon| |DESpUes OBl camoko of @ @rjeia mEmona |Froveass oe hamware I8ntoD o vuelva & esaon
HW rmediaty no colnciden los valones. de de snirega (Faramein = Afueshs de= TAbrica).
{Corfigurackin *  Polencla
o] Hardwan=) . Tarishin nominal
v lden@ficacion de ka warianis
. Familla de equipos
v Yersion de la unidad coma
Tecmaldgica ¢ EstAnaar
v Tarjeias opclonales
- Desconexion| |Falls Ri=mo de la unidad, memaoria SAM R
ED Frueba RARM rl:-:II:I: defeciuosa ! ™ Consultar al serdcio de BEW
= =eciuosa.
&dlo &n &l modo de funolonamisnio
"Elavador VFCG™: = Comprobar ks datos d= puesta em mancha ¥
Durarni= | Hempo de premagretizacion, s n U camo, llEvar & Ccabo una rusva puesia
corrienie mo 5= ha podido aplicar &l malor = marcha.
£ Condickon de Desoonexkin 3 b Inbensidad nequerida: = Comprobar B oonsxiin del comseriidor y del
arangue rmediaty *  Polencla nominal del miobor moior.
demasiado baja =n relackin oon la = Comprobar ke secchdn de la linea o=
potenicla nominal ded conseriidor. allmenfackin del motor ¥, 3l fuera necesario
v Beoclon de la nea de allmentacidn aumentaria.
del moter demaslade pequsfa
&dlo &n &l modo de funolonamiznio
"Elavador VFCG™: = Comprobar k2 conswion del conertidor y g
e P—— I Inbrrrumoisas o o iodas las fases moior.
B2 Sallda abderta rl:::II:I: de salica. = Comprobar ks datos de puesta enomancha y
= *  Paolencls nominal del mobor n s Caso, lEvar & calhio una rusys puests
demasiado baja =n relackin oon la = marcha.
pobencla nominal del conyeritor.
P "
. Utizackn del mobor dermasiado 2l |, ;'f;:';:lﬂlf lizs'r;:a{ri"l:{-:
" Froteccion del  |FParada de .| Eeha dsparado |y vigllancis -y «  Suardar Bi=mpos de S—
molor EmergEnca v PS530 ha sido ajustado posi=rorments | s

3 WTY

Zomprobar P348345
UHilzar un molor mas grande
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Toalgo
de faile |PEnominacion |Respuesta |P(Causa posible Madida
. - P ; + ApMeE e tomillo 08 cabeza molEiEala
S e i
& et E E «  Camble 1a tarjeta de memana
Funcion Desconexion | |5e ha aciivado Una funckan =cnologica 2n — ] N
&7 tecnoitgica |Inmediata una unlgad de verskin estandar Degactive [a funcicn lecnoldgica
S&lo en &l modo de Tunclonamients
- Reconexion en |Desconexian | |"Reguisclon n WEC™ Fealizar la habilackin tnlcamense a una
marcha Inmediata velocldad real = £0D0 rpom. &nla velackdad real £ 6000 rp.m
hablitacion del corvertider
Erobiema de  |Indicacien og |, R FOBIDIE CAUEa; SNCOBET ELCIE — IMpIar 21
52 cnonmer e i El encoder avisa te un failo. e
S&lo con la apclon DIPT1G:
El encoder avisa un falls, p.g). fallo e
patencia +  Comprobar 13 conexlen del encoder de valor
El cabie de unkin del encader DIF no absalui
satisface (05 2quisiios (renzadaen |- Comprobar el cabie e unidn
33 P par, apantallade) - AJustar la fracuencla del cloie corracta.
- 3 «  Frecusncla de Impuisos demaslado |- Reducir 13 velocidad de avance maxima o la
glevada para la lengihud de cable rampa
«  Ewcedida velockadiaceieracion +  Camiblar &l encoder de valor absoluto
maxima permitida del encoder.
«  Encoder defectuaso
. . |Fala en los drouRos Slecinonicos de
34 EE%%-:E}:? Eﬁg;l'fﬂ‘":'" convertidar. Posiblemente debida al efecta | Enviar fa unidad a reparar
g dz compalibiidad elkectromagnetics
S0lo con la opclon DIPT1B:
Mo ha side posble constatar ninguna «  ajustar &l fipo de encoder camecta,
pasiclon plausitie. . -;:-:-r'u :E%i' £l paramatro de vance
—— :h 1:5t3do un bpo de encoder emoneo.
o S emiidag ge |FAra0a de «  Alustado de farma Incomecia el . cnm"r:t- a velocidad de avance.
BE a emergencla paramesra de avance [ooplst «  Comegir & factor de rumerador ¢
«  AJustado de manera Incormecta e denominador.
facior de numerador f denominader. |- Tras el ajusie a c=re, levar a cabo 2f resat
«  Llevade a cabo e ajuste a cero. - Camblar el encoser de valor absoluto
«  Encoder defectuaso
Dezcomenan | | 140 5 pu=ce leer o escron &n 1 + Rep=lr el procesn 02 Copia.
57 Coplar datos | iraqisia 1315'.3 de memona «  Restaure &l estads de entrega (PE0Z) y replia
g «  Fallo 2n I3 transferancia de datos. &l procesa de copla
[EmorCRC en  |Desconexian| [Fano Ineme de 12 unidad -
¥ Flasn Inmedlata Eh&'n-:-ra fiash defeciiosa Enviar @ unicad a reparar
Enln em-:-d-:n g8 funclonamisnts
P — Modificar el programa [POSP Y ge tal forma que
aenel | Desconsxian E-1 a rampa de pasicionamienta en Torma |los liempas de rampa y 136 velocidades oe
53 Ao 02 13 P F Fay
rampa 1P |Nmediata d2 5200 ¢ cuadrada se intenia modificar  |avance se modfiquen dnicaments en el estado
amp = o BiEmpos 02 rampa v las velosdades de |biogueada del corvertidor
avance con el vanadar Nanilisdo.
P N ZEns0r dE VIDraCien aaviers |— FVEMGUAT |2 CAUEa 0& VIDracion. CUncienamiento
100 Mibracicn? INJICACION 02 |, |insirucciones de funclonamiento EIgUE Slendi posibie hasta que 52 produzca
adverencla  |falo . n gue
DUV DA™ Fi0
. p Farads ) . - SEW-EURCDRIVE recomiznda elminar
i P =2 1] -
10 Wbraclon talle. | Lo Sensor de vIDraciin avisa falle edadamenie b G e vEvarie
[Envelecimiznta - - _ R
102 gl Irg:lllz::a..l..n de|, ::.?:.?-,de envelecimiznio de acelbe Panificar camblo de acelie.
adverencla =
103 Envelecimierio |Indicacierde |, |Sensor de envelecimients de aCelle avisa |SSW-ELRODRIVE recomienda camblar
de acens [ falie |falo fallz Inmediaiaments &l acelle para reduclores
ENvEECImIEnin p _
4eC ) i e = +  Dejar enfriarse ol acelle
de acefs / Indicazien oz | |Senser de envelecimienso de acelte avisa ennarss 2 : o
104 temperatura falia " [lemiperatura excesiva - "?E'::'I'I'_I-' lru:t' &l enfriamienia comecta de
exgesiva -
Erwelecimients + ComproDar @ aimentacion de 1ension de
05 ge anene i |Indlcacionde |, [Sensor de envelecimients de acslte no sansor de ervejecimients de acalbe
e I |- est3 lisio para el funcionamisnio +  Comgprobar el E2nsor de envelecimienta de
- - aceliz, 5 fusse pracise, camiblano
Desgasie 02 |Indicacien o | |DIsco ferana del Teng compielaments | Cambiar & diseo 1er0do [— VEanse METUCCongs
108 3 R -

frena

Talla

" |desgasiade
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TARJETA DER11B

Vista frontal Descripcion Borna Funcion
DER11B
X14: Entrada de encoder externo o xX14:1 (cos) Sefial canal A (K1)
DER11B salida de simulacion de encoder X14:2 (sen) Sefial canal B (K2)
incremental X14:3 Sefial canal C (KO)
X14:4 DATA+
Conexién — pagina 69 hasta X14:5/6 Reservado
< pagina 72 xX14:7 Conmutacién
< X14:8 Potencial de referencia DGND
X14:9 (cos—) Sefial canal A (K1)
Numero de impulsos de la X14:10 (sen-) Sefial canal B (K2)
simulacién del encoder incremental: | X14:11 Sefial canal C (KO)
siempre 1024 impulsos por giro X14:12 DATA-
X14:13114 Reservado
X14:15 +12 Vo (carga max. 650 mAcc)
£ X15: Entrada resolver X15:1 sen+ (52)
x X15:2 cos+ (51)
X15:3 Ref.+ (R1)
X15:4 N.C
X16:5 Potencial de referencia TE/TH/KTY—
X15:6 sin—- (S4)
X15:7 cos— (S3)
59240AXX X15:8 Ref—(R2)
X15:9 Conexion TR/THIKTY +

ASIGNACION DE BORNES / PINES. CONEXION DEL MOTOR CON EL

RESOLVER.
Borna/ pin Descripcion Colores de los hilos del cable prefabricado
1 Ref+ ) rosa (PK)
Referencia
2 Ref- gris (GY)
3 cos+ . rojo (RD)
Sefial coseno
4 COs- azul (BU)
5 sen+ amarillo (YE)
Sefal seno
6 sen- verde (GN)
9 TRTH/KTY+ Proteccion del marrén (BN) / violeta (VT)
10 TETH/KTY- motor blanco (WH) / negro (BK)
CONEXION
" max. 100 m o
CM71.112  [1] Ref+ PK ) 'é DER11B, X15:
D356 2] Ref- GY g
|3 | ocos+ RD Lo
. [4] cos- EU 7
i sin+ YE L q
/16| sin- GN : 6
7] 'NC. o g
18] NC. , L e
(9 |TR/THKTY+ BN . ‘ Py
10| TRITHKTY- WH! b
2 '- VT L
BK
® @

543

[11 Conector enchufable
[2] Regleta de bornas
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COMANDOS ARITMETICOS
Command Key points Description
ADD H+H Arithmetical addition
H+K
AND H&H Logical AND
H&K
ASHR H =H (Arithmetic >>) H Arithmetic shift to the right
ARITHMETIC SHIFT | H=H (Arithmetic >>) K
RIGHT
DIV H/H Division
DIVISION HIK
MOD Hmod H Modulo / Division remainder
MODULO H mod K
MUL H*H Multiplication
MULTIPLY H*K
NOT H=NOT{H) Bit-by-bit negation
OR HIH Logical OR
HIK
SHL H=H<<K Bit-by-bit shift to the left
SHIFT LEFT H=H<<H
SHR H=H=>>H Bit-by-bit shift to the right
SHIFT RIGHT H=H>>K
sSUB H-H Arithmetical subtraction
SUBTRACT H-K
XOR HXORH Exclusive OR
EXCLUSIVE OR HXORK
COMANDOS BIT
Command Key points Description
BCLR H.Bit=0 Clear bit
BIT CLEAR
BMOV H.Bit = H.Bit Copy bit
BIT MOVE
BMOWVN H.Bit = NOT (H.Bit) Copy bit and negate.
BIT MOWVE NEGATE
BSET H.Bit=1 Set bit
BIT SET
COMANDOS DE POSICIONAMIENTO
Command Description
GO0 Performs reference travel
GO POSITION O
GOA Absolute positioning, variable
GO ABSOLUTE Absolute positioning, constant
Absolute positioning, variable, indirect
GOR Relative positioning, variable
GO RELATIVE Relative positioning, constant
Relative positioning, variable, indirect
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COMANDOS DE COMUNICACION

Command Function Availability)
MDX B MCO07B MaQx
MOVLNK Acyclic process and/or parameter | X X X
data exchange via RS-485 or sys-
tem bus.
MOVCOM Cyclical process data transfer via - X
RS-485 with MQx for MOVIMOT®.
MOVON Start of cyclical process data - X
transfer via RS-485.
SCOM Cyclical or acyclical process data | X X
exchange via system bus.
SCOMON Start of cyclical process data X X
exchange via system bus.
SCOMST Start of cyclical transfer for X (X)
MOVIDRIVE® B.
Command Description
ASTOP Stops axis
AXIS STOP
MEM Saves and loads IPOSPUS® program and variables
MEMORIZE
TOUCHP Touch probe command
TOUCH PROBE
WDOFF Switches off the watchdog
WATCHDOG OFF
WDON Calls the watchdog In time intervals
WATCHDOG ON
Command Description
CALL Calls a subroutine
END Textual end
JMP Jump, input terminal
JUMP Jump, H<==>10
Jump, H === H.
Jump, H <=> K
System conditioned jump
LOOPB Program loop, begin
LOOP BEGIN
LOOPE Program loop, end
LOOP END
NOP No operation
NO OPERATION
REM Comments
REMARK
RET End of a subroutine
RETURN
TASK2 Sets the start address of task 2
WAIT Waits for a specified period

235



APENDICE F, “LENGUAJE ASSEMBLER”

ESTABLECER COMANDOS

Command Descriptionfarguments
COPY Block-by-block copying of variables
GETSYS H = System value
GET SYSTEM
VALUE
SET H=H
H=K
SETFR Set fault response
SET FAULT
REACTION
SETI [HI=H
SET INDIRECT H=[H]
SETINT Sets start address of the interrupt routine
SET INTERRUPT
SETSYS System value = H
SET SYSTEM
VALUE
VARINT Sets start address and data structure for variable interrupt

COMANDOS DE COMPARACION

Command

Key points

ANDL
LOGICAL AND

H=H&&H

CPEQ
COMPARE EQUAL

CPGE
COMPARE
GREATER OR
EQUAL

CPGT

COMPARE
GREATER THAN

CFLE

COMPARE LESS OR
EQUAL

CPLT
COMPARE LESS
THAN

CPNE

COMPARE NOT
EQUAL

NOTL
LOGICAL NOT

ORL
LOGICAL OR
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OPERADORES PRIMORDIALES

Category

Operator

Description

1.

()

Brackets

2. Unary

+

++

Logical negation

[MNOT) kit-by-bit complement
Unary plus

Urnary minus

Fre or post-incramenting
Pre or post-decrementing

(8

- Multiphicative

Multiplication
Intzger division
Maodulo remainder

4. Additive

Binary plus
Binary minus

5. Shift

Shift left
Shift right

[=1]

- Relationa

Lass than

Less than or equal o
Graater than

Graater than or equal to

. Equality

Equal to
Mot equal to

Bit-by-bit AMD

Bit-by-bit X OR

10.

Bit-by-kit DR

1.

Logical AMD

12.

Logical OR

13. Conditional

Termary cperatars, see section "Temary Operators”

14. Assignment

Simple assignment
Assign product
Assign gquotient
Assign remainder
Assign sum

Assign difference
Assign bit-by-bit AND
Assign bit-by-bit XOR
Assign bit-by-bit OR
Assign shift left
Assign shift right

15. Comma

Ewvaluate
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OPERADORES BINARIOS
operation is performed in the example with H1 = 2 (0b10) and H2 =3 (0b11).

Operator Operation Example Corresponds to Example H1
= Simple assignment H1=H2; H1=H2; 3

= Assign product H1*=H2; H1=H1*H2, 6

= Assign quotient H1/=H2Z; H1=H1/H2Z,; 0

%= Assign remainder H1%= H2: H1=H1% H2; 2

+= Assign sum H1 +=H2; H1=H1 + H2; 5

-= Assign difference H1-=H2; H1=H1-H2Z; -1

&= Assign bit-by-bit AND H1 &= H2Z; H1=H1&H2 0b10
A= Assign bit-by-bit XOR H1 A= H2; H1 =H1 " H2; 0b01

1= Assign bit-by-bit OR H1 = H2 H1=H1} H2; 0b11
<<= Assign shift left H1 <<= H2; H1=H1 << HZ; 0b1000
>>= Assign arithmetical shift right H1>>=H2; H1=H1>>H2, 0b0

COMANDO DE FUNCIONES ESTANDAR

Los parametros de IPOSP™® son argumentos de las funciones estdndar. Los
nombres de todas las funciones estandar comienzan con un guion bajo () por lo que es
facil distinguirlos de las funciones de usuario en el texto original. Las constantes se
especifican como un argumento en muchas funciones se definen en la cabecera del archivo
CONSTB.H. Si desea utilizar sus propios nombres en su lugar, se pueden definir utilizando
la directiva #define.

e Funciones estandar de bits

Command Function Availability

MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | MQx

_BitClear Deletes a bit within a variable X X X

_BitMove Copies a bit in one variable to a bit | X X X
in another variable

_BitMoveNeg Copies a bit in one variable to a bit | X X X
in another variable and negates it.

_BitSet Sets a bit within a variable X X X

e Funciones estandar de posicionamiento

Command Function Availability
MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | MQx

_Golb Performs reference travel X

_GoAbs Absolute positioning X

_GoRel Relative positioning X
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Funciones estandar de comunicacién

Command Function Availability
MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | Max
_MoviLink Process and/or parameter data observe the unit-specific command structure
exchange via R5-485 or system
bus.
_MovCommDef Process data transfer via RS-485 - X
(Especially with MCx N1OVIN1OT®).
_MovCommOn Start of process data transfer via - X
RS-485.
_SBusCommbDef Definition of process data exchange | X X -
via system bus.
_SBusComm©On Start of process data transfer via X X -
system bus.
_SBusCommState | Start of process data transfer via X (X) -
system bus.
Funciones estandar del programa
Command Function Availability
MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | MQx
_InputCall Calls a defined function when spe- | X X X
cific selected bits are set or deleted
at the input terminals.
_Nop Nao operation X X X
_SystemCall Calls a defined function when the X X -
system even occurs.
_SetTask Defines a function as task 2 or task | X only for task 2 -
3 and starts or stops it.
_SetTask2 Defines a function as task 2 and X X X
starts or stops it
_Wait Waits for a specified period X X X
_Waitlnput Waits until a certain level is present | X X X
at certain input terminals.
_WaitSystem Waits until a system event occurs. X X -
Funciones especiales de la unidad estandar
Command Function Availability
MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | MQx
_AxisStop The drive is stopped. X -
_FaultReaction Sets the fault response to a selected | X X -
fault.
_Memaorize Saves or loads variables or X X X
1POSPUSE program.
_TouchProbe Enables or locks a touch probe X X
input.
_WdOn Sets the Watchdog timer to a spe- X X X
cific value.
_WdOff Turns the Watchdog off X X X
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e Funciones estandar de ajuste

Command Function Availability
MOVIDRIVE® B | MOVITRAC®B | MQx
_Copy Block-by-block, consistent copying X X X
of variables.
_GetSys Reads an internal system value. observe the unit-specific command structure
_SetInterrupt Defines a function as interrupt rou- | X X X

tine and activates or deactivates it.

_SetVarlnterrupt Defines a function as variable rou- X - -
fine and activates or deactivates it
(only MOVIDRIVE® B).

_SetSys Sets an internal system value abserve the unit-specific command structure

MENSAJES DE ERROR

Error class Enror cods Possible causs
STATEMEMNT KNOT FOUND Slatements missing from body of lcop
SEMICOLON Semicolon missing aer s:atement
COMDITHOMAL SOLON Caolon =" missing from condiional statement
BLOCK EMD Block without closing brackst * 1
BREAK SEMICOLON Zemicolon "" missing after break
CASE ILLEGAL TY2E C:3ss must be foliowed oy consiant
COLON Case consiant must be followed by colon
DEFALLT Ci2faul branch conzains ermar(s) or 15 In wrong position
COMPILER Errar text Intemmial sysiem error (contact S
COMTINUE SEMICOLON Semicalon " missing ater continue
DECLARE IDEMTIFIER Idzntifler ansr #aeciars s Invaly
KO VARIABLE sdeclars must describe & varatle
TOO MANY #DEFIME Mumber of #deflre excests resOUrces
DEFINE IDEMTIFIER Iderifer after #define Is Invald
SYMSOL SEQUENCE Symbol s2guence ater Fosne IS Invald
TOO MANY Fdefina Mumber of #deflre excests resOUrces
oo WHILE whlle s missing aner oo stEtement
OPEN BRACKET CpEn round bracket "(" missng aner while
CLOSE BRACKET Close round bracke: "y missing after while
SEMICOLON Semicolon " missing ater while
FACTOR CLOSE BRACKET Close bracke! ") MISEing amer expression n brackels
FCT.CALL CLOSE BRACKET Close bracke: " missing amtar funciion name
NUMSER ARGS The number of anguments Is Incarmect
FOR OPEN BRACKET Cpen round bracket "[" missng aner for
SEMICOLON Semizalon ;" missing betesen for EXpressians
CLCEE BRACKET Close round brackes *)" missing after far
FUMCTION OPEN BRACKET Found brackel(s) missing mor fanction ozclaration.
CLOSE BRACKET
DENTIFIER KNOT FOUND Uinanown leentiler
F OPEN BRACKET Cpen round bracket "[" missing ater if
CLOSE BRACKET Close round bracke? ") missing ater if
COMSTANT ILLEGAL TYPE Syntax of oec., Binary or hax constant Is Incormact
PRAGMA IDENTIFIER Irvalld keyward after 2pragma
VARIABLE RANGE \arlable range Is not permittted
PREPROCESSOR | NO WARIABLE Wariable name muss folow numas
TOO MANY #include Too many #include directives nested
SOURCE TEXT TOO Source lext excesds maximum permitied lzngth
LOhG Irvalla header fle name
HEADER FILE MAKME Flia carnod b2 apenas
OFENFILE Unaxpected i end reachas
CLOSEFILE Source text row o0 lang
LINES TOO LOMNG
RETURN SEMIZOLON Semicalon " missing after retum
SWITCH OPEN BRACKET Mz open round bracke? (" 3%er swilch of apen brackst
CLOSE BRACKET *[7 missing fram biack

Cloge round brackel “)" missing afer swltch and closa
brackels "} missing after block

UMDEF IDENTIFIER Ideniiler after Sunded Is Invalld

WHILE OPEN ERACKET Cpen rourd bracket "
CLOSE BRACKET Cloge round bracked

(" milssing after while
arer while
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VARIABLES DEL SISTEMA

Variable | Name and range of values | Status | Description
Offset control
Offset mode
= 0: Offset via IPOS program
H360 GOE%LCNQMME RAW | = 1: Offset via input terminals
=2 Reserved
= 3: Offset via position control
Activation of various functions
Bit 0: AutoRestart (in mode 3)
= 0: AutoRestart deactivated
= 1: AutoRestart activated
Bit 1: OffseiDisable (in mode 3)
H361 OffsetCycleModeControl RW | _ 0: Offset processing possible
= 1: Offset processing inhibited
Bit 12: OffsetMode
= 0: Time-controlled offset processing
= 1: Posifion-dependent offset processing
OffseiCycleSiate
H362 Max. 0 to 1 (depending on Offset- | RAW | Control of the various modes
CycleMode)
H363 OffsetCyclelnputMask RAW | Terminal window (identical fo H483 "InputLevel™)
H364 OffsetCycleCounter RAW | Master counter for offset processing
H365 OffseiCycleCounterMaxValue RAW | In mode 3: Length limit for automatic offset processing
H366 OffsetCycleMasterLength RIW | Specified distance for the master drive in offset processing
H3&67 OffsetCycleValue RAW | Offset value for slave drive
Virtual encoder
Virtual encoder operating mode
= 0: Normal mode
Hazo | nsoderMode RIW | =1: Reserved
= 2: Infinite counter
= 3: Posifioning mode
Bit 0: AxisStop
H3T1 VEncoderModeControl RiW | =0 Deactivated
=1: Axis stop in the event of a unit fault
H372 VEncoderState RAW | No function
H373 VEncoderNSetpoint Set travel speed in 1 incr/ms
RAW | Mode D and 2: -32000 Lo +32000
Mode 3: 0 to 32767 (21%7)
H3T4 VEncoderMActual RAW | Actual travel speed in 1 incr/ms
H3T5 VEncoderXSetpoint RAW | Target position in incr.
H3T6 VEncoderXAciual RAN | Current position in incr.
H3TT VEncoderNdT RIW Mode 0/2: Acceleration (ramp) in 1.in|:r..fms2
Mode 3: Acceleration (ramp) in 1/2'% incr/ms?
Control element
H389 RegisterLoopOut RAN | The value to be reduced in connection with RegisterLoopDXDTOut
H390 RegisterLoopDXDTOUt RIW Control element limit
—30000 to 30000 Max. addition (64-bit counter) per ms
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Variable | Name and range of values | Status | Description

Stop cycle mode control

Stop cycle mode
H400 uSt&p::ycleMode RAW | = 0: Decoupling via IPOS program
= 1: Decoupling via input terminals

Activation of various functions

Bit 0: FreeMode

= 0: Decoupling in main state 0 (n-control)

= 1: Decoupling in main state 1 (x-control)

Bit 1: x-control mode

=0 Difference counter is reset

= 1: Difference counter active, differential between master and slave is
maintained

H402 StopCycleState No function
H403 StopCyclelnputMask RAW | Terminal window (identical to H483 "InputLevel”) in mode 1 only

H401 StopCycleModeControl RW

Startup cycle mode control

Startup cycle mode

= 0: Coupling via IPOS program
RAW | =1: Coupling via input terminals
= 2: Coupling via interrupt control
= 3: Coupling via position control

StartupCycleMode

H410 0to3

Activation of various functions

Bit 0: Auto restart (in modes 2 and 3)

= 0: AutoRestart deactivated

= 1: AutoRestart

Bit 1: StartupDisable (in modes 2 and 3)
= 0: Startup cycle possible

H411 StartupCycleModeControl RAW | =1: Startup cycle inhibited

Bit 2: InterruptSelect (in mode 2)

=0: DID2

=1: X14C frack

Bit 12: StartupMode

= 0: Time-controlled synchronization

= 1: Position-dependent synchronization

Caontrol of the various modes

= 0: Interrupt disabled

= 1: Interrupt enabled

=27 Waiting for interrupt

= 3: Delay, which means the interrupt signal was detected StartupCycleCoun-
RAW | terMaxValue is effective

=4: Coupling and resetting the startup counter

Note: If AutoRestartis deactivated (H411.0 = 0), the value "1" must be
assigned to StartupCycleState (H412), else the startup cycle will not be
performed. If the value "0" is assigned to StarfupCylceState, then the counter
is reset and the reference to the master is lost.

H413 StartupCyclelnpuiMask RAN | Terminal window (identical to H483 InputLewvel) in mode 1 only

Master counter for the startiup cycle
H414 StartupCycleCounter RAW | The startup cycle is initiated when the value of StarfupCycleCounter (H414) is
greater than the value of StarfupCycleCounterMaxValue (H415).

In mode 2: Delay for startup cycle process
In mode 3: Length limit for automatic startup cycle

StartupCycleState

Ha12 Max. 0 to 4 (depending on mode)

H415 StartupCycleCounterMaxValue RiW

H41E StartupCycleDelayDI02 RIW Delay in units of 0.1 ms
-32768 to 32767 Delay time of the sensor connected to touch-probe input 2
H41T StartupCycleMasterLength RIW Specified distance for the master drive for position-dependent coupling

process. The slave has synchronized to the master within this distance.
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Variable | Mame and range of values

| Status | Description

General variables

H425 Synchronous mode Mo function
Activation of various functions
Bit 0: PosTrim (only active in main state Z1 "x-control”)
= 0: The drive stops position-controlled at the curmrent position.
= 1: Causes the slave drive to move to TargetPos (H482) during position
control in free running mode (main state 1) but without ramp. Therefore
anly use for position comection or to avoid drifting.
Bit 1: LagEmor (in state 3 — Synchronous operation)
= 0: Lag emor monitoring
= 1: Mo lag emor monitoring
Mote: The "lag ermor monitoring” or "no lag emor monitoring® setting is
Haz8 SynchronousMeodeControl RO active when the drive is in state 3 [synchromous operation) even if the "l
SYMCHRON.OPERAT" ramp type is subsaquently changed to another
aperating mode.
Bit 2: RegisterScale
= 0: Increments to be comrected are not scaled (one-to-one)
= 1: Increments are scaled with slave gear ratio factor (GF5lawve)
Bit 3: Zeroc point mode
= [0: Feedforward is disabled
= 1: Feedforward is maintained (speed synchronization), which means the
slave continues to move at the set master speed.
Main state machine integrated synchronous operation
= 0: Free mode n-control
Synch Seat = 1: Free mode x-control
H427 ynehronoussiate RW |=2: Coupling
Ote 5 .
= 3: Synchronous operation
= 4: Offset processing
= §: Decoupling
GFMaster - " . -
H428 7 000 000 000 to 2 000 000 000 R Scaling factor of the master increments, value = igg,.
H425 GF3lave RAN Scaling factor of the slave increments, value =1
1 to 2 00D 000 000 =ealing ' miagier
Source of the master increments
Haap | MasterSource RIW | =0: %14 = virtual axis (H442)
0 to 1023 . .
= 0: Pointer to variable
Source of the actual position
SlaveSource =0: X15
Ha21 O te 1023 RN = 0: Pointer to variable
Example: H431 = 510 /¥ source actual position X 14 (H510 ActPos_Exf)
H432 LagDistancetdLow R/- Low 32 bits of the 64-bit counter
H433 LagDistance84High Ri- High 32 bits of the 84-bit counter
H434 LagDistance32 R 32-bit lag distance in relation to GFSlave
H435 SyncEncoderMum RAW Synchronous encoder factor - numerator
0 to 10000 = 0: Synchronous encoder calculation deactivated
H435 SyncEncoderDenom RIW Synchronous encoder factor - denominatar
0 te 10000 = 0: Synchronous encoder calculation deactivated
H4aT SlaveTrim RIW The firmware automatically adds the value of H43T to the difference
counter once and then zeroes the counter.
H438 MastarPos = Display valus pf the master counter during startup cycle process and offset
cycle pracessing
H438 | SpeedFreeMode RAMW | Speed setpoint in free running n-contrel in 0.2 rpm
H440 Reserved4
H441 Reserveds
MasterTrimi 14 Wirtual axis
H442 | 30768 1o 32767 RMW | Puise number 1 incrims
H443 Reservedd
Direction of rotation inhibit
ReSprintClose = 0: Both directions of rotation are enabled
Haa4 Ote 2 RN = 1: Only CCW direction of rotation
= 2: Only CW direction of rotation
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Variable | Name and range of values Status | Description
H445 Reserved7
Interpolation time in ms
MFilterTime RW | = 1: Without filter
H446 110 30 < 30: Scaling up, absolute scaling factor of the master pulses

= GFMaster x MFilterTime

CONEXIONES MAESTRO - ESCLAVO

Operacion Maestro — Esclavo con dos (2) variadores.

Basic unit

MDXE1B..-5_3-4-0T

Operacion Maestro — Esclavo con dos (2) variadores y encoder virtual en el

Maestro.

H370

IPOS-Variables

MDX61B..-5_3-4-0T MDXG1B...-5_3-4-0T

Slave 1 Slave 2
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Configuracion del grupo: igualdad del ranking de esclavos, de varias columnas de
elevacion.

INGENERIA
MDX61E...-5_3-4-00

MDXE1B...-5_3-4-0T

H370

\
SBus SBus SBus
|X15| |X15, X15. x15
@ o) ) o
2\ 2\ <\ £\
2\ @\ 3 =
A B\ A @\
\ \ \ \
2} 2 3 8\
Master Slave 1 Slave 2 Slave 3
Configuracion del grupo: igualdad del ranking de esclavos, de varias columnas de
elevacion (con encoder Virtual).

MDXE1B...-5_3-4-0T
IPOS-Varables

Master = virtual encoder

SBus SBus

X1 5. 15 x1 5.
oAl @ 24
R R @\
Y 4 A
3\ (3! g\
—— - el

Slave 1 Slave 2

Slave 3
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DATOS TECNICOS GENERALES

Caontrol MOVI-PLC® basic DHP11B..

Version del equipa y » MOVI-PLC® basic DHP11B-TO 1 320472 4

referencia de pieza « MOVI-PLCY basic DHP11B-T1: 1820 822 2

MCVI-PLC® basic DHP11B-T2: 1820 823 1

Alimentacion eléctrica Para todos los equipos (MCDT, MOX, MY, control compacio) es valide: Tienen que alimentar por
separado [as entradas y salidas binarias con 24 Vo (K312102)

"E-tallcl-:u en MOWIDRWE® MOXE1E:
Consumo de cormiente: P, = 4.5 W
El control MOWI-PLC® basie DHP11E.. es alimentado por el MOVIDRIVE® MDXE1E a traweés dal
conecior situado 2n la pared postenon
Al desconectarse [a red, el serecio de Spay de 24 V.. narantiza que el control contnie
funconande (se precisa una alimentacon exiema de oo en X130 del MCOVIDRIVER
MDEATE).

"513l1d-:- en MOWITRACE 2
Ceonsumo de potencia; Py, = 5.6 W
J=24 N (18 %0 +20%

400 ma
Tuﬂii'lt’ﬂl MOVI-PLC® basic DHP11B.. puede ser alimentado por el MOVITRAC® B. Conecte X263
(8¢ 7 con Xa6:3 (8) /T ocon X129/ 8
Si el control MOVI-PLC® basic DHPE. es alimentado por MOVITRAC® B can 24 iz, sigue
garanfzade e funcicnamiento del control en caso de la desconexion de red. Para este J:ﬁn 58 precisa
una alimentacidn extema de 24 Ve en X12:2 10 del MOVITRACF B,

nstalado en madule massiro MOWVIAXIS® (MEM)
»  Consume de potencia; :'ru =5E8W
=240 (15 5% +20 %
= 400w
—I control MOWVI-PLCY basic DHP118 ,.ELEdE ser alimentads por &l médulo de fuente de alimentacicn
en modo conmutado (MXS) MOVIAXIS® o por una fuente de alimentacicn externa. Imterconscie para
ello X5 enire los distintos aparatos.
Si el control MOV- F'L”"I:laa'ﬂ[:——HB es alimentado por el mddule de fusnte de slimentacion en
mizdg conrmutaze MOWAXISY con 24 Ve, sigue garaniizade & funcionsmients del contral MOV
PLC® basic DHP118.. en caso de |a desconesion de rad (52 predisa una alimentacion E—l'E""".EI de
24 Voo en X8 del médulo de fuente de afmentacicn en modo conmutado MOVIAKISE

Hiveles de potencial =l control MOWI-PLC® basic DHP11B.. cuenta con los siguientes niveles de potencial:
»  Potencial de control £ CAN 1/ R5425
Potencial de entradas y =alidas binarias
Potencial del bus de sisterna AN 2
Potencial de PROFIBUS
Memorias » Memonia de ramiac 512 ks {para el programa de usuano, incl. biklictecas [EC]
«  Mermoria de -:llr‘::?s 128 kipyies ?E:Ea%ap: a;:ll.,g.jgn IEC)
Ciatos retainc 16 kbytes
»  \anables del siskerna (refain) 8 kibyies
Enfradas binarias Disponible sin potencial (optoacoplador) -::Dn'q::au'l:-le con PLC (IEC 81131-2), tiempo de exploracion
1 ms, siny con filtro (constante de fidro aproe. 2 ms)

X33 X31-10 5g|ur;i]::has oo entradas y salidas binarizs
X316, _%31:10 con capacidad de intemupcion (fermpo de reaccion = 100 ps)

Resistencia interna =3k 2= 10ma

Mivel de safis DT #1232 V.£30V) = "1" = Contacto cemade (de conformidad con IEC 81131)
(e e R UL T == E rra:l-:- abierto (de conformidad con IEC 81131)
Salidas binarias Compatible con PLC [IEC 81131-2), tiempo de reaccion 1 ms

X313 63110 Configurables como entradas y salidas binarias
Comignte de sabda maxma admisible |y e = 190 mAz; por satda binaria
== posible cargar todas las 8 sa3lidas binarias a la vez con |3 comente de salida maxima admisible

Mivel de sefia =0 "1 =424 W
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Control MOVI-PLC® basic DHP11B..

Bus de sistema CAN 2

X321 K323
Bus de sistema CAN 1
X331 X333

«  Busdesistema CAN 1y CAN 2 segln la especificacion CAN 2.0, Parte A y B, t&cnica de transmisién
seqgun IS0 11293

El bus de sistema CAN 2 se encuentra eléctricamente aislado

Max. 64 unidades por bus de sistema CAN

Max. 64 objetos SCOM Transmit / 32 objetos Receive por bus de sistema CAN
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Rango de direcciones 0..127

velocidad de transmision en baudios: 125 kbaudios...1 Mbaudio

3i X32 0 X33 es 13 terminacion de bus, debe conectar una resistencia de terminacién (120 ) exterior
Fuede desconectar el conector X32 o X33 sin que se interrumpa el bus de sistema

El bus de sistema puade funcionar en nivel 2 {SCOM ciclico, aciclico) o conforme al protocolo
MOVILINK® de SEW.

Mediante conector de 9 pines tipo Sub-D, asignacién de contactos segin IEC 61158

Conexion PROFIBUS
X30:1 X309

Terminacion de bus Mo integrada. Realice la terminacion del bus con conector PROFIBUS apropiado con resistencias de

terminacion conactables.

Reconocimiento 9.6 khaudios a 12 Mbaudios

automatico de la

velocidad de transmision

en baudios

Variantes de protocolo | PROFIBUS-DP y DP-V1 seqln IEC 61158

Archive GSD | SEW_6007.GSD

Nimero de
identificacion DP

6007 ey = 24583 4or

«  Para conectar un PC de ingenieria o un terminal de usuaric DOP114
+  Estandar /0, 57.6 / 9.6 kbaudios, longitud de cable max. total 200 m
«  Resistencia dinamica de terminacién instalada de forma fija

Interface RS485 COM1
X341 K344

La ingenieria se realiza a través de una de las siguientes opciones:
= Interface RS485 (X34)

» Interface CAN 1 (X33)

+ Interface CAN 2 (X32)

= Interface PROFIBUS (X30)

La ingenieria de todos los componentes SEW conectados al control MOVI-PLC® basic DHP11B.. puede
efectuarse a través del control MOVI-PLC® pasic DHP116..

Mo es posible realizar la ingenieria del contral MOVI-PLC® basic DHP11B.. madiante los convertidares.
- Software para PC MOVITOOLS®-MotionStudio con editor de PLC

Ingenieria

INDICACIONES DE FUNCIONAMIENTO
e LED24VI/O0OK

24V [ /O OK | Diagnostico Subsanacion del fallo

Verde .

La alimentacion de tension de las -
entradas y salidas binanas es correcta.

Desconecte el vanador vectonal en el
que s2 encuentra instalada la tarjeta de
control DHP11B.

2. Compruebe y comija el cableado de las
entradas y salidas binarias segin &l
esquema eléctrico.

Compruehe el consumo de corriente
de los actuadores conectados
(corriente max. — cap. 8).

Conecte el variador vectorial en el que
se encuenira instalada la tarjeta de
control DHP11B.

Falta la alimentacion de tension de las | 1.
entradas y salidas binarias.

Desactivada

La alimentacion de tension de las entradas

y salidas hinarias esta presente. Existe sin

embargo uno de los siguienies fallos:

«  Sobrecarga en una o varias 1
entradas/salidas binarias ’

»  Temperatura excesiva en el excitador
de salida 4

+  Cortocircuito al menos en una '
entradalsalida binania

Naranja
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e LED de estado del PLC

e LED

e LED

e LED

Estado del Diagndstico Subsanacion del fallo

PLC

Verde «  El firmware de la tarjeta de control -

intermitente DHP11B funciona correctamente.

{1 Hz)

de estado del programa IEC

Estado del Diagnostico Subsanacian del fallo

programa

IEC

Verde +  Elprograma |IEC funciona. -

Desactivada |+ Mo 52 ha cargado ningdn programa. Cargue un programa en el controladaor.

Naranja +  Eldesarrollo del programa se ha -

intermitente detenido.

{1 Hz)

RUN Profibus

RUN Diagndstico Subsanacion del fallo

Profibus

Verde *  Elhardware de PROFIBUS =e -
encuentra en perfecto estado.

Verde = Ladireccion de estacién PROFIBUS 1. Comprughe y corrija en los

intermitente ajustada en los interruptores DIF es interruptores DIP |a direccion de

{1 Hz) mayaor gue 125. Si la direccidn de estacion PROFIBUS ajustada.
estacion PROFIBUS ha sido ajustada 2. Conecle de nuevo todos los variadores
por encima de 125, la tarjeta de control vectoriales. La direccién PROFIBUS
DHP11B utiliza la direccion de estacién modificada es aceptada tras el reinicio.
PROFIBUS 4.

Fault profibus

BUS-FAULT | Diagndstico Subsanacion del fallo

Desactivada

+  Latarjeta de confrol DHP11B
intercambia datos con el maestro
PROFIBUS-DF (estado Data-

Exchange).
Rojo + S hainterrumpido la conexion con &l +  Compruebe la conexion PROFIBUS de
maestro DP. la unidad.
+  Latarjeta de control DHP11EB no «  Compruebe la planificacién en el
reconoce la velocidad de transmision maestro FROFIBUS-DP.
en bhaudios de PROFIBUS. +  Compruebe todos los cables en la red
+  Se ha producido una interrupcion de PROFIBUS.
bus.
= Elmasstro PROFIBUS-DP esta fuera
de senvicio.
Rojo + Latarjeta de confrol DHP11B reconcce | = Compruebe y corrija la direccion de
intermitente la velocidad de transmisian en baudios. estacion de PROFIBUS ajustada en la
{1 Hz) Sin embargo, el masstro DF no activa tanjeta de control DHP11E v en el

la tarjeta de control DHP11B.

+ Latarjeta de control DHP11B no se ha
planificado en el maesiro DF 0 se ha
planificado de forma incorrecta.

software de planificacion del maestro
DP.

»  Compruebe y comija la planificacién del
maestro DF.

»  Para la planificacién, utilice el archivo
GSD SEW_6007.GSD con la
identificacion MOVI-PLC.
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e LED de estado CAN-2

Estado de Diagndstico Subsanacion del fallo
CAN-2
Naranja *  Elbus del sistema CAN 2 va a ser
inicializado.
Verde »  Elbus del sistema CAN 2 ha sido
inicializado.
Parpadea +  Elbus del sistema CAN 2 s2 encuentra
verde en el estado SCOM-Suspend.
(0,5 Hz)
Parpadea +  Elbus del sistema CAN 2 se encuentra
verde en el estado SCOM-On.
{1 Hz)
Rojo *  Elbus del sistema CAN 2 s2 encuentra Comprusbe y corrija el cableado del
fuera de servicio (BUS-OFF). bus del sistema CAN 2.
Comprugbe vy cormija la velocidad de
transmisidn en baudios ajustada para el
hus del sistema CAN 2.
Comprusbe y corrija las resistencias de
terminacion del bus del sisterna CAN 2.
Parpadea *  Advertencia en el bus del sistema Comprugbe v corrija el cableado del
rojo CAN 2. bus del sistema CAN 2.
{1 Hz) Comprugbe v corrija la velocidad de
transmisidn en baudios ajustada para el
hus del sistema CAN 2.

e LED de estado CAN-1

Estado de
CAN-1

Diagnostico

Subsanacion del fallo

Naranja

*  Elbus del sistema CAN 1 va a ser
inicializado.

Verde

+  Elbus del sistema CAN 1 ha sido
inicializado.

Parpadea
verde
(0,5 Hz)

+  Elbus del sistema CAN 1 s2 encuentra
en el estado SCOM-Suspend.

Parpadea
verde
{1 Hz)

+  Elbus del sistema CAN 1 s2 encuentra
en el estado SCOM-On.

Rojo

*  Elbus del sistema CAN 1 s& encuentra
fuera de senvicio (BUS-0OFF).

Comprusbe y corrija el cableado del
bus del sistema CAN 1.

Comprugbhe v corrija la velocidad de
transmisian en baudios ajusiada para el
hus del sistema CAN 1.

Compruebe y corrija las resistencias de
terminacion del bus del sisterna CAN 1.

Parpadea
rojo
(1 Hz)

* Advertencia en el bus del sistema
CAN 1.

Comprughe y corrija el cableado del
hus del sistema CAN 1.

Compruebe y corrija la velocidad de
transmision en baudios ajustada para el
hus del sistema CAN 1.

249



FRCULTRD

APENDICE I, “MOVI-PLC® DHP11B” é WVGERRERIA

DIMENSIONES (mm)

i [ 1]
| ﬁj]
5| & = g
N
- !
i '
2
Y i
30 25
i B R
= 100

250



BEUS UBEAIAS CHLIERL
#

FRCULTRD

APENDICE J, “ INTERFAZ DOP11B-25" WG RREFIR

MENSAJES DE FALLOS

[1 Controladores con los que se dan errores en la comunicacién
poe.162

[2]1 Tipo de error

1] —I-1: Comm Error 254

el p. gj. Error de funcionamiento - Comm Error
Bl [3]1 Con direccion:
p. 8.
01-94
254 (= jpunio a puntoal)
Menga)s del Codlga Dascripcion
terminal da usuario de e
no efror oo om Zin falios
Irvalld parameser 00 10 Indice g2 paramatros no autcrizado
fct. not Implement 0a 11 Funclin/paramelrs no exlsients;

£l parametre solichade por &l t2rmingl de usuarks N 6 conocids por 2l contralador.
Comprusbe que S& Na SEleccionang & driver MOVILIK k¥ carracto, Log PardMESIOs
de log condroladores MOVITRACT 07, MOVIDRIVE™ A y MCVIDRIVE™ 5 s&
diferencian minimamenis.

= iDira causa de este emor 52 encuentta, en caso dase, en el irmware del coniroladan,
Darte de ko8 NuevDs pardmetras son desconocidos para |38 verslones mas antiguas
del firmware de 105 aparatos.

read only access 00 12 Sole pemllico accest de lecura

= Mo es posible acceder en mode de escritura al pardmetro en cuestidn. Desactve en
&l proyecto del terminal de usuario 13 funclen [Hablliar entrada de operadar].

param. loci e 0d 13 Blogusa de parametms aciivado

= En el cortrolador en cusstian, 13 funclin [Sloquen de parametros) ha slde acivada
con el parametro PED3. Ajust2 mediante |13 unidad d2 contral manual ded controlador
a del safhware para PC MOVITOOLE® 2 parametrs PED2 al valor "DESACTIVADCS,
afin de desactivar el tloguen o8 paramatros.

tact. set aclive 0o 14 Alusie de fabnca acivado

= [Enestas momentos, e controlador leva 3 cabo un 3juste de Tabrica. Es par 2lio gue
Ia posibilgad ©2 camilo §2 o5 parametros permanece blogueasa durant2 unas
sagundos, La comunicaclon Berd de nueyo activada automatizamenta fras finallzar el
djuste de fabrica.

walus too large 00 15 Valor demaslado alto para &l parametro

= Elterminal de usuarie mlenta eserkir en un parametro un valor que excede 2l range
de valorzs. Adapie log valores minima ¥ maxime de enlrada en el proyecis del
terminal de usuario, deniro del area [Access). ES posltle encontrar lzs valores limez
comespendlents 2n 2l dirzctorio de parametros del controladon.

walue too small 00 16 Walor demaslado baje para &l pardmeino

= Eltemminal de usuaric mlenta escrir en un parametro un valor que excede 2l range
de valorzs. Adapie log valores minima ¥ maxime de enlrada en el proyecis del
terminal de usuario, deniro del area [Access). ES posltle encontrar lzs valores limez
correspendlentzs en 2l dirzctoris de parametros del controlador.

aopticn milssing 0o 17 Fara =sla furcion / paramelro 1353 13 tanela opclonal necesarka.
sysiem error 0d 1E Error en &l saftware del sistema del contralador
= Infarme de ello al servicks tecnico de SEW.
no R5485 access D0 12 ACCEED 3 kos parametros s0ko i3 inben'ace de procaso RE-435 en 2l bomerns X13
no R5485 acocess 0D 1A ALCEED 3 W0 paramatros 50 i3 inbertace de diagnostion RE-LE5
access pratected 0d 18 Farameirs protegido conlra acce0

= Mo es posibie acceder an modo de lectura o escrlura 3 este parametrs, por ko que
no 25 adzcuado para su ublizackin 2n & teminal ge usLania.

InflbE raquired 0l 1c Bloqueo reguiador necesarlo

= Elparametro en cusslian puede ser modiicado onicamantz con el conlrolador
bloqueado. Aciive 2l eslado Blogues de rgulador desconectanda 1a boma X13.0 o
wla bus 0= campo (palabra de controd 102 blogue base = Dihex).

IRCEATES! valle 0010 Valgr no parmido

= AlQUNOE paramelros pUeden 2 pROJramAanos Aricaments can cieros valanes
espaciaies. S5 posible enconlras 05 walres IMRe comespondientas en el direciono
de paramainas del contraladar

fact set aclivated [0 1E 3 ha actvaso e ajuste ge fabrca.
not saved Im EEPRO 0o 1F El parametre no g2 ha guardaso n la EEFROM

= [Falia en el almacenamients en memarla reslisiente a caldas de tenslin.
InniBR raquired Do 20 El paramsira na puede modificarse con e2apa nal hablitada

= [l paramesrg en cueston puade ser modificado onicamense con & convertidor
blogquaado. Active 2l estado Blogueo de regulador desconecianda 13 boma X13.00
wla bus 52 campa (palabra de controd 102 blogue base = Dihex).
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DATOS TECNICOS GENERALES
DISPLAY

DOP11B-20 DOP11B-25 DOP11B-30 DOP11B-40 DOP11B-50

Resolucion grafica 240 x 64 320 x 240 320x 240 320 x 240 200 x 600

(pixeles)

Lineas x caracteres Grafico

de texto

Tamafio activo de la 127,0 x 33,8 mm 115,2 x 86,4 mm 115,2 x 86,4 mm 115,2 x 86,4 mm 2112 x 158 4 mm

pantalla, ancho x alto

lluminacién de fondo | LED, reducible CCFL, reducible CCFL, reducible =50000 h a una CCFL, reducible
=50000 h a una =45000 h a una temperatura amhiente de +25 *C. =50000 h auna
temperatura temperatura temperatura
ambiente de +25 °C. | ambiente de +25 "C. ambiente de +25 *C.

Ajuste del confraste Mediante variables de sistema

Pantalla Pantallz (cristal Fantalla (cristal Pantalla (cristal liquido) CSTN-LCD; Pantalla (cristal
liquido) FSTN-LCD; | liquido) FSTN-LCD; [ 64 k colores liquido) TFT-LCD;
monocroma 16 niveles de gris 64 k colores
DOP11B-20 DOP11B-25 DOP11B-30 DOP11B-40 DOP11B-50

Funciones de red E-mails / servidor web / acceso remoto / servidor FTP

Dualdriver con Si

intercambio de datos

Modo de acceso Si (dependiente del driver)

Modo Sin protocolo Si

Multilingdismo Si, hasta 10 idimas en un proyecto

Tamafiio Si

predeterminado de

fuente de Windows

Variables internas Si, volatiles y no volatiles

Registros de la Si

evolucion

Gestion de recetas Si

Gestion de alarmas Si, hasta 16 grupos

Canales de tiempo Si

Grupaos IO Poll Si

Contrasefias Si, hasta 8 grupos

Biblioteca de Si

mensajes

Macros Si

Funcion de impresién Si

COMUNICACION

DOP11B-20 DOP11B-25 DOP11B-30 DOP11B-40 DOP11B-50
Interface serie RS-232 Conector Sub-D de 9 contactos, conector macho montado con tornillos de fijacion estandar 4-40 UNC,
ajustable hasta 187500 baudios.
Interface serie RS-422 Conector Sub-D de 25 contactos, conector hembra montado con tornillos de fijacion estandar 4-40 UNC,
ajustable hasta 187500 baudios.
Ethernet Conector RJ45 apantallada, 10/100 MBit - Full Duplex
UsB Host tipo A (USE1.1), commiente de salida max. 500 mA Host tipo A
(USB1.1), corriente
de salida max.
500 mA,
tipo de unidad B
(USB1.1)
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DATOS TECNICOS
DOP11B-20 DOP1B-25 D2P1I1B-30 DPIIE-40 DOP11B-30
Teclada = EBioque Tazl Tact +  Blogue numenco Tazl
Mo +  Blogue de
= Biogua ds navegackn
navegaclon + 16 lecias de
= 3iledas de Tuncien
funcicn + 16 LEDS
«  Blingdn LED jrojo | wards]
Material gel teddado [ | Tedado de Panialia tactl Pantalla tacl Teclado de membrana | Pantalla tach]
material gel fronial | membrana con Polimerz de cristal | Polimero de cristal | con cubiena Solimero de orlslE
del aparats cubisra (AutniEE F250), [Autot=), matallza0a. [AutoiEE F250),
E N El 1 mlgn o2 1 minan oz PelcUI3 Autotsx F157 | 1 milon de
Peliculz Autalex | operacianes opsraciones COn Impresian opsracianss
F 157 con impresian pioBEriar,
pasleror 1 milan de operadanes
1 milién de
operEHones
Ampliacién de KMedlante memoria USB Medlaniz memona
memana U3 otareta
Compact Flazh
(Ib|e305 grancos |
Fisia) o2 lempa r=a +20 PPK + emores debldo 3 la temperalura amblente y tenskin de alimentasian

Eror maxima: 1 minuto/mes & +25 *C = 12 minuies/afo.
La wlga 03l de la baleria del relo) de flempo real es de 3 afios.
Coafclents de tamperatura: 0.004 pprc?

Tension de 24 Wep (20 ... 30 Vee), conlacto de conexdén de 3 pokos

almentzcion CE La allmantackin debe cumplr los requislios para SELY ¢ PELY conforme a IEC 550 0 [EC 742
UL: La tenslitn de almaniacion delbe cumplir la nommalya para |3 @lmamaclon o= clase 2
Consumo de Normal 015 A Mormal: 0,25 A NomaL 0,3 A NOTNE- 0,5 A
comente atersion | Maima: 0,35 A Maxima: 0,45 A Maxima: 0.5 A Mamo: 1,0 A
de servicio
Fuslole Fusibie CC Infema, 2,0 AT, 5% 20 mm Fusile CC Intema,
3,15 A7, 5 % 20 T
Temperatura Morfaje verdcab D°C ... +30 °C
amilente Montale norizontal: 0 °C . +40 °C
Temperaiura dg de-20a+70"C
almacenamikenta
Humeadad del alre 5..85% I:5 N CONdensad |:|"|:I
Tamafa frontal 202 % 167 X6 M 201 x 152 X6 mm 275 % 168 ¥ 6 M 302 % 226 % & MM
ancho x allo x fondo
Profungidad 56,9 mm 56,5 mm 57,3 mm 23 mim
de mantaje
Erado oe F‘TCI'.EEE'EFI PEG
en &l frontal del
aparato
Erado oe F‘Tﬂ'.El:l:lﬂl'l PI0
&n &l 300 FIEELE"ICI'
Watzrial o2 Aluminia recublers en polvo
probecckin e al lago
pOEEnar
Peso D873 kg | 0,67 kg 1,11 kg 204
Memonas 12 MB (Incl. fuentes)
Tasl CEM en & El terminal I:LF'TP‘E' 06 r!qJIs- nog de conformidad con e FIE.T3r|:I 4 de la normathva oe m'ﬂpau:"ljiﬂ
t=rminal SlECtOMAgnalisa 531336/ C5E
Comprobaso conforme a: EM S0081-1 [am E|l:|'|:l'!|' EM S00E2-2 (Inmunidad a Imerfenenclas).
Aprobacien UL UL 1604 (clase | div Z) UL 508/ UL 50 4x 50i0 para uso Interiar
Canicackn DMWY En proceso |
HEWA 4x silo para U rierior
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ASIGNACION DE CONTACTOS
RS-232

Sub D N° de Denominacién | Direccién de la sefial (terminal — XXX)
Conector macho borna
de 8 polos
1 DCoD —
2 RD —
3 D —
4 DTR —
5 sSG -
6 DSR —
7 RTS —
8 CTS —
9 RI —
Sub D N® de RS-422 RS-485
goggctorthemhra borna e nominacien Direccion Denominacién Direccion de la
B BT e de la sefial sefial (terminal
(terminal - «x XXX)
XXX)
— 2 TxD+ — TR+ P
o 15 TxD- - Tx/Rx- o
sl 3 RxD+ — - _
20
ol8 16 RxD- — - -
3
o 4 RTS+ — - -
Q18
‘0 17 RTS- — - -
ol7
50 ] CTS+ — - -
o™® 18 cTs
50 = - - - -
__om 20 1 - - -
o
020 21 1 _ _ _
50 - —
o021 il Mo esta - Terminacion Conectar con
80 permitido asignar de bus 2 &l pin 19 para
o22 terminacién
o de bus ¥
023 — —
10 19 Mo esta - Terminacion -
o4 permitido asignar de bus ¥
120 " _ ’ -
o5 7.8 oV oV
130 14 =5y — +5Y —
- <100 mA <100 mA
1) Elpin 20y el pin 21 estan conectados entre si.

2) Conectado interna e indirectamente con el pin 2 (Tx/Rx+)
3) MNota: Unicamente &l primer y el Ultimo participante del bus pueden tener terminacion de bus.
4) Conectado con el pin 15 (Tx/Rx-) mediante resistencia 1/4 de 120 Ohm.

ETHERNET

Conector hembra N° de Denominacion Direccion de la sefial (terminal <= XXX)
RJ45 borna

1 T+ —

2 Tx- —

1 3 R+ —
G Rix- —
4,5,7,8 | GND -

=
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USB
Conector hembra USB N° de Denominacion | Direccion de la sefial (terminal < XXX)
borna
USB-A 1 VBUS -
—J’ 0O h|2 D-
q T o o u 3 D+
i S— — 2 D —
USB-B 1 VBUS _
Amy o
3 D+
4 GND _
3 A
PCS21A
RJ10 N° de Denominacion Direccién de la sefial (terminal « XXX)
Conector de 4 pines | borna
1 No esta permitido Reservado
asignar
112 TwRx+ -
[ -2 3 Tx/Rx- -
—3 (4 @
—| 4
DIMENSIONES
Z
62.8
6.8 COM2 COM1
L. RS-232 RS-422/-485
12.4 178.6 P Anchura maxima
o)) - | - -t -
o e = soporte de armario 7.5 mm
‘_“, - 201 -
i Compact Flash
Bateria i (_
~ Interruptor DIP \
g ; C
v | ¢ |~ USB host @
Y
— Ethernet L
S

24V, fz
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