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INTRODUCCION

El servomecanismo UV es un banco marca Siemens que contiene componentes de
caracteristicas totalmente industriales, este banco permite desarrollar diferentes
aplicaciones de caréacter industrial con fines académicos. Un servomecanismo es un
dispositivo (sistema) que se puede mover mecéanicamente, al igual que los servosistemas
involucra una serie de elementos de control y realimentacién que busca controlar la salida
del sistema, en este caso el movimiento que puede ser ejercido por lo general por motores
de DC o de AC [1].

Este documento contiene el procedimiento basico para la puesta en marcha, medicién y
adquisicion de datos para la regulacién de velocidad con encéder y de regulacion de
posicion del Servomecanismo UV, considerando los diferentes parametros vy
caracteristicas que se deben tener en cuenta para la correcta operacion. La puesta en
marcha utiliza como herramienta computacional o plataforma el programa STARTER, el
cual permite configurar y parametrizar los diferentes componentes del servomecanismo en
la unidad de control del accionamiento Sinamics S110.



Grupo de Investigacion en Control Industrial -GICI- Universidad del Valle

1 CONTROL DE VELOCIDAD Y DE POSICION DEL SINAMICS S110

El accionamiento Sinamics S110 permite controlar la variable de velocidad, la variable de
posicion y la variable de par en el motor sincrono 1KF7. La regulacién de velocidad se
puede configurar por dos etapas; la primera es la regulacion de velocidad sin encdoder la
cual tiene una retroalimentacion calculada por medio de un modelo interno del motor, y la
segunda es la regulacion de velocidad con encoder, la cual tiene una retroalimentacion que
utiliza los datos obtenidos por medio del encéder y el acondicionador de sefial SMC20. La
regulacién de posicion trabaja a partir de la regulacion de velocidad con encdder, utilizando
los datos obtenidos por el encdder y el acondicionador de sefial como realimentacion, esta
regulacién se activa por medio del médulo de funcién posicionador simple [1]-[3]. La figura
1 representa la bucla tipica de realimentacion del control de velocidad y de posicién de este
sistema empleando la regulacion con encoder.

Figura 1. Bucla tipica de realimentacion del Servomecanismo UV utilizando el encéder
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Una forma de configurar el servosistema, es por medio de un ordenador (PC) y el software
STARTER de Siemens, dependiendo de la regulacién que se tenga como objetivo, es
posible modificar los parametros establecidos en el software para cargarlos de manera
pertinente en la unidad de control del accionamiento o variador. A continuacion se presenta
de forma detallada la creacién de un proyecto online para la puesta en marcha del
Servomecanismo UV utilizando la etapa de regulacion de velocidad con encéder y
regulacién de posicién (posicionador simple).
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2 CREACION DE UN PROYECTO Y PUESTA EN MARCHA DEL SERVOMECANISMO
UV UTILIZANDO STARTER

La interfaz grafica que tiene la plataforma STARTER (ver figura 2) esta distribuida por lo
general en tres areas 0 zonas:

e Navegador de proyectos (area 1): En esta area se muestran los elementos y objetos
gue contiene el proyecto.

e Area de trabajo (area 2): En esta area se ejecuta la tarea para la creacion del
proyecto.

e Vista de detalles (area 3): En esta area se presenta la informacion detallada sobre
fallos y alarmas.

Figura 2. Areas de interfaz de usuario
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Antes de la configuracion del accionamiento es necesario reconocer los componentes que
conforman este servomecanismo y sus principales caracteristicas técnicas, la referencia de
los componentes empleados en este documento del servomecanismo UV, para la
configuracion del accionamiento Sinamics en la plataforma STARTER es:

Unidad de control CU305 DP 6SL3 040-0JA00-0AXX.

Unidad de potencia Module 340 6SL3210-1SB12-3Axx (240V AC).
Motor sincrono 1KF7032-xAF2x-xxxx (3000 rev/min).

Encoder 1K7xxx-xxxxx-xAxx (sen/cos incremental), 2048, 1Vpp.
Acondicionador de sefial SMC20

Adaptador Simatic PC USB A2

Nota: Es necesario revisar las conexiones necesarias para su funcionamiento basico, como
es la conexion a la red de energia, la conexion de comunicacién del adaptador Simatic PC
USB entre la unidad de control y el ordenador PC, ademas la conexion entre todos los
componentes que conforman el sistema de regulaciébn o servomecanismo como son los
elementos de medicion.
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Una vez revisado las conexiones del sistema, para la configuracion y puesta en marcha se
debe encender el Servomecanismo UV del contactor principal ON, el sistema estara listo
para su configuracion cuando los LEDs que indican RDY de la unidad de control S110 y
del acondicionador de sefial SMC20 estén en verde.

ON OFF

2.1 Creacion de un proyecto

Ejecutar el software STARTER y crear un nuevo proyecto, ingresando el nombre del
proyecto y su ubicacion (ver figura 3).

Figura 3. Creacién de nuevo proyecto en STARTER
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Una vez creado el proyecto se selecciona la opcidon nodos accesibles @L donde se debe
escoger el punto de conexion disponible para comunicar en linea el accionamiento, luego
la opcidn aplicar y por ultimo cerrar, en este caso tenemos una conexion PROFIBUS entre
la unidad de accionamiento y el ordenador por medio de un adaptador USB (ver figura 4a 'y
4b).

Figura 4a. Conexion PROFIBUS del accionamiento
& STARTER - Regulacion velocidad sin

Proyecto Editar  Sisterna de destino Vista  Heramientas  Ventana  Ayuda

Ol 5| Lol o] | xSl
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Figura 4b. Conexion PROFIBUS del accionamiento
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Es necesario configurar la unidad de accionamiento S110 para especificar que funciones
se desean regular y los elementos fisicos que componen el accionamiento, para esto se
debe ingresar a la opcion configurar unidad de accionamiento (ver figura 5).

Figura 5. Configuracion de unidad de accionamiento
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Al ingresar a esta opcién aparece una ventana emergente que permite configurar este
accionamiento de manera sencilla y practica, para esta configuracion se deben tener en
cuenta los siguientes pasos:

e Primero no es necesario modificar algun parametro de la ventana de manera que se
escoge la opcién adelante (ver figura 6).
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Figura 6. Propiedades del accionamiento

— — —
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e Segundo seleccionar la estructura o regulacion deseada, para este caso se
selecciona la opcién regulacion de velocidad con (encéder) y habilitamos el médulo
de funcién posicionador simple (ver figura 7).

Figura 7. Estructura de regulacion.

— —
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e Tercero escoger la alimentacion y la referencia pertinente del médulo de potencia
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PM 340, el cual esta conectado a 240 V, la referencia es 6SL3210-1SB12-3Axx (ver
figura 8).

Figura 8. Etapa de potencia

—_—
Configuracién - Unidad_accionamiento_1 - Etapa de potendia
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e Cuarto escoger la referencia del motor de acuerdo a lista estandar de motores que
se encuentran en el software, en este caso se selecciona el motor 1FK7 Sincrono y
la referencia 1FK7032-xAF2x-xxxx, 3000 U/min a 1.6 A (ver figura 9).

Figura 9. Referencia del motor

— —
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e Quinto seleccionar el freno de mantenimiento del motor, de modo que se escoge la
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opcion no utilizar freno y adelante (ver figura 10).

Figura 10. Freno de mantenimiento.

Configuracian - Unidad_accionamiento_1 - Freno de mantenimiento del motar

¥l Propizdades del accion — Accionamienta: Accionamiento_1, DDS 0
vl Estructura de regulacic
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W] b ot
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TFET -Gy
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-
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< Atrds IAdeIante)I Cancelar | Apuda ‘

e Sexto seleccionar el encoder a partir de la referencia del motor, en este caso se
selecciona un tipo de encdder Sen/cos incremental C/D de 2048.1 Vpp, aceptary
adelante (ver figura 11ay 11b).

Figura 11a.Tipo de encoéder
Seleccién de encoder con la referencia del motor l&

Para el mator de lista seleccionada estan disponibles loz encdders enumerados abajo.
Seleccione el encoder comespondiente a través de |a referencia del motor.

Seleccidn encdder motor:

EEE SRR S

TR 7 sn-nn-Gns EnDat absoluto 325/R 2052
TR 7 unn-nnn-uHun EnDat absoluto 5125/R 2053
TR 7 nn-wtns-wlw EnDat absoluto 165/R 2054
TFE. T -m-1G w Fesdlver n-Speed 1003
TFE Fo-swssn-wT it Fesdlver 1-5peed 10m
4 11 | +

I Aceptar I Cancelar
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Figura 11b.Tipo de encdder

Configuracidn - Unidad_accionarmiento_1 - Encoder
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C
I
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Resolver 1-5peed 1001

Resolver 2-Speed 1002

Resalver 3-Gpeed 1003

5 1004

B -

Detalles

< Alras Iﬁ Adelante > iI Cancelar | Apuda |

e Séptimo configurar el sistema de unidades, en donde se selecciona encoder 1y
adelante ver figura 12.

Figura 12. Sistema de unidades
Configuracién - Unidad_accionamiento_1 - Sistema de umdﬂd_

Estuctura de requlacic  Accionamisnto: Accionamiento_T, DDS 0
Wl Etapa de patencia

[w] Hiotar

[l Frena de mantenimient

%Enco’der Sistema de encdder para regulacidn de posicidn
[Efstema dz unidades |

(I Mecénica I Encoder_1

[ 1intercambio datos proc

[1Resumen

] » La selecion dsl sistema de encader para la regulacion de
posicien y la resolucion da posicién (sngranajes, sic )
depends del juega de datos da accionamienta [DDS)

< Biids IAde\anle>| Cancelar | fyuda ‘

La unidad neutra de longitud LU (unidad por vuelta de carga) se utiliza para especificar la
relacion de engranajes cuando se acopla una carga, para el paso octavo, se especifica una
relacion de 1rev=1000LU, esto quiere decir que cuando se aplique una sefial de referencia
de posicion de 1000 LU en la puesta en marcha del accionamiento, el motor realizara una
vuelta o revolucion.
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e Octavo ingresar la relacion de engranajes mencionada anteriormente, las demas
casillas se dejan por defecto y finalmente adelante (ver figura 13).

Figura 13. Mecénica

Configuracién - Unidad_ach

W E structura de requlacic  Accionamiento: Accionamiento_1, DDS 0
[w] Etapa de potencia

o stcn o . )
V] Frenn de mantenimiznt - Aegulacidn de pasicidn asignada & siquiente encdder.  |Encoder_1
[w] Encader

] Sistema de unidades

[ Intercammbio datos proc 1) por revol carga [resol. encoder)

[]Resumen
4134304 LU

Revaluciones de carga

Fesol encdder
2048

Resolucion fina

- . 2048
4 n +

Activar coneccin de madulo

Cong.Mv. 1eal pos. com. de nuewo /0 LU tras

LU par revaolucién carga
(res. valor real/cons. pos.)
Fieval_motor I

Seguim. pos. engran, carga
r
o
o

Resalucidn multivuelta vitual |0
‘Yentana tolerancia: lﬂﬂﬂi

< Alrds I Adelante > |I Cancelar | Aypuda ‘

e En los siguientes pasos (ventanas), no es necesario modificar los parametros
establecidos por el software por lo tanto, en estas se selecciona la opcion adelante
y por ultimo la opcion finalizar (ver figura 14).

Figura 14. Parametros predeterminados y finalizar.

Configuracién - Unidad_accionamiento_1 - Resumen

W Estuciuna de egulacic 9 han indicado los siguientes datos del accionamiento:
W Etapa de potencia

] Mitor Estructura de regulacion:

W] Freno de mantenimient Tipo de requlacién: [21] Regulacion de velocidad [con encider)
M Encoder Méidulos de funcién: Pasicionador simple

Wl Sisterna de uridsdes  |Etapa de potencia .

] Mecinica Nombre componente: Etapa de potencia

] Intercambio datos proc Tipo componentes: AC-Power Module
Hd Referencia: ESL3210-15B12- 34
Potencia asignada: 0.37 ki
Intensidad asignada: 2.5 A
Motor:
Nombre motor: Motor
Tipo de motor: [237] 1FK7 Motor sincrono
Referencia: 1FKT0E2-wAF 2u s
Welocidad asignada: 3000 U/min
Par asignado: 1 Nm
Intensidad asignada: 1.6 A

m

| Freno de mantenimienta del motor
_ Freno mantenimienta motar: no disponible
< [om t |Enceder

Nombie de evaluacién del encader 1:

Nombire Encader 1: Encoder_1

Tipo de encader Encader 1: 2048, 1 %pp. /B C/D R
Referencia encader 1 1FK7xxs-sems-riem

Sistema de unidades:

Sistema de encdder para regulacién de posicidn: Encoder_1
Unidad de medida: LU - Expertenmodus

Mecanica:

Resolucidn posicion real/consigna:

Revwoluciones del motor: 1

< [ m v

Copiar testo en portspapeles |

< Alids Finalizar Cancelar Aypuda
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Una vez configurada la unidad de accionamiento se debe configurar la unidad de control,
para esto se busca en la zona izquierda de la interfaz la opcién unidad de control, y la
opcién configuracion, en donde se ejecuta el asistente, una vez ejecutado el asistente se
abre una ventana emergente que permite configurar la unidad de control, para configurar
esta unidad solo es necesario escoger la opcién adelante en todos los pasos y por ultimo
la opcidn finalizar (Ver figura 15).

Figura 15. Configuracion de la unidad de control.
{3 S7ARTER - egulcion eV o enc Unidad ecanamerte 1. Conto Unit-Configurcit I

M Proyecto Editar Sistema de destino Vista Herramientas Ventana Ayuda

0[]l [%] | ol bl alslaf o) x| mEE

- ®] Insertar unidad de accicnamiento individual
1 fla Unidad_accionamiento_1 Corliguracicn |

t. » Vista general

Mo Cortrl_Ini

-3 Comunicacion

E ™ Control_Unt | N2 obieto accto v

R Ampliacionss luncionales  Méd, funcién/pacustes tecnolsgicas.

- » Lista de experto

-8 Entradas/salidas
1 Accionamiento_1
1 Decumentacién
-] LIBRERIAS SINAMICS
-] VISUALIZAR

Unidad de regulacién
Mermero de componente: 1 1
Tipo cbieto accionamiento: [0r-

Fieferencia: B5L3040-00A00-0dux

Configuracién - Unidad_accionamiento_1.1 - Resumen

Intercamb\o datos proc 9e hanindicado los siguientes datos de la Control Uit
s r—]

Intercambio dales procese (abieto accianam. Control Uit A
Telegrama PROFIcfive: [33] Configuracién ibre de telegramas cor

Copiar testo en poitapapeles

<aas W Fslear

Carcslar | R \

Una vez configurado el proyecto, se debe conectar en linea la unidad de accionamiento,

para esto es necesario ir a la opcién conectar con dispositivos de destino seleccionado S
(ver figura 16a).

Figura 16a. Conectar con dispositivos de destino
@l STARTER - Requlacion welacidad sin - [Unidad_accionamiento_1.Contral_Unit - Configuracidn]

M Proyects Editar  Sisterma de destino  Wista Herramientas Wentana  fyuda

D[ Q%] =) 2] B|@] o]~ W] X|%|| [Pa]ifitif% | |dala|®s 28 2]

Nota: Si el dispositivo de destino aun no tiene el punto de acceso o comunicacion
configurado, se abre una ventana emergente donde se debe seleccionar la unidad de
accionamiento y el punto de acceso como se muestra en la siguiente figura (ver figura 16b),
si el dispositivo ya esta configurado esta ventana emergente no aparece y se omite esta
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nota y la figura 16.

Figura 16b. Seleccién de dispositivos de destino

Seleccitn de dispozitive de desting ==

Dispositrros gue pazan a onfine con la opcidn Corectar con disposiivos de desting seleccionados:

i i ira -
i 5 0_sccionsmisro_1 @ =FOM_NIE [ DEVICE

Selecciona todo | Desmancarteds Tod STOMLME | Taodos: dispasitivas

[ Esebeenedn |

Dizpastivas o admitidos por STARTER:

I Aceptar II Cancalar Sgaada

Después de conectar en linea el accionamiento il se procede a cargar el proyecto en el
sistema de destino (unidad de control Sinamics S110), si el proyecto que esta cargado en
la unidad de control tiene una diferente topologia al proyecto que se desea cargar, aparece
la siguiente ventana emergente (ver figura 17ay 17b) donde se debe seleccionar la opcion
cargar en dispositivos de destino e iniciar proceso.

Figura 17a. Cargar en proyecto de destino

Comparacién online/offline |

La configuracién de Unidad_accionamiento_1 (SINAMICS 5110 CU305 D V4.4) online es distinta
del proyecto almacenado offine

|0ﬂ1ine Diferencias
Accienamiento_1 [ Accionamiento_1

Sino se compensan estas dferencias, la representacién online puede ser incompleta.

| <==Carga en disp. dest. I Sobrescribir datos en dispositivo destino
Carga en PG => Sobrescribir datos en proyecto

Compensar con:

Unidad_accionamiento_1

=1 s
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Figura 17b. Cargar en proyecto de destino
Cargar en el dispositivo de destino (WWBS:41702) _ﬁ

\'ﬁ. Los datos de la unidad de accionamiento se cargaran en el
¥ dispositivo de destino.

¥ Copiar RAM en ROM tras la carga

iIniciar el procsso de carga?

Para cargar manualmente el proyecto en la unidad de control, se ingresa a la opcion cargar
proyecto en sistema de destino ki ¢ niciar proceso (ver figura 18).

Figura 18. Cargar en proyecto de destino

Proyecto  Editar  Sisterna de desting Wista  Herramientas  Ventana  Syuda
=T O Y R R B e PR L SR

Cargar en el sistema de destino (WWEBS:824) =

|o| Los datos se cargaran en el sistema de destino. Este proceso
" puede durar varios minutos.

¥ Copiar AAM en ROM has la caiga

¢lniciar ol proceso de carga?

No Ayuds

Una vez cargado el proyecto en el sistema de destino (unidad de control), se procede a la
comparacion de las configuraciones y parametros de la unidad de accionamiento que esta
en lineay la que se esta configurando en el software, para lograr esta comparacion se debe

. .z . y . ] . . . .
ir a la opcion iniciar comparacion de objetos ﬂ, seleccionar la unidad de accionamiento a
comparar e iniciar a la comparacion (ver figura 19).

Nota: Si la comparacion de unidades de accionamiento ya se ha hecho anteriormente en el
proyecto no es necesario repetir la comparacion.

Figura 19. Comparacién de unidades de accionamiento

ﬁ Proecta  Editar  Sisterna de destino Wists  Herrarnientas  Wentana  Ayuda
T e B ™ P Y[R P oy O | ] 3T TR Y
Seleccionar &l objeto de comparacion @
Objeto de comparacicn B:
|Umidad_accionamianio_1
fifif - C:\Program Files (<B5RSIEMENS\StepThsr |Clr||ns J

~ Obicto del
C o payecto sbeelo

~ Dbjeto de un
propecio guardado

& Dbjsto del
- sgema de desting [orling)

I Comenzer compaiaciin il Cencelai Ayuds




Grupo de Investigacion en Control Industrial -GICI- Universidad del Valle

Al realizar la comparacion de los dispositivos, el resultado muestra los parametros distintos
entre los dispositivos (configurado y el que esta en linea), es necesario que estos valores
sean iguales para lograr una sincronizacion de datos, para ver la diferencia entre estos
pardmetros se da click sobre la casilla con el simbolo diferente # (ver figura 20).

Figura 20. Comparacién de objetos

[P W ' iricdad_accionamiento_T v Dnline - pv_progT3iUnidad_accichamiento_1% ﬂﬂ
. AEslas B | [Elegr sbua,
_E-m' Unidad_accanamenta 1

I' Tepelegis tedica =
[" Topelegia tediza |con nimeia de seie| =
=-[ Certial Unit[1)
=-[ Accionamenta 1 [2)

¥ Maddlos de funcidn =]

¥ Pardmetios de estructuz
¥ Pardmetios de canga
|¥ Uridace:

Al seleccionar esta casilla se abre una ventana emergente con los parametros que son
incoherentes entre las dos unidades, para cambiar estos valores se debe ingresar en cada
casilla blanca el valor correspondiente a la casilla naranja, hasta tener todos los parametros
de igual valor (ver figura 21).

Figura 21. Sincronizacion de datos

£+ Comparacidn detallada o [[-& '
Obistos pars comparar Aqastes del fitro
Ui ierto_1 Accianamierta 1 Fitro de valoeas: [Oiererie =]
vl 1.Accinamenta_1
....................... Filio deparinetios  [Acvads <1 vl
Pardmebios con rnvel
di aceasn 4 Vbl :l'
Resukado
@Pardmetro | Jue Texto del pardr 1| Unidad | -
17 | pl4E3[0] D | Reguladar de . %
18 | pl4E4[0] O | Reguladar de . 1imin
13 | p14ES[0] O | Reguladar de . Timin
20 | pl470[0] O | Reguladar de . Nresirad
1 | pl472(0] D | Regulad. de v.. [
22 | p1520[0) =} o0 Limke die . b
23 | p15210) =} o0 Limke die . i
24 | p1530[0] O | Lirite o pate._. W
25 | p1531[0] D | Linile o pate_.. - W
6 | plEi2(0] O Cancigna dei.. At
7 | pi7i5(0) O Reguladar del... VIA
8 | pI717(0] O | Reguladar del... ns
23 p17s2(0) =} Macielo de mol .. 1/min
30 | p1755(0] =} Mackelo motor 1/min 5
R EEE M | [DPolMétoda  [95] Ninglin métoco elepito |[0]Basecla ensateaciin der 420 [ 3
32 | plgel|o] M | IDPol Resorrie. | 10 L C
33 | p13a2(0] W |IDPol Selec |0} IcentficaciSn e posicicn polar .| [1] Ienéificacién e posicion polse.
34 | p1353(0] M | IDPolbssada .. 0.00 13 Mot
35 | pl3gs(n] W |I0Pol basada . 1300 053 Nmeirad
55 | masap] [T is. .................... me =
Filas con vakies no disponitles: [0 Filas con valores igusles: [0 Filas: con valores difinlos [36
Guandai resullado compaiscion . | Impiima tesuitada comparacién.. | Apuda

Completado toda la seccién 2.1 de este manual, el proyecto estara listo para la puesta en
marcha para regulacion de velocidad y de posicion, se recomienda guardar el proyecto
(ver seccion 2.2) antes de poner en marcha el accionamiento.
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2.2 Guardar proyecto

Para guardar los cambios hechos en el proyecto primero se debe desconectar el dispositivo
en linea [ (ver figura 22).

Figura 22. Desconectar dispositivos en linea
| Proyecto Trace  Panel de mando  Editar  Sisterna de destino Wista  Herramientas  Ventana  fyuda

|| )| )| (]| o ]| el o1 [P il |l ] ]| 0] 2

Actualizacidn online de la marca de coherencia @

Cancelar

Segundo se ingresa al menua y se escoge la opcién proyecto y guardar, este proyecto queda
almacenado en la ubicacion asignada en la creacion de él (ver figura 23), si desea guardar
el proyecto en otra ubicacion, se debe escoger la opcién guardar como o guardar y crear
una copia.

Figura 23. Guardar proyecto

ﬁ'nmymo'
DS|& Nuevo... Ctrl+N % % E
L — B x| [ i)
Abrir... Ctrl+0
Cerrar
| Guardar cas | |

Guardary crear una copia... -

a@ Formato antiguo de proyecto y———————
bs de mando | Linidades | Magritudes ¢
Convertir proyectos de Starter antiguos...
Verificar coherencia Ctrl+Alt+K [LEosbec scwaiient
Guardary compilar modificaciones Ctrl+Alt+B Tipo de regulacién:
Guardary compilar todo de nuevo Telegrama PROFdive:
Cargar en sistema de destino
Piopicdade ba de potencia) Accionamien
5 - Numero com
Proteccién de know-how para programas S Szt
Evaluacién ¢
Borrar... Power Module
| Tipo:
Conectar con dispositivos de destino seleccionados At O

260 Aef
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2.3 Puesta en marcha para laregulacion de velocidad

Para la puesta en marcha de regulacion de velocidad del accionamiento se debe abrir el
archivo creado anteriormente, y se seleccionar lo opcién conectar con dispositivo de destino

El, y la opcion cargar en dispositivos de destino e iniciar proceso& ver figura 24.

Figura 24. Cargar en proyecto de destino

Proyecto  Editar  Sistemna de desting Wista  Herramientas  Ventana  Ayuda

=@ | (mle] o] ] x| sl sl 2]
Cargar en el dispositivo de destino (WWBS:41702) __lé.‘

"0‘ Los datos de la unidad de accionamiento se cargaran en el
- dispositivo de destino.

¥ Capiar &M en ROM tras |a caiga

élniciar el proceso de carga?

o s

Una vez cargados los datos del proyecto en el accionamiento se selecciona la opcién puesta
en marcha y panel de mando ver figura 25.

Figura 25. Puesta en marcha y panel de mando
ﬁ STARTER - requlacion de Y con enco
[ Proyecto Parel de mando  Editar  Sisterr

|| || S| | S| @] o] ~|

..... ¥ Drive Navigator -
----- » Légica de manda

7% Controlfregulacicn

i Funciones

i Swisos y vigilancias

/- Regulador tecnoldgico

S
i 3| Panel de rmando

> Trace de dispositivo

O e O e O o R

» Generador de funcione
» Funcign de medida =
e D Bjuste autorndtico del
(. » Medicidn estacionaria/

----- ? Comunicacidn
- Diagndstico
B Docurnentacidn

..... ‘ Crear docurmentacidn de n =

Pl I b

El panel de mando permite tomar el control del accionamiento con el fin de poner en marcha
el sistema, para esto se selecciona la opcion tomar el mando y se deshabilita la opcion
tiempo de vigilancia (ver figura 26).
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Figura 26. Puesta en marcha y panel de mando

|Umdad_accwomam\emto_1 - Accionamiento_1 J |—’E Apuda
Tomar el manda ﬂ ﬂ |Esp5c\hcacl6n de conzigna n
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= pos: [ 0
O Habilit. disponibles [31] Listo conexidn - Poner a "0/1" "CON/DES1" [p0840) ’F_
Te

] rr— Cons Real
. Alarmas 'l Panel de mando E Informacidn acerca del sistema de destino | E Compilar/zomprobar salida | E Salida de la comparacidl

.| Tamar el manda @

Contral de sefial de vida

Il— Agtive

Tiempo de vigilancia: 0 mz

f Esta funcion sdlo se puede utilizar

do en las indi de
idad pondientes. De lo
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personales y materiales.
Motas de segunidad
I Aceptar I Cancelar | Aypuda |

Una vez tomado el mando se debe habilitar la regulacion de velocidad ver figura 27.

Figura 27. Habilitacion del mando regulacién de velocidad

| Unidad_accionamiento_1 - Accionamienta_1 J | &g Apuda

Entregar mando I E |. AY |Especificacién de consigna n j
oS- '_D I::z:new::ll||:-3.|::||:|r| de consigna n h= 1.-"min

e

F]

Una vez seleccionada esta regulacién se ingresa la velocidad de referencia del motor
(considerar que con valores positivos el motor gira en sentido de las manecillas del reloj y
para valores negativos el motor gira en sentido contrario) y por ultimo seleccionar la opcion

E' (accionamiento conectado) ver figura 28.

Figura 28. Puesta en marcha y panel de mando (referencia de velocidad) y arranque.

‘Umdad_acciunam\enluj - Accionamienta_1 J |—’E Apuda
Entregar mando | iE . AY ‘Especilicacwo’n de consigna n
oos: [ o |n= 500 1/min |
oos: [ 0
> Hailt, disponibles [31] Listo conexidn - Poner a "0/1" "CON/DES1" [p0840) ’F—
TECUBnC

| = P i Cons Real
. Alarmas o Panel ds mando | pilg Diagrama de tiempo Trace ‘ E Infarmacion acerca del sistema de destino | E Compilar/comprobar salida |

NOTA: Si el encdder no estd bien calibrado, Una vez ejecutado el accionamiento se
presentara un error al inicio, debido a que no existe una correcta identificacion polar (ver
figura 29).
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Figura 29. Fallo y bloqueo de conexion

Bloqueo de conexian activo SCOA:30020) @

\_8_\ Esta activado el bloqueo de conexidn del
=" accionamiento.

Cemrar

Para corregir esta identificacién se debe ingresar en la lista de experto (navegador de
proyectos) y modificar el parametro P1990=1 para activar la calibracién del encoder (ver
figura 30).

Figura 30. Lista de experto y parametro P1990
5.5 PRUESA DEL MANUAL " H |G| B Introducir texto de busc ~ M e ﬂhexadecwmal - ﬂ

%) Insertar unidad de accionamien Lista de experto 1
E-4iflls Unidad_accionamiento_L = - n " "
.. ¥ Vista general Parameti| Ju| Texto del parametro Valor online Accionami| |
[-» Comunicacion L % ["1090" jT' Todos i 1
[ ControlUnit B | 1 p1990 Calibracion del encoder Determinar offset angulo conmut... {1
=] o] Accionamiento

... » Configuracién
(= wrrrrm |
i Drive Navigator
.-y Logica de mando
- Tecnologia
&-» Control/regulacién
- Funciones

Una vez modificado este parametro se debe ingresar a la opcion alarmas y seleccionar
confirmar todo para permitir iniciar otra vez la marcha (ver figura 31).

Figura 31. Confirmar alarma

Cenpere i DEEs - Mosrar informaciones I Corfimai todo ] | Confimar 1
Nivel Tiempo Fuenle Componerte Aviso
Areo 01.01.82 000421340 Uridad,_sceionsmisrto_1 : Aceionsmisnio_1 7412 Acclo: Angulo de conmtacisn enéneo [modelo de motor)
{Jalams 010152 000501412 Uridad_sceionsmisnto_1 : Aceionsmisnio_1 7971 Acoto: Offse de dngulo ds conmut scicn Deleminscidn sctivads

¥4 Pans| de mando | [ Informacién aceica del sistema de destino | [ Compilarcomprobar salida | R Salida de s comparacién de obistos | 5% Vista general Diagnistico

Volver a poner en marcha el accionamiento "8 hasta que la calibracién del encéder sea

exitosa (ver figura 32), se recomienda consignar una velocidad de referencia pequefia (500
rpm) para la calibracion.

Figura 32. Conexion activa del accionamiento

Proyecto | [ Contiol_Unit @ Accionamienta_1 Tiace de dispositiva |

[Uridad_accionamiento_1 - Accionamiento_1 | [} Aypuda
Entregar mando . av| | [Especificacion de consignan —

ws: [0 |n= 500 1 i | 0% e[t % O

BES || U] [ 50000 1
() Habilt. disporibles [31] Listo conexién - Poner a "0/1" "CON/DES1" (pD840)
_— ont [Frecuencia de salida fikada -l

i
B lamas #y Panel de mands Diagrama de tiempo Trace | EEH Informacion acerca del sistema de destino | B Compilar/comprobar salida | B Informacidn de Trace | % Vista general Diagndsticn

Cuando la calibracion del encéder es exitosa el parametro P1990 vuelve a su valor inicial
(P1990=0), emitiendo una alarma debido a que es necesario guardar los cambios, para
omitir esta alarma solo basta con elegir la opcion confirmar todo (ver figura 33).
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Figura 33. Confirmar alarma

Proyesto | 0 Contio Uit | £ Comparacien de obietos [| Accionamieno_1
Componente: [ Todos - 7] Mostar informaciones 1 Confirmar todo 1 Confiimar Ayuda deleven
ivel Tienpo Fuerte Componerte Avisa
[Qaema  01.00.52 000530092 Uricad_accionamiento_1 : Accianamien o1 - 7965 Acclo: Necesario gusrdar ||
B tlemss | #4 Fanel de mando | [ informacitn acerca del sistema de destino | [ C: salida | [ Salida de n de obistos | % Vst | Diagnéstico |
tulse FL para abtener ayuda Wando [Panel mando aceionami Parada conbara i PC Adapter USB AZPROFIBUS1/ PC A Modo online

Finalizada la correccion de angulo y confirmacién de alarmas el accionamiento esta listo
para una conexion exitosa, permitiendo la puesta en marcha.

Nota: En algunas ocasiones es necesario mas de un intento de calibracion del encéder para
su correcta identificacion polar, de modo que es necesario ejecutar estos pasos de
calibracion las veces que sean necesarias hasta lograr una puesta marcha exitosa
(conmutar el pardmetro P1990 entre 0 y 1 hasta que el accionamiento inicie).

Para desconectar el mando se selecciona la opcién accionamiento desconectado o y para
finalizar la puesta en marcha del accionamiento se deshabilita el mando y selecciona
entregar el mando (ver figura 34a).

Figura 34a. Deshabilitar y entregar el mando

Entregar mando ﬂ ﬂ |Especificacio‘n de consigha n 7‘J—
chs: | o n= 300 1./min 0%y 100 % =
[ Habilt pos: [ 0 =
O Habilit. dizponibles [42] Blogueo conexidn - Poner a "1" "CO/DES 2" (pD844. p0845)
1 Frme Eiee] | Frecuencia de salida filrada

B8 irrrmas P Panel de mando Diarnama de tiemnn Trare | B Infamarin arerea del sitema de desinn | R Drmnilareamnnbar salida | B nfrmanicn de Trace | 50

Devalver el mando JSCOA4109) 23

1 Consignas ¥ comandos de fuentes ajustadas

Asegliese de que no exista ningln comando CON de un contral superiar.
Antes de devaolver el mando se boran todas las habilitaciones. Las
consignas y comandos wuelven a continuacion desde las fuentes
parametrizadas.

Si alli existe una consigna, el accionamiento reacciona inmediatamente.
Esta puede constituir un peligro.

iRealmente desea devolver el mando del accionamiento?
o

Una vez entregado el mando del accionamiento, se deben guardar los cambios hechos en
el proyecto en linea, para guardar estos cambios se selecciona la opcién cargar en la PG
&l (ver figura 35).

Figura 35. Cargar en la PG.

Proyecto  Editar  Sisterma de desting Vista  Herramientas  Ventana  Syuda

||l (| 5 |2l @] o] N2 Xl ] s ot [ aa] s | 22 2]

1) 1 e e i

Finalmente guardar los cambios realizados en el proyecto (ver seccion 2.2).
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2.4 Puesta en marcha para el posicionador simple (regulacién de posicion)

La puesta en marcha del posicionador simple funciona de tres modos de servicios distintos,

modo JOG ﬂ modo posicionar ﬂ y modo busqueda del punto de referencia ‘5” En
este manual se describe la operacién y configuracién del posicionador simple para el modo
busqueda del punto de referenciay el modo posicionar, la posicion del eje es positiva con
respecto a las manecillas del relo;.

Para la puesta en marcha de regulacién de posicidon del accionamiento se debe abrir el
archivo creado anteriormente ver seccion 2.1 y 2.2, y seleccionar lo opciéon conectar con

dispositivo de destinoil, y la opcién cargar en dispositivos de destino e iniciar proceso&
ver figura 36.

Figura 36. Cargar en proyecto de destino

Proyecto  Editar  Sistemna de desting Wista  Herramientas  Ventana  Ayuda

o i [
|| = B[ ||| W] X1 | o il i B | el [ ® =
Cargar en el dispositivo de destino (WWBS:A1702) '_L-LhJ
.0‘ Los datos de la unidad de accionamiento se cargaran en el
W' dispositivo de destina.
[V Copisr RAM en ROM has la carga
Elniciar el proceso de carga?
No Ayuda

NOTA: Es posible que al trabajar en modo de regulacion de posicion, se presente un error
en la calibracién del encéder si no se ha trabajado previamente con la regulacion de
velocidad, de modo que se recomienda primero poner en marcha el accionamiento para la
regulacion de velocidad ver seccién 2.3 y corregir el fallo de identificacion polar del
accionamiento (figura 29), para corregir este error se repite los pasos de la figura 30, 31,32
y 33 (estos pasos se pueden hacer mediante la activacién del mando en regulacién de
posicion).

2.4.1 Busqueda del punto de referencia

Una vez cargados los datos del proyecto en la unidad de control, es necesario referenciar
la posicion del eje del motor, para esto se ingresa la opcidn accionamiento, tecnologia,
posicionador simple y referenciado (ver figura 37).
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Figura 37. Posicionador simple y referenciado
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Para configurar el referenciado, dar click en la opcién en la opcion PosS Setear el punto
de referencia y en la opcion PosS Tipo de referenciado y seleccionar el valor de 1 (ver

figura 38ay 38b).

Figura 38. Setear el punto de referencia y el tipo de referenciado
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r51: Bt + | CO/BO: Juggo de datos de accto. DS activo: : DUS active B 0 (1=Con / 0=Des) 3
156 Bit1 + | CO/BO: Palabra de estado Regulacion: - D 6n terminada (1=51/ 0=No)
| [reo7: B0 BO: Punto de mando activo: : Punio de mando activo (1=5(/ 0=No)
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Una vez realizada la configuracion del referenciado, se procede a buscar el punto de
referencia, para esto se pone en marcha el accionamiento, seleccionando la opcion puesta
en marcha y panel de mando (ver figura 39)

Figura 39. Puesta en marcha y panel de mando

I E*ﬁ'& Unidad_accienamiento_1 I -
-s Vista general
-3 Comunicacién
= [l Control_Unit
[E4 f Accionamiento 1]
- » Configuracién
... » Lista de experto
.3 Drive Navigator

» Légica de mando
i » Tecnologia
7% Contrel/regulacién
i Funciones
i Avisos y vigilancias

m

Flo-o.a.m

>

> Trace de dispositivo

L. » Generador de funciones -
4 [ b

Proyecto

Tomar el mando y deshabilitar la opcién tiempo de vigilancia (ver figura 40a y 40b).

Figura 40a. Tomar el mando

Unidad_accionamienta_1 - Accionamiento_1 J |— &g Apuda
Tomar el manda E | ﬂ |Esp5c\hcacl6n dz consigna n

os: [ 0 e - 1/min
= pos: [ 0
O Habilit. disponibles [31] Listo conexidn - Poner a “0/1" "CON/DES 1" [p0340)
i Cons Real Frecu

. Alarmas 'l Panel de mando E Informacidn acerca del sistema de destino | E Compilar/zomprobar salida | E Salida de la comparacidl

Figura 40b. Deshabilitar la opcién tiempo de
5 Tamar el manda @

Contral de sefial de vida

Il— Agtive

Tiempa de vigilancia: 0 ms

Ezta funcidn szdlo se puede utilizar
teniendo en ta las indicaci de
o d

p ientes. De lo
d d dafios

personales y materiales.

Motaz de sequridad
I Aceptar I Cancelar | Aypuda |

Una vez tomado el mando se debe habilitar la regulacion de posicidn, para esto se escoge
la opcidn posicionador simple (ver figura 41).
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Figura 41. Habilitar el mando para el posicionador simple

a Entregar mando ,_ I ﬂﬂJ
ChS: | 0
: ¥ Habilit oos: | 0 ﬂﬂﬂ

Una vez habilitado el mando para el i)osicionado simple, se escoge la opcion modo de

busqueda del punto de referencia "H , Se acomoda el eje en la posicion que se desea
referenciar (colocar en 0° la referencia de posicién del disco del motor), se conecta el

accionamiento IEI y por ultimo la opcion iniciar secuencia de desplazamiento (ver figura
42).

Figura 42. Busqueda del punto de referencia

|Un|dad_acc|onam|ento_1 - Accionamisnta_T J &s Ayuda
r
’ Entregar mando I sfint ‘Pnsicinnadnr simple J Desde el panel de mando sdlo se
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. L8 ravés de |a pantalla de
s
’ Iv Habilit oDs ’_D % configuracién

N

2.4.2 Modo posicionar

El modo posicionar ﬂ permite realizar tres diferentes tipos de posicionamiento,
posicionamiento absoluto, posicionamiento relativo y secuencias de desplazamiento, para
habilitar este modo se debe tomar el mando para el posicionador simple de igual forma que
en los pasos mencionados anteriormente (figura 39, 40a, 40b y 41).

2.4.2.1 Posicionamiento absoluto

El tipo de posicionamiento absoluto permite posicionar el eje con respecto a la posicién
absoluta del eje, es decir que si el eje se encuentra en una posicion absoluta de 2000LU y
se aplica una referencia de posicion absoluta de 3000 LU, el eje del motor avanzara solo
1000LU.

R B
Para habilitar esta funcion se selecciona el modo posicionar ﬂ , la opcion posicionamiento
absoluto (ver figura 43).

Figura 43. Habilitar el mando para posicionamiento absoluto

‘ledad_a:ciﬂnam\enmj - Accionamiento_T J |— &9 Apuda
Entiegar manda | E |Pus\c\unadur simple J a= | 100 %
tos: [ 1 |Posicionamienta absluta v | | v= | 600 1000 LU /min
@ Hasit ooe. [ <] e | - —Fw

Posicionarniento refalivo
Sec. desplazamiento

[ 41amas #y Panel de mando [ B Informacién acerca del sistema de desting | [ Compilercomprobar saids | B Servidor BICO | %§ Viste
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Una vez habilitado el mando, para poner en marcha el accionamiento, se ingresa la
velocidad de referencia del motor, la posicién absoluta a la cual se desea desplazar, se

conecta el accionamiento =1 y por ultimo la opcién iniciar secuencia de desplazamiento
Ejemplo: Posicionar el eje del motor una posicién absoluta de 45° con una velocidad de
100 rpm.

Como 1000 LU es una vuelta (rev) del eje de motor (1rev=360°) entonces 45° son (125LU),
y 100 rpm son 100.000 LU/min, de modo que se ingresan estos datos al panel de mando,

se conecta el accionamiento IE y se inicia la secuencia (ver figura 44).

Figura 44. Posicionamiento absoluto a 45° y una velocidad de 100 rpm

t 4

? Entregar mando | ‘Poswcwonador simple J a= | 100 %

/ cos i} ‘Poswcwonamianto abzoluta ﬂ V= 100§ 1000 LU fmin
‘ W Habil. obs: [0 = & v L

Para desconectar el accionamiento se selecciona la opcién accionamiento desconectado

2.4.2.2 Posicionamiento relativo

El tipo de posicionamiento relativo permite posicionar el eje con respecto a su posicion
relativa, es decir que si el eje se encuentra en una posicion absoluta de 1000 LU y se
ordena desplazarse a una posicion relativa de 2000 LU, el eje finalmente avanzara hasta
una posicién absoluta de 3000 LU, y por el contrario si se ordena desplazarse a una posicion
relativa de -2000 LU el eje finalmente se desplazara hasta una posicion absoluta de -1000
LU.

Para habilitar esta funcion se selecciona el modo posicionar ﬂ la opcidén posicionamiento
relativo (ver figura 45).

Figura 45. Posicionamiento relativo

Entregar mando | . J |Posici0nador simple: j a= | 100 %
os: [ o |Posicionamiento relativa ﬂ v= | 100 1000 LU /min
W Habilt oos: [ @ ﬂﬂ ici

[

miento abzoluto W= 125 LU

Fl

Una vez habilitado el mando, para poner en marcha el accionamiento, se ingresa la
velocidad de referencia del motor, la posicion relativa a la cual se desea desplazar, se

conecta el accionamiento H y por ultimo la opcién iniciar secuencia de desplazamiento
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Ejemplo: Desplazar el eje del motor una posicion relativa de 90° con una velocidad de 100
rpm.

Como 1000 LU es una vuelta (rev) del eje de motor (1rev=360°), entonces 90° son (250 LU)
y 100 rpm son 100.000 LU/min, de modo que se ingresan estos datos al panel de mando,

se conecta el accionamiento y se inicia la secuencia (ver figura 46).

Figura 46. Posicionamiento relativo

Entregar manda I g ‘F‘osicionador simple J a= | 100 %
cos: [ o | Pasicionamiento relativ | | v 100§ 1000 LU/min
LN ]
@ Habit oos [5 2[s &] W

Para desconectar el accionamiento se selecciona la opcién accionamiento desconectado

2.4.2.3 Secuencias de desplazamiento

Es posible programar una secuencia de posicionamiento sobre el accionamiento con el fin
de que el eje de motor cumpla una funcién programada especifica, estas secuencias
permiten programar la posicién de forma absoluta o relativa de del eje por un determinado
tiempo. Para programar estas secuencias se debe ingresar a la opcidon accionamiento,
tecnologia, posicionador simple y secuencias de desplazamiento ver (figura 47).

Figura 47. Secuencias de desplazamiento
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..... > Lista de experto
----- ¥ Drive Mavigator

..... S |agi ndo
ERY Te?::fﬁ

£ Posicionader simple

.- Limitacién
> 106G
- » Referenciade
] Secuenciasdedesglazamientd
i i » Entrada directa de consigna/MDI
&% Requlacién de posicion 3

Luego ingresar a la opcién programar secuencias de desplazamiento ver figura 48.
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Figura 48. Programar secuencias de desplazamientos
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e
ndice] He| __ Peticion Parametro Modo Posicion Velocidad Aceleracion Retardo | Avance Ocultar
1 [0 [POSICIONAR [ ABSOLUTO [ | 250 50 100 100 [Jreemer_extern () I
2 |1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 [FIN (0) ]
3 |1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 |WEER_MIT_HALT (1) ]
4 |-1 | POSICIONAR [ ABSOLUTO ([0 600 100 100 'WEWE?_:UEG.END @
5 -1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO { o 800 100 100 " " o
6 |1 |FOSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 ::.:Ex;—sﬁgzﬂﬂ;i%:’ _
7|1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 [ —
8 -1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 0 600 100 100 FIN (0,
9 -1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 0 600 100 100 FIN (0
10 |1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 FIN (0
1|1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO (|0 600 100 100 FIN (0 ]
12 |1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 FIN (0 ]
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14 |1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 100 100 FIN (0
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A& 14 Tonernuas 0 AmenTA T Tn nn an o e =

El accionamiento permite configurar 16 secuencias distintas, en las cuales se les debe
ingresar por orden el nimero de secuencia, el parametro, el modo, la velocidad,
aceleracion, retardo y el avance.

Ejemplo: Realizar la siguiente secuencia para el accionamiento a una velocidad de 50 rpm

Desplazar el eje a una posicién absoluta de 90°
Esperar 5 segundos

Desplazar a una posicion relativa de 180°
Esperar 5 segundos

Desplazar el eje a una posicion relativa de -90°
Es perar 5 segundos

Desplazar el eje a una posicién relativa de 180°
Esperar 5 segundos

Desplazar el eje a una posicion relativa de -90°
Esperar 5 segundos

Desplazar el eje a una posicion absoluta de 0° y finalizar la secuencia

Solucién:

Para la primera secuencia se debe desplazar el eje a una posicién absoluta de 90°, de
modo que se le asigna el numero de la secuencia inicial (0), la peticion posicionar, el modo
de posicion (absoluto), la posicion de referencia (90° = 250 LU), la velocidad de
desplazamiento (50 rpm), y en el avance se selecciona la opcion (WEITER EXTERN (3)
para seguir con la segunda secuencia (ver figura 49).
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Figura 49. Programar primer secuencia

Programar secuencias de desplazamiento T ||
Nimero méx. de secuencias
[18]
ndice] N.° Peticién Parametro Modo Posicion Velocidad Aceleracion Retardo Avance Ocultar
Al 0 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 250 50 100 100 R_EXTER A [mi
S St ot = o =
2 |-1_ [ POSICIONAR [ ABSOLUTO ( 0 600 100 100 FIN (0) |
3 ‘ -1 _| POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 0 600 100 100 FIN (0) [l

Para la segunda secuencia se pide esperar 5 segundos, de modo que se asigna el valor de
la secuencia (1), la peticion esperar, el parametro 5000 (para indicar 5 segundos) y en el
avance se selecciona la opcion WEITER EXTERN (3) para seguir con la tercer secuencia
(ver figura 50).

Figura 50. Programar segunda secuencia
gramar secuencias de : (SR

Numero méw, de secuencias

(8]
ndice| H.° Peticion Parametro Modo Posicién Velocidad Aceleracion Retardo Avance Ocultar
1 0 [POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([ 250 50 100 100 WEITER_EXTERN (3}
e— = = s s
F 1 [FSPERAR 5000 ABSOLUTO (10 600 100 100 WEITER_EXTERHN (3)
e = — = o s —
3 |-1 |POSICIONAR 0 ABSOLUTO( |0 600 100 100 FIN (0)
4 [-1 [POSICIONAR 0 ABSOLUTO (_~]| 0 600 100 100 FIN (0) C

Para la tercera secuencia se pide desplazar el eje del motor a una posicion relativa de 180°,
de modo que se le asigna el nimero de la secuencia (2), la peticion posicionar, el modo de
posicion (relativo), la posicion de referencia (180° = 500 LU), la velocidad de
desplazamiento (50 rpm), y en el avance se selecciona la opcién (WEITER EXTERN (3)
para seguir con la tercer secuencia (ver figura 51)

Figura 51. Programar tercer secuencia

Programar secuencias de desplazamiento

Niimero méx. de secuencias

(18]

I ndice| N.°| Peticién Parametro Modo Posicién Velocidad 6 Retardo Avance Ocultar
I 1 0 | POSICIONAR o ABSOLUTO (| 250 50 100 100 'WEITER_EXTERN (3} [
2 |1 |EsPerar 5000 ABSOLUTO (|0 500 WETER EXTERN (3) ml
S = - e i
2 | POSICIONAR 0 RELATIVO (1 | 500 50 100 100 WEITER_EXTERN (3) _~
SEEE L e = e S
4|1 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ([0 600 FIN (0)
I= -1 [posIcioNAR n ARSOIITOC( [0 AN FIN (0 -

Llenar las siguientes secuencias de igual forma que en las anteriores dependiendo de la
especificacion, y para finalizar las secuencias, se selecciona en la Ultima secuencia el
avance la opcién FIN (0) (ver figura 52).

Figura 52. Programacion de las secuencias y finalizar

g secuencias de d i
Kiimero méx. de secuencias
[18]
ndice| N.°| Peticién Parametro Modo Posicion Velocidad Aceleracion Retardo Avance Ocultar
1 0 POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 250 S0 100 100 WETER_EXTERN (3) C
2 1 ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( 0 800 100 100 WETER_EXTERN (3) C
3 2 | POSICIONAR 0 RELATIVO (1 500 S0 100 100 WETER_EXTERN (3) C
4 3 | ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( 0 800 100 100 WETER_EXTERN (3) C
5 4 | POSICIONAR 0 RELATVO (1 -250 50 100 100 WETER_EXTERN (3]
6 5 ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( 0 600 100 100 WETER_EXTERN (3]
7 6 | POSICIONAR 0 RELATVO (1 500 50 100 100 WETER_EXTERN (3]
8 7 |ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( 0 600 100 100 WETER_EXTERN (3]
9 8 | POSICIONAR 0 RELATIVO (1 -250 S0 100 100 WETER_EXTERN (3) C
10 9 | ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( 0 800 100 100 WETER_EXTERHN (3} C
Seith =5 e n L =t
11 10 _| POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 0 E& 1% & M
12 -1 | POSICIONAR [ ABSOLUTO ( 0 800 100 [ FIN (0)

Para habilitar esta funcion se selecciona el modo posicionarﬁ, la opcién secuencias de
desplazamiento (ver figura 53).
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Figura 53. Secuencias de desplazamiento

Entregar mando I .I. | Pasicionadar simple
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Una vez habilitada la funcion, para poner en marcha la secuencia programada, se conecta
el accionamiento [ y por ultimo la opcidn iniciar secuencia de desplazamiento.

Para desconectar el accionamiento se selecciona la opcién accionamiento desconectado

Nota: Si se desea para el ejemplo mencionado anteriormente, que una vez finalizada la
dltima secuencia, el motor espere 5 segundos mas e inicie de nuevo con la primera
secuencia, se debe emplear la peticion GOTO y seleccionar en el parametro el nimero de
secuencia al que se desea ir en este caso la inicial (0) (ver figura 54).

Figura 54. Programar secuencias de forma ciclica

Programar secuencias de desplazamiento Y|

Mimero mas. de secuencias
[1e1
ndice| N.°| Peticién Parametro Modo Posicién Velocidad Aceleracion Retardo Avance ‘Ocultar
1 0 POSICIONAR o ABSOLUTO ( 250 S0 100 100 WEITER_EXTERN (3)
2 1 ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( o 800 100 100 WEITER_EXTERN (3) r
3 2 | POSICIONAR o RELATVO (1 S00 S0 100 100 WEITER_EXTERN (3)
4 3 | ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( o 800 100 100 WEITER_EXTERN (3) [l

4 | POSICIONAR o RELATVO (1 -250 S0 100 100 WEITER_EXTERN (3)
5 5 |ESPERAR 5000 ABSOLUTO (|0 600 100 100 WEITER_EXTERN (3)
7|6 |POSCIGNAR 0 RELATIVO (1| 500 50 100 100 WERTER_EXTERN (3)
8 7 | ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( o 600 100 100 WEITER_EXTERN (3)
9 8 | POSICIONAR 0 RELATVO (1 -250 50 100 100 WEITER_EXTERN (3] r
10 9 | ESPERAR 5000 ABSOLUTO ( o 600 100 100 WEITER_EXTERN (3)
" 10 | POSICIONAR 0 ABSOLUTO ( 0 S0 100 100 WEITER_EXTERN (3) i
12 11 | ESPERAR £000 ABSOLUTO ( 0 €00 100 100 WEITER_EXTERN (3]
T3 12 ]GOT0. o TABSOLUTO ([0 E00 700 700 m——

e =




Grupo de Investigacion en Control Industrial -GICI- Universidad del Valle

3 MEDICION Y EXPORTACION DE DATOS

Existen diversos parametros y variables que se pueden medir en el Servomecanismo UV,
como la velocidad, par o posicion, esta medicién es posible a través de una herramienta
que tiene STARTER llamada FUNCION TRACE, la cual permite hacer mediciones en linea
de la variable deseada, y extraer los datos de medicion a un formato de Excel o bloc de
notas.

Los parametros utilizados en la medicién del sistema de control de velocidad y de posicion
con encader para el accionamiento son definidos como:

Velocidad de referencia (1/min): r60 Consigna de velocidad antes del filtro
Velocidad real (1/min): r63 Velocidad real filtrada

Posicion de referencia (LU): r2665 PosS consigna de posicion actual
Posicién real (LU): r2521 Posicion real, Regulacion de posicién

3.1 Medicién
Ingresar a la opcion trace

(ver figura 55).

Figura 55. Funcion Trace
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D5 |C11%)| 5| 5[] @] o] 2| Xe| e o ]| el ®s]| 20 2 [T 1R 2| 13| = el ol B = | [ @@

B » Comunicacion GenFun inactive Unitad._ 1 - Tomar el manda | H|H|»|=|
= M Control_Unit
2 @ Accionamiento_1 Trace || Generador de funciones | Mediciones | Diagrama de tismpa | Disgrama FFT | Disgiama de Bod |
- > Configuracién % Sefiales
> Lista de experto D N | Activol Sefial Comentario Color
¥ Drive Navigator = 7 =
++ Y Légica de mandy =) 2 [ 1) =)
» Cantrol/regulaci|= EREE —
% Funciones [ T | 0 =l =
- Auisos y vigilanc 5 | [
- Puesta en march g | U &
> Panel de mar] g —
<% Trace de dion 8 | U = =

Para escoger la sefial a medir se selecciona la lista de parametros =l y se busca en el
accionamiento el parametro correspondiente, en este ejemplo se escoge la velocidad de
referencia r60 (ver figura 56).

Figura 56. Seleccion de sefal
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2 CO: Consigng de velocidad tras fitra A min
63 CO: Yelocidad real fitrada “1min
r6d CO: Regulariar de velocitiad Error de regulacion 1min
=) Frecuencia de deslizamiento Hz
[ O Frecuencia de salida He
&7 CO- ntensidad e salida méxima et
[ O Intensidad real Valor absolutn Ast
+ | 169[0] | mtensidad de fase Valor real, Fase U A

[a] O: Tensin en circuito intermedio Valor real v
[ O Tensitn de salida Vet
74 CO: Tasa modulacion k3 -
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Existen dos tipos de registro de datos para la funcién TRACE, el primer registro es sin limite
de tiempo permitiendo evaluar la sefial, el tiempo que sea deseado a un mayor periodo de
muestreo, el segundo registro es con limite de tiempo permitiendo solo hacer la medicion
en rangos definidos de tiempo pero con un menor periodo de muestreo, a continuacion se
describira la medicién para los dos tipos de registro:

Registro sin fin:

El registro sin fin o trace sin fin, permite evaluar la sefial sin limitacion de tiempo siendo una

ventaja para hacer mediciones en linea de las sefales, pero tiene una desventaja debido al

minimo periodo de muestreo (2ms), para realizar la medicion de la sefial seleccionada, se

escoge opcion trace sin fin, y se inicia la medicion con el boton *|y se finaliza con el botdn
(ver figura 57).

Figura 57. Trace sin fin

Trace Lparametrizacion valida = | [linidad_sccionamients 1 -1
GenFun inactivo Unidad_accionarienta 1 hd Ao aHEN 3 ey | H|m[>|=

Trace | Generadar de funciones | Medicianes | Diagrama de tismpo | Diagrama FFT | Disgrama de Bode |
» | Sefiales -

H° | Activol Sedial C i Color
[v] [Accionamiento 1 r60 iierto_1.réi: Consigna de velocidad antes de fitro

OO0O000

@ | o | | o ra| =

»» | Registro
Captacien medida: | Registro sccrono: Trace sin fin =l |

Ciclo baze: 2ms [ Unidad_accionamierto_1 ]

PN ®|o|wlc

?

Para observar la medicion graficamente se selecciona la opcién diagrama de tiempo, en
este ejemplo se realiz6 la medicién para una velocidad de referencia de 3000 rpm (ver figura
58).

Figura 58. Diagrama de tiempo funcidn trace sin fin
Trace Len curso | [misedsciommientar <] > =]

GenFun inactiva Tomar el manda | > =

Trace | Generadar de lunciones | Mediciones [Diagrama ds tiempo | Diagiama FFT | Diagrama de Eode

[ ccionamiento_1 160: Consiana de velosidad antes de fitrol

Registro con limitacion de tiempo:

El registro con limitacion de tiempo permite evaluar la sefial en un rango especifico de
tiempo con un periodo de muestreo de 0.25 ms siendo una gran ventaja para mediciones
gue requieran una resolucién considerable.

Para poner en marcha la medicion una vez seleccionada la sefial, se escoge opcion trace
con limitacién de tiempo, esta medicion se hace a partir de un disparo de la sefial, es decir
gue es posible configurar el momento de inicio de la medicién, existen diversos tipos de
disparo de sefial, entre ellos se encuentran el disparo inmediato, de flanco positivo o
negativo entre otros, el disparo de flanco positivo permite empezar la medicién a partir de
un valor especificado de una sefial, este disparo es muy Util cuando se requiere encontrar
respuestas de la sefial ante un escalon aplicado para dinamicas y tiempos muertos muy
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pequeios.

Para este ejemplo se escoge un disparo de flanco positivo y se selecciona para la medicion
la velocidad de referencia y la velocidad real del sistema, especificando iniciar la medicion
a partir de 3000rpm para la sefal de referencia de velocidad r60, de modo que al iniciar la
medicion *! la toma de sefial no se realiza hasta que la sefial de referencia no pase por
encima del umbral de 3000rpm (Ver figura 59).

Figura 59. Trace con limitacion de tiempo y disparo a variable de flanco positivo
Trace | Gererador de funciones | Mediciones ‘ Diagrama de tiempo | Diagrama FFT | Diagrama de Bode |

»2 | Hegistro
Fi)

= . .

& Captacién de medida: nHeg\stro is6orono: Trace con limtacidn de tiempo j I
Ciclo baze: 028 ms [ Unidad_accionamiento_1 ]

¥ * Factor: |

Duracidr:

=
Cico Trace: I
| 100 EIEI::I me 4= | Duracion marima: 1023.75 ms

»> | Disparo

Tipa: Dizparo a variable: flanco positivo - Umbrat
¥ » I SDDD.UUUUﬁ 1fmin|
M.2 par. Avaniable:  fAccionamiento_1.160, CO: Consigna de velocidad antes de filro \
b
Cicla: 028 ms [ Unidad_accionamiento_1 ] /\/
Fiedisparo: D.DDE: ms —x"

> | Opciones de
™ Repeticién de la medida
[T Asignar levas en pistas

™ Mowenr medicidn act

Una vez especificada la sefal de disparo, el umbral de disparo y el tipo de disparo, se
procede a iniciar la medicion >/, la medicion finaliza automaticamente una vez cruzado el
umbral y el tiempo de medicién, para ver esta medicion se selecciona la opcion diagrama
de tiempo (ver figura 60).

Figura 60. Diagrama de tiempo funcidn trace con limitacion

Trace 1 registro finalizado j |Unidad_acc\onamientﬂ_1 jl :I

GenFun inactiva |Umdad_a::mnam|entu_1 j Taomar el mando | ‘ ‘ | |

Trace ‘ Generadar de funciones | Mediciones Wiagrama de tiempo [ Diagrama FFT | Diagrama de Bode"

Nota: Se puede configurar un disparo de flanco negativo de igual forma.
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3.2 Exportacion de datos

A partir de las mediciones hechas con la funcion TRACE es posible extraer los datos de la
medicién a una hoja de datos de diferentes formatos como Excel o bloc de notas, para
extraer estos datos se debe seleccionar en el menu de tareas la opcion: Trace — Medicion
- Exportar mediciones (ver figura 61).

Figura 61. Exportacién de medicién

STARTER - velcoconencader - [Unidad_accionamiento_1 - Trace de dispositivo] ===
PmyectnEd\tar Sisterna de destino  Vista Herramientas Wentana  Ayuda _[=&]>
g cerr [P % o = - | T e [ A e | {1
Trace >
Generador de funciones » 3
__>"M‘;‘h‘r;’"":e;“m‘u‘”gs‘ L ccinnarmiento_1 - LI_‘_‘
;_Z! Diagrama dz tiempo > Guardar mediciones e 1 ~ Toraar el mands | ([ | |
el | Diagrama FFT » Exportar mediciones brna de tiempo | Disarama FFT | Disarama de Bode |

Diagrama de Bode »
Accionamiento_1.160: Consigna de velocidad antes de filio o

Propiedades % o =

> Légica de mandg
% Controlfrequlaci
3 Funciones
% Buisos yvigilanc
» Puesta en march
> Panel de mar|
o> Trace de disp
> Generador de
- > Funcién de
> Ajuste automr
> Medicidn est
- > Comunicacién
7 »

Si esta opcién no esta habilitada se debe dar click en la ventana de la medicién para
habilitarla.

Cuando se selecciona la opcion exportar mediciones se debe especificar en qué direccion
0 ubicacién se desea guardar el archivo y el tipo formato, con el fin de importar los datos en
un programa matematico como MATLAB o SCILAB, es conveniente guardar los archivos
con formato de Excel o txt (ver figura 62).

Figura 62. Ubicacion y formato de la exportacion

Exportar hacia @
'y - 5 s - | + 1
uu | ¥ Bibliotecas » Documentas » | + | | Buscar Documentos 2
Organizar » MNueva carpeta d= - E@Z-
¢ Favoritos Biblioteca Documentos T
- Organizar por:  Carpeta ~
o Autodesk 360 Incluye: 2 ubicaciones
% Descargas L Mombre : Fecha de modifica,.,  Tipo i
Bl Escritorio 3
15| Sitios recientes Acade 2014 03/02/201412:19 .. Carpeta de archiv
B Sy Drive Autodesk 04/02/2014 10:10 a...  Carpeta de archiv|=
£3 Dropbox Automation 16/12/2014 05:43 .. Carpeta de archiv
hp.applications.package.appdata 07/11/2013 0419 .. Carpeta de archiv
4 Bibliotecas hp.systern. package.metadata 07/11/2013 0419 .. Carpeta de archiv
=l Inventor Server SDK ACADE 2014 03/02/201412:28 .. Carpeta de archiv
£| Daocumentas
& MATLAR 0/01/2015 1244 .. Carpeta de archiv
b=l Imagenes -
@ Mdsica bk [} 3
Nombre:  datos -
Tipo: | Archivos Excel 5.0 (*.xls) v|
“ Ocultar carpetas [ Guardar ] | Cancelar ‘

Por ultimo se selecciona la medicion que se desea exportar, por lo general es la ultima
medicion hecha (ver figura 63).
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Figura 63. Seleccion de la medicidén y exportacion finalizada

Universidad del Valle

Exportar

Selccions todas las levas que se deben sxpattar ol archive

Medicion: sefial Comentario
Wedicin(1) 21,0215 1E. 4036
s -
| | Wedicion(2) 21 02.15 1E.41.44
s
Lependa

La leva no se exporta
v Laleva se exporta

Las levas de la medicion se exportan parcialmente

Exportar (ITRC:25028)

Cernar

Aypuda

Las levas se han exportado correctamente.
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4 MODIFICAR LOS PARAMETROS DEL CONTROLADOR PI DE VELOCIDAD Y EL
CONTROLADOR PI DE POSICION

Abrir el archivo de STARTER par el control de velocidad con encdder creado en la seccién
2.2 y 2.3, conectar en linea el accionamiento El y cargar los datos del proyecto en el
sistema de destino kil ver figura 64.

Figura 64. Cargar en proyecto de destino

Proyecto  Editar  Sisterma de destino Vista  Herrarmientas  Wentana  Syuda

=T = N 4 B = = e e T 1 Y B
" Cargaren el sistema de destine WWESI5) (==

|0| Los datos se guardan y se cargan en el sistema de destino. Este
= proceso puede requerir varios minutos.

I Capier R&M en ADM tas la carga

élniciar el pioceso de carga?

Mo Aguda

La opcién Drive Navigator %] es una interfaz visual que permite navegar en el proyecto,
permitiendo ingresar a las diferentes opciones de configuracion y visualizacion del sistema,
entre las que se encuentran el sistema de regulacion de velocidad, el sistema de regulacién
de posicién, la funcion del posicionador simple, la interfaz del encéder y del motor ver figura
65.

Figura 65. Drive Navigator

[ STARTER - controlpos-1 - [Unidad_accionamiento
Bl Proyecto Editar Sistema de destine  Vista Hemamientas Ventana Ayuda

|65 || ] o || @) o | W2 X01 | [ ol | | 5 : 35 5]

= ]l =T el 3 (A 5

: Drive Navigator
ﬁ--ﬁ% Unidad_accionamient = Z 1

> Vista general 1000 LU
i Comunicacidn
M Control_Unit

5 W#F ) Accionamiento_

Configuracion

0.000 1/min 0.001/min

() DSC astivo

> Lista de experta

= = Configuiacian
Y Drive Navigator| bomestolgremas Posicionaror simple

— Logica de mando
» Tecnolegia 1000 LU

Control/regulacid| - E T Q

Funciones
Avisos y vigilancid )
» Puesta en marcha <000 1mmin Encdder
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4.1 Regulador de velocidad PI |t=]

El sistema de control de velocidad del accionamiento Sinamics S110, emplea una estrategia
de control PI, los parametros de controlador Pl que se ingresan en este controlador son la
ganancia de accién proporcional Kp y el tiempo de accién integral Ti donde, se tiene la
siguiente funcién de transferencia para el controlador:

U(s) Kp 1
ORI

)

Nota: La ganancia Kp se puede variar entre 0 y 0.09 para el motor sin carga y el tiempo de
accion integral entre 0y 100000ms (100s).

El sistema de control que describe la regulacién de velocidad empleada con accion de
control PI del sistema se describe en la figura 66.

Figura 66. Sistema de control de velocidad con accién Pl

n(ref) —~

+ T

Donde n(ref) es la sefial de referencia de velocidad, n(real) la sefial de salida de velocidad
y el proceso es el sistema de lazo abierto de velocidad.

Error PI S.Control Proceso n(real)

4.1.1 Desactivar la accion integral Ti del regulador de velocidad |1 y modificar la
ganancia de accion Kp.

Es posible desactivar la accién integral del controlador con el fin de trabajar con el lazo de
control de Velocidad empleando un controlador proporcional de ganancia Kp (lazo de
realimentacion unitaria con control Proporcional) ver figura 67.

Figura 67. Sistema de control de velocidad con accion P

n(ref)\){,/" _'\\}ﬂ P=Kp S.Control| Proceso —\:J(re_al) ™
+ 7L J i ’

1

Para desactivar esta accion integral se Ingresar a la opcién opcién Drive Navigator 3] Y
se ingresa al regulador de velocidad =] ver figura 68.
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Figura 68. Drive Navigator

Drive Mavigator ]

E-ﬁﬂﬁ Unidad_accionamient »
-~ » Vista general

» Comunicacion
1=l Control_Unit

- Accionamiento_

- p Configuracién

Ggica de mando
#- » Tecnologia
H- % Control/regulacid =

Universidad del Valle

S

Configuracion

bormes/telegramas

1000 LU
0.000 1/min 0.00 1 min
D5C activa
Es 1
[ [ y—
Posicionadar simple
Regulacién de Reguladar Matar
1000 LU * 4
[ - d
BN e

b

Encider

g Avisos y vigilanciz T

[
[
M- Funciones
[
B -0.00 1/rin

7 % Puesta en marcha

En el regulador de velocidad =] se puede observar y modificar directamente los pardmetros
del controlador PI utilizado en la regulacién, para desactivar la accion integral se le asigna
un valor de (Ti = 0)y para modificar la ganancia Kp se ingresa un valor entre 0 y 0.09
(ejemplo Kp=0.021) ver figura 69.

Figura 69. Desactivar la accion Ti = 0 del regulador de velocidad y modificar la ganancia
proporcional

jrow ]
Modelo referencia Des -
0.021 Nme/rad
Adaptacion
| Ganancia P 0.021 I‘lms/md

D],

I Tpo. acc. intar. | 0.00

Ins — T
Consigna vel. rot. estética 0.000 1/min O Consigna de 0.00ms
0.00 1/min velocidad limitada 0.00 Nm
0.00 1/min
Regulador Pl l
s l
- — — . ‘
I: 0.00 Nm
Comp. P
0.00 Nm

Nota: Si al modificar la ganancia proporcional Kp del controlador de velocidad, se excede

su valor critico o limite y se conecta el accionamiento , el sistema entrara en
inestabilidad, por lo que se debe desconectar el sistema del contactor principal OFF para
que el sistema no se exponga a esfuerzos indeseados.

antactor prinicapal

ON OFF
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4.2 Regulador de posicién PI &

El sistema de control de posicién del accionamiento Sinamics S110, emplea una estrategia
de control PI, los parametros de controlador Pl que se ingresan en este controlador son la
ganancia de accion proporcional Kv y el tiempo de accion integral Ti donde, se tiene la
siguiente funcién de transferencia para el controlador:

U(s)_}(v1 1
) - s s

)

Nota: Solo se recomienda variar la ganancia Kv solo se debe variar entre cero y diez mil
revoluciones por minuto 0.000 (%) y 10.000 (%), el tiempo de accion integral se puede

variar entre 0 y 100000ms (100s).

El sistema de control que describe la regulacion de posicidbn empleada con accion de control
PI del sistema se describe en la figura 70.

Figura 70. Sistema de control de velocidad con accién Pl
x(ref) L/_> Error PI S control me x(real) >

+

Donde x(ref) es la sefial de referencia de posicion, x(real) la sefial de salida de posicion y
Gx, el sistema en lazo abierto de posicion.

4.2.1 Modificar laaccion de ganancia Kv

Para modificar los parametros del regulador de posicién Pl del sistema se debe ingresar a
la opcién Drive Navigator , luego ingresar a las consignas de posicion y finalmente

ingresar al regulador de posicién P (ver figura 71ay 71b).

Figura 71a. Drive Navigator y consignas de regulacién de posicion

Drive Mavigator ]

5% Unidad_accionamient «

- » Vista general 1000 LU

% Comunicacién 0.000 1/min 0.001/min
=[] Control_Unit
= D5C act
; Q pstasiv
- Configuracien
> Lista de experto — & L
Configuracion . _|
bomnes/telegramas Posicionador simple
- d L Regulacidn de Regulador Motar
-% Tecnologia _——— 4 4
d

:
1000 LU
P Controlfregulacié - s ;ﬂ T 1%

#-% Funciones
» Avisos y vigilanciz
» Puesta en marcha

-0.00 1/min Encdder
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Figura 71b. Regulacion de posicion

Consignas regulacion de posicidn I Regulacidn de posicion I

Control anticipativa

=

Consigna de velocidad Interpolador i ] ) o
"l 2EEF - CO: PosS Consigna d _l_ Filtro consigna pos. Simetrizacidn chrl. anticip.

1000 Ly
Cansigha pos.

" (12665 : CO: PosS Consigna d

01000 LU min

000 ms

Canstante de tiempo

oLy

Enor seauimiento

En el regulador de posicion kl, se puede observar y modificar directamente los pardmetros
del controlador PI utilizado en la regulacion, este controlador utiliza por defecto solo una

accion proporcional de ganancia Kv deshabilitando la accion integral Ti = 0, para modificar

esta ganancia se debe ingresar un valor entre 0.000 (%) y 10.000 (%), para el ejemplo

de la figura 72 se especifica una constante de Kv=4500 rev/min.

Figura 72. Madificar la ganancia proporcional Kv=4500 rev/min
ﬁ STARTER - PRUEBA DEL MANUAL - [Unidad_accionamienta_l.Accionamientc_1 - Regulacién de posicién]
fa Proyecto Editar Sistema de destino  Vista Herramientas Ventana Ayuda

|| @8] S| % [B@]| o || NI Xo| Xol| [P s8] 36| 1]

Conzighas regulacion de posicion
£ PRUEBA DEL MANUAL

... Insertar unidad de accionamiento i
é -ﬁ-& Unidad_accionamiento 1
- » Vista general

-3 Comunicacion
= Control_Unit
== ] Accionamiento_1 Ganancia P Adaptacicn
» Configuracién

- » Lista de experto 4,500 000/ iy = E
3% Drive Navigator

- » Légica de mando Tpa. acc. intgr

- » Tecnologia 0.00 ms

@-% Controlfregulacién |

- Funciones A .
oLy Limitacidn activa

- Avisos y vigilancias FRegulador Pl O

B Puesta en marcha l

- » Comunicacién

A

- Diagnéstico

_E} p— ‘
E 0 : .
®-] Decumentacién

: Comp. P
[0 LIBRERIAS SINAMICS omp.
- VISUALIZAR 0,000 1/min

Comp. |

Nota: Si al modificar la ganancia proporcional Kv del controlador de posicion k5, se excede

su valor critico o limite y se conecta el accionamiento , el sistema entrara en
inestabilidad, por lo que se debe desconectar el sistema del contactor principal OFF para
que el sistema no se exponga a esfuerzos indeseados.

ontactor prinicipal

ON OFF
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5 DIAGRAMA DE BODE UTIIZANDO STARTER IE PARA EL CONTROL DE
VELOCIDAD

Es posible trazar el diagrama de Bode a partir de utilizar la funcién medida del software
STARTER el cual permite trazar el diagrama para el sistema de control de velocidad del
sistema y de corriente, cabe considerar que la respuesta en frecuencia puede ocasionar
dafios u operaciones no deseadas en el sistema por lo que se recomienda emplear una
pequefia ganancia en el controlador de accidn proporcional del sistema de control de
velocidad para la respuesta en frecuencia, de modo que se debe repetir el procedimiento
4.1.1 de desactivacion de la accién integral (Ti = 0) y asignar un valor de ganancia
proporcional cercano al valor minimo (no exceder de kp = 0.07 Nms/rad.).

Para obtener el diagrama de Bode del Sistema de Control de velocidad se emplea la funcion

medida IE (ver figura 73)

Figura 73. Trazo de diagrama de Bode funcion medida

ditar  Sistema de destino  Vista Herramientas  Wentana  Ayuda

.
]| 2] 6] [P ]| it a % || BD) - 2 &d
Funcidn de medida
Funcidn de medida inactiva |Unidad_acci0namiento_1 j Tomar el mando I
Funcidn de medida | Mediciones | Diiagrama de tiempa ‘ Diiagrama FFT | Diagrama de Bode |
0 Funcion de medida: |Hespuesta ala frecuencia de eferencia del requlador de velocidad de otacion [despuésﬂ
& Accionamiento: |Ac:c:i0namiento_1 j I Repeticion de la medida
Periodos estabilizacidn: 1 *
) 1 2
Amplitud: 200 1/min
i) Offset: 400 Vmin | ; o 3 _ |n -
? Tiempo acelerac.: 0.00 ms _k-. 0 o 0 1] -
Tiempa de medida: 1023000 ms
Periodos de medida: 20 0 1 2

Esta funcién permite obtener la respuesta en frecuencia del sistema para diferentes
variables, en este caso para trazar el diagrama de Bode del sistema estudiado se selecciona
la respuesta en frecuencia del regulador de velocidad de referencia, se asigna un escalén
de amplitud de 150 rpm, un punto de operacién de 3000 rpm y se toma el mando de la

funcién medida Tornar el mando | ver figura 74.

Figura 74. Tomar el mando Funciéon medida

Funcién de medida inactiva ‘Unidadiaccmnam\ento,l j | Tomar el mando 1l | ‘ ‘ |

Funcién de medida | Meciciones | Diagrama de tiempo | Diagrama FFT | Diagrama de Bode |

0 Funcidn de medida; IHesEuesla a la frecuencia de referencia del legulador de velocidad de rotacion [después + ‘I
ﬂ] Accionaniento; ‘Acciunamisnluj j [ Repeticidn de |2 medida
Periodos estabilizacidn: 1
40 1 2
Amplitud: 150.00 | 1./min
) Offset 3000.00| 1/min - ——, L ___|I:|___ |H _
? Tiempo acelerac.: 0.00 ms _x‘ o o o 1] L
Tiempo de medida: 10230.00 ms
Periodos de medida 20 0 1 2

Ancho de banda; 2000000-+ Hz I Valoesen %
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Finalmente se procede a empezar la medicién conectando el accionamiento I%] & iniciando
las funciones de medida | B obteniendo el diagrama de Bode deseado ver figura 75.

Figura 75. Trazo de diagrama de Bode funcion medida
Funcién de medida configurada \u”.dad_amunam.entu_1 J Entregar mando _I,i

Funcién de medida | Mediciores | Disgrama de tiempo | Diagrama FFT |Disgiana de Bodel |

Respuesta aa fizcuencia de referencia del requladar de velosidad de rotacién [después del fitra de consigna d velocidad ds rotacién]

Fespuiesta a la frecuencia de refersncia del regulador de velocidad de ratacién [después del fitra de corwigna de velosidad de rotacior)
= 0o
-180.00

e —_TS—_ i it O

Nota: No es posible extraer el diagrama de Bode directamente de la medicién por lo que en
esta practica los valores se miden directamente en el software, para medir estos valores se
emplean los cursores de medicién, para activar estos cursores se da clic derecho sobre el
diagrama (ver figura 76).

Existe la posibilidad de copiar los graficos o diagramas, seleccionando la opcion copiar en
portapapeles la cual se activa dando clic derecho sobre el diagrama (ver figura 76).

Figura 76. Curso de medicion y copiar portapapeles en gréafico

Funcitin de medida | Medciones | Diagrama de tiempo | Diagrama FFT  Diagiama de Bode |

Fespuesta a la frecuencia de referencia del regulador de velocidad de rotacion [después del filio de consigna de velocidad de ratacicn)

Deshacerzoam

Deshacer zoom completamente

Cursor de medicin 3|

. Reticulo de lineas awdliares
e Mastrar comentarios
Fase -270° - 90°
18000 Mostrar puntas interp.

Perfil de leva activo

8 Autoescalada
Y| Escalado
e Control_Unit | [ Accionamiento 1 @ Funcién de medida

Coloracidn automatica de levas

mediciones

| Copiar grafico en portapapeles |

Propiedades
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