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Tema: Introduccidon a Control de Movimiento

1. Objetivos
1.1. Objetivo general

Reconocer los conceptos de control de movimiento utilizando los bloques del software
Studio 5000 Logix Designer para la configuracidn, programacién e implementacién de
una comunicacion Ethernet entre un ControlLogix L73 y Kinetix 5500

1.2. Objetivos especificos

1. Discriminar conceptos basicos de servomotores para la configuracion de parametros
del Kinetix 5500.

2. Disefiar una red Ethernet entre un servo-variador y un controlador para la
sincronizacién de tiempos entre los dispositivos.

3. Realizar una aplicacién con el servomotor a través de bloques de control de
movimiento de Studio 5000.

2. Equipos y herramientas
e ControllLogix L73, modulo EN2TR.
e CompactlLogix L33ERM.
e Kinetix 5500
e Studio 5000.
e RsLinx Classic.
e Cables Ethernet.
e Switch administrable.
e Servomotor.
e Computadora.
3. Marco teérico

Fundamentos de Control de Movimiento
Posicion: ubicacién del motor en cualquier instante de tiempo

o Absoluto: una posicion absoluta esta referenciada a la ubicacion inicial.
o Incremental: una posicion incremental esta referenciada a la posicién local.
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Velocidad: magnitud vectorial, relaciona el cambio de la posicidn de un eje sobre el tiempo.

Encoder Incremental Encoder Absoluto

Aceleracién: magnitud vectorial, relaciona el cambio de la velocidad de un eje sobre el tiempo
cuando su movimiento es superior a cero.

Desaceleracion: magnitud vectorial, tasa cambio de la velocidad de un eje sobre el tiempo.
cuando su movimiento es inferior a cero.

Jerk: tasa de cambio de la aceleracion o desaceleracidn de un eje sobre el tiempo.

i

Posicién ' Velocidad' Aceleracién Pulso
llustracién 1: Tipos de movimientos

Perfiles de Movimiento: se denomina a la apariencia de algunos graficos dindmicos sobre el
tiempo, existen dos perfiles fundamentales en la programacién de movimiento:
o Trapezoidal: el programador especifica la posicion, velocidad, aceleracidn, mientras
el jerk es automaticamente parametrizado a infinito.
o S-curve: el programador especifica la posicion, velocidad, aceleracion, y jerk.
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Motion Direct Commands: es un método para comandar el control de movimiento en los
servo-variadores, es utilizado para forzar comandos desde el controlador, ya que el programa
en el controlador no controla el movimiento.

Motion Instructions: es un método para comandar el control de movimiento en los servo-
variadores, son parte del programa descargado al controlador, el movimiento del eje es
controlador por la légica del programa del controlador.

Eje de movimiento: es un sistema de control del motor que incluye retroalimentacion y
compensacion de error, también es conocido como el eje del servo. Cuando es controlado a
través de Ethernet, se debe trabajar con “AXIS_CIP_DRIVE” en el programa Studio 5000.

Grupo de movimiento: es una coleccion de ejes del servo en el programa del proyecto de
Studio 5000, cada controlador permite tener un grupo de movimiento. Se genera un tag de
forma automaticamente cuando el grupo es creado, la cual contiene los datos necesarios para
coordinar los ejes.
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Tlempo de smcronlzauén: coordina todos los relojes en un chasis Logix a un solo reloj del

maestro, se habilita dentro de las propiedades del controlador, es necesario para control de
movimiento.
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CIP Sync: la sincronizacidn de todos los relojes en una red Ethernet.

Marker: un pulso electrénico generado por retroalimentacidn da la posicién de referencia.
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4. Procedimiento

Configurar un proyecto en Studio 5000
1. Abrir el software Studio 5000, seleccionar New Project.

Rockwell Software’

Studio 5000 _

New Project Existing Project

From Import Sample Project

From Sample Project From Upload

Recent Projects

2. En la ventana New Project, seleccionar 1756-L73 ControlLogix. Asignar un nombre al
proyecto, y la ubicacién a guardar del proyecto. La extensidn del tipo de archivo del proyecto
sera. ACD

© New Project
Project Types

m FactoryTalk View Compact GuardLogix® 5370 Safety Controller
Compact GuardLogix® 5380 Safety Controller
Compactlogix™ 3370 Controller

Compactlogix™ 5380 Controller

I

I

I

I

I Compactlogix™ 3480 Controller

4 Controllogix® 5570 Controller
1756-L71 Controllogix® 5570 Controller
1756-L72 Controllogix® 5570 Controller
1756-L73 Controllogix® 5570 Controller
1756-174 Controllogix® 5570 Controller
1756-L75 Controllogix@ 5570 Controller A

1 Name: CPU_MAESTRO

1
1 Location:  C\Users\Estudiante\Desktop\prueba_pd -

1 -1

3. La ventana de Configuraciones del proyecto emergera, donde se asignard la revisién del
controlador, las otras configuraciones se deben dejar las que se encuentran por defecto. La
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revision deI controlador corresponde al Firmware del dispositivo, la revision se puede
observar en el software RSLinx, al dar clic derecho en el equipo y seleccionando sus
propiedades. En algunos controladores suele presentar el tipo de chasis donde se selecciona
la cantidad de nimeros de mddulos se pueden agregar al chasis, slot corresponde en asignar
la posicién que se encuentra el CPU del controlador, esta posicion comienza desde cero.

& New Praject (-7l
1756-L73 ControlLogix® 5570 Controller
CPU_MAESTRO
Revision:
Chassis: [1756—A10 10-Slot ControlLagix Chassis ']
Slot:
Security Authority. [No Protection Y]

Use only the selected Securnity Authority for authentication and
authorization

Secure With: Logical Mame <Centroller Name>

Permission Set -
Description:
Redundancy: [T Enable

TE ST T

4. La pantalla de Logix Designer aparecerd. En dicha pantalla se encuentran la ventana
Controller Organizer que contiene diferentes carpetas y archivos de toda la informacion de
los programas del proyecto.
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{ ELE EDW VIEW SEARCH LOGIC C
AL I m v & %HE il Bk i e G
- RUN
4} e | ©  Path: t5.MA Devicesiio2. 1683192 % & 0 4
:stw« Offline . NoForces ). NoEdts &
Controller  |controtier organizer v x
Faceplate |4 = ;
S Instructions
& Controller Tags Toolbar
Controller Fault Handler TaSkS Programs
Power-Up Handler 1 ) )
and Routines

4 % MainProgram
& Parameters and Local Tags

® MainRoutine

] Programming
User Defined and Area
Predefined Datatypes

Controlller
Organizer

1/0O Configuration

4 .. VO Configuration
4 f51769 Bus
(= [0] 1769-L33ERM MACIPY
4 F5 Ethemet
L (1769-L33ERM MACIPL

YYYYY

Aiadir médulos a un controlador dentro de un proyecto de Studio 5000
1. Enlacarpeta I/O Configuration, dar clic derecho en el bus del controlador y seleccionar New

Module.
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Caontroller Organizer ~ 31X
=145 Controller CPU_Maestro

----- [# Controller Tags

.23 Controller Fault Handler

[—]ﬁ Tasks
9@ MainTask
C& MainProgram

=145 Data Types
.8 User-Defined

..... (3 Add-On-Defined

- Predefined

..... T, Logical Model
-3 /0 Configuration

é..-_. 756 Backplane, 1756-A10
. ﬂ MNew Module...

Discover Modules...

2 Paste Ctrl+V
Properties Alt+Enter
Print 3

2. Laventana Select Module Type aparecera para buscar por el nUmero de catdlogo del médulo
gue se desea agregar. Afadir el mdédulo de comunicacién Ethernet IP cuyo ndmero de
catdlogo 1756-EN2TR. Luego y dar clic en Create.

Seleccionar tipo de module

Catélogo | Deteccién de module | Favoritos

e
Catalog Mumber Description Vendor Category

1756-EN2TR

< 1 ] b
1 de 145 Tipos de module encontrades
[] Cerrar al crear Crear ] [ Cerrar ] [ Lyuda ]
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3. Abr|r RSLinx Classic para revisar los médulos del chasis del PLC ControlLogix. Escoger el

controlador de acuerdo con la IP y desplegar lista. Luego, dar clic derecho en el médulo 1756-
EN2TR para observar la posicidn del slot y revisidn.

4

% RLinx Clas: Gteway [RSWho - 1]

[=1@]=]
1
& File Edit View ns Station DDE/OPC  Security Window Help
=] &| §I@ Jlil J
W Autobror | rr | Browsing - node 8 found
orkstation, GGIECAUTWRKO17
- Lin Gateways, Ethemet 2
b= AB_ETH-4_GOMEZ, Ethernet 0 0 08
b AB_ETHIP-1, Ethernet tarea

1756-OF8H...  1756-F8H/A .. 1756-OWI16l/... 1756-OBI6IEF/A 1756-LSCBXIB.. 1756-ENZTR.. 1756-CN2R/C  1756-DNB/E
= AB_ETHIP-3_BL, Ethernet

b AB_ETHIP-4, Ethemet

E ops, tener Practica3\102.168.31 116\Backplane\6 o)
b= P104, Ethernet
b= P105, Ethermet Device Mame: [1756EN2TR/C 217021300
5 Practica3, Ethemet Vendor &llerBradiey

f) 192.168.31.116, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 21702190( B

(189 Backplane, 1756-A10/C

f] 00,1756-L73 LOGIXSST3, tarea Produet Code: |200
[] 01, 1756-OF8H, 1756-OF8H/A HART Analog O Fevison:  [10.007

i 02,1756-1F8H, 1756-F8H/A HART Analog In
i~ 03,1756-0W16UA, 1756-OW16L/A RELAY n.o.
Ll 04,1756-OBIGIEF/A, 1756-OBI6IEF/A
i | 05,1756-LSCBXIBAL/A, 1756-LSCIBEVA
06, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 217021900

£l 07, 1756-CN2R, 1756-CN2R/C

fl 08.1756-DNB, 1756-DNB/E
W 19216831117, PanelView Plus CE_6 1000, PanelView |
] 19216831119, 2198-H003-ERS, 2198-HO03-ERS
{1 192.168.31.120, 2198-HO03-ERS, 2198-HO03-ERS =
b= T4_MA_Devices, Ethernet

Serial Number: [D0CCATFE
EDS FileName: |000T000CODCBOANKEDS

Fauits:

For Help, press F1 NUM 11/12/19 /10:46 AM

4. A continuacion, la ventana New Module en Studio 5000 se escribe un nombre en el

parametro Name y asignar la posiciéon que se encuentra el médulo agregado en el chasis en
el parametro slot. En la seccion Module Definition, dar clic en Change.

8 Mo poeries Lot s sneresoson«

General* | Connection | RSNetWon | Module Info | Intemet Protocal | Port Configuration | Network | Time Syne|
Type: 1756-EN2TR 1756 10100 Mbps Ethemet Bridge, 2-Port, Twisted-Pair Media .
Vendor Roclowell Automation,Allen-Bradley
Parent: Local Bthemet Address
Mame: EMT2TR| () Private Network 192.168.1.
Description: @ IP Address: 192 . 168 . 3 116
() Host Name
Module Definition
Revision 10.007
Bectronic Keying: Compatible Module
Connection None
Time Sync Connection: None
Status: Offine [ ok | [ Cancel | [ ey | [ Hep |

5. Laventana Module Definition aparecera. Asignar la revisiéon del médulo y dar clic en OK.
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Module Definition -
Series
Revision : 00112
Electronic Keying: ‘Compatlb\e Module v|
Connec tion: ‘Output v|
Data Format ‘Imeger v|
ok | | cacal | [ Hep

Sincronizar tiempos de los equipos

1. Ir a propiedades del controlador, en la pestafia “Date/Time”, activar “Enable Time
Synchronization”.

@ Controller Properties - Practica_Servo = @
Project I Redundancy I Nonvalatile Memany | Memory I Security I Alarm Log
General I Major Faults I Minor Faults | Date/Time™ | Advanced I SFC Execution

(i) The Date and Time displayed here is Cortroller local time, not workstation local time.
Use these fields to configure Time attributes of the Controller.

Set Date. Time and Zone from Workstation | €
Date and Time: Change Date and Time... |®

Time Zone: [

Adjust for Daylight Saving (+00:00) «

Time Synchronize
o & DANGER. ff time synchronization is
Enable Time Synchronization disabled enline, active axes in any
controller in this chassis, or any other
. synchronized device, may experience
) Is the system .tlme r.naster Unexpected motion.
2 Is 3 synchronized time slave 3 Safety controllers may fault if no other time
) Duplicate CST master detected master exists in the local chassis.
2 CST Mastership disabled
2 No CST master
[ Aceptar J [ Cancelar ] [ Aplicar ] [ Ayuda ]

2. Ir a propiedades del médulo de comunicacion en la pestaia “General”, luego dar clic en
“Change” vy seleccionar “Ttime Sync and Motion” en “Time Sync Connection”, esto
permitirad sincronizar el tiempo del médulo de comunicacidn del controlador, dar clic en
“OK”, Finalmente dar clic en “yes” en la ventana emergente.
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5| Module Properties: Local:6 (1756-EN2TR. 10.007) Module Definition™ [=25a]

General ‘Cunnechon | F{SNetWorxl Module Info I Intemet Py

Type: 1756-EN2TR 1756 10/100 Mbps Ethemet Briq  Revision 00715

Vendor: Allen-Bradley Blectronic Keying: ICompatible Module ']

Parent: Local [Connection [None =]
Mame: ENZTR ‘Tlme Sync Connection: [Time Sync and Motion =]

Description:

Revision Tn.007 [ok | [ comcal | [ Heb
Blectronic Keying Compatible Module

Status: Offline Apply Help

Crear un grupo de movimiento

1. En “Controller Organizer, ir a “Motion Groups”, dar clic derecho y seleccionar “New
Motion Group...”

2. Podemos observar que se ha creado un grupo llamado “Motion Group”.

Controller Organizer > X

ontroller Fault Handler
‘...[3 Power-Up Handler
455 Tasks
B@ MainTask
¢ @ MainProgram
.71 Unscheduled
-4 Motion Groups
Ca Motion_Group
i3 Ungrouped Axes
{771 Add-On Tnstructions
£ Data Types
Cﬁ User-Defined
Cﬂ Strings
[ Add-On-Defined
L Predefined
-Cj Module-Defined
<[ Trends
M., Logical Model
8310 Cenfiguration
B- 1756 Backplane, 1756-A10
9 [0]1756-L73 Practica_Serve
= [ [6]11756-EN2TR EN2TR
525 Ethernet
. 8] 1756-EN2TR EN2TR
.l 2198-H003-ERS Servol
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3. Paracrear ejes en el grupo de movimiento, seleccionamos el nuevo grupo creado, dar clic
derecho, escoger “New Axis”, luego “AXIS_CIP_DRIVE...”.

m
(= Controller Practica_Servo
.c roller Tags

- Controller Fault Handler
(:IPDwEr Up Handler
-5 Tasks
-8 MainTask
L& MainProgram
[ Unscheduled
-5 Motion Gmups
[y

-3 Ungrouped & New Axis AXIS_CONSUMED...
(1 Add-On Instructi NewCoodinateSystem.. | AXS SERVO..
-5 Data Types AXIS_SERVO_DRIVE...

User-Defined Menitor Group Ta
_%;;’gs e et AX15_GENERIC...

[, Add-On-Defi Fault Help AXIS_GENERIC_DRIVE,
[, Predefined Clear Motion Group Faults AXIS_CIP_DRIVE...
C@Module-Defir  — | AXISVIRTUAL.

& Cut Crl+X

(3 Trends
Ty, Logical Model Copy Ctri+C
E51/0 Configuratior [ Paste Ctrl+V
£ E91756 Backpla Delete Del

4 (0] 1756-L

& 8 [61175%6-€ Motion Direct Comman ds...
E1-#%5 Ethern Cross Reference Ctri+E
.17
2 Print »
Properties Alt+Enter

4. Una nueva ventana sumergira, donde le daremos nombre al nuevo eje, confirmar que el
tipo de dato del nuevo sea “AXIS_CIP_DRIVE”.

Mew Tag
LT Auis 1 [ create |+
Description: " I ]
Usage: | «<controller: - |
Type: [Base v] |Q0nnection... |
Alias For: | - |
Data Type:  AXIS_CIP_DRIVE E
Parameter | . |
Connection:
Scope: Eﬂ Practica_Servo -
Btemal | Read/Wirte ~|
Style: | . |
Congtant
[[] Seguencing
Open AXIS_CIP_DRIVE Configuration
["] Open Parameter Connections

5. Podemos observar que se ha creado un nuevo eje llamado “Axis1”.
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Controller Organizer * 3 X
=25 Controller Practica_Servo

L Controller Tags

------ [23 Controller Fault Handler

=25 Tasks
B@ MainTask
(#-% MainProgram

Configurar un servo-variador

1. Para asociar el servo-variador con el eje creado, ir al “2198-H003-ERS”, seleccionar el
“Properties”, en la ventana de propiedades seleccionar “Associated Axes”, y seleccionar
el eje creado.

| Module Properties: EN2TR (2198-H003-ERS 5.001) (=N el =
General | Connection | Time Sync | Module Info | intemet Protocol | Port Configuration | Network | Associated Aves™ | Power [ il + [ >
pads 1: [axs1 o) [ [ewaAxs.. |
o dback ice: otor Feedback Port
Status: Offline [ OK ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help

2. En la pestana “Power”, seleccionar el voltaje adecuado, seleccionar “Standalone” y
“Shunt Regulator”.
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7| Module Properties: EN2TR (2198-H003-ERS 5.001) [ = ]

| General | Connection I Time Sync I Module Info | Intemet Protocol I Port Configuration | Network | Associated P&&B‘| Power™ I_E 0 s

Power Structure: 2198-HO03-ERS

Kinetix 5500, 1A, 195-528 Volt, Safe Torque Off Drive

Voltage: [200-240 vac -

AC Input Phasing: [Single Fhase - ]

Bus Configuration: [Smndalone v]
Bus Sharing Group: Standalone

Bus Regulator Action: [Shunt Regulator v]

Shunt Regulator Resistor Type: () External @) Internal

External Shunt: <none =

Status: Offine oK | [ Cancel | [ Aoy | [ Hel

3. Iralapestaiia “Digital Input”, desasignar las dos entradas digitales del servo-variador, clic
en “Apply”, luego en “Accept”.

7 Module Properties: EN2TR (2198-H003-ERS 5.001) == s
| Module Info I Intemet Protocol I Port Corfiguration I Network | Associated Axes® | F‘ower‘| Digital Input™ | Mation Diagnostics| Al
Axis Name: Axis1
Digital Input 1: |Unassigned -
Digital Input 2:  Unassigned -]
Status: Offline [ 0K ] [ Cancel ] [ Apply ] [ Help
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Configuracion del servo-variador

1. En “Controller Organizer” seleccionar el eje creado, dar clic derecho, y escoger
“Properties”.

7 | Controller Organizer ~ 01X
(=2 ga
2|l =43 Controller Practica_Servo
B i--[# Controller Tags
] [ Controller Fault Handler
.71 Power-Up Handler
.45 Tasks
B@ MainTask
i @-%MainProgram
... Unscheduled
=423 Motion Groups
Ba Motion_Group
(7 Ungroug Goto Module
... Add-On Insi
=5 Data Types Maonitor Axis Tag
% User-Del
Cﬂ, Strings Fault Help
.. Add-On Clear Axis Faults
- Predefin
: Cut Ctrl+X
- Module b Cu s
.23 Trends i3 Copy Ctrl+C
..T, Logical Mo Paste Ctrl+V
=-E31/0 Configu Delete Del
B3 1756 Bad
&I 10117 Motion Direct Commandes...
Bﬂ 6117 Manual Tune...
= E?E E Motion Generator...
El Cross Reference Ctrl+E
Print
| Properties Alt+Enter

2. En la pestafa “General” confirmar los siguientes parametros, en “Motion Group”
seleccion el grupo de movimiento anteriormente creado.
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@ Auxis Properties - Axisl = @
Categories:
o General
* = Motor
_____ Model Puis Configuration: [F‘osi‘tion Loop ']
- Analyzer Feedback Corfiguration: [Motor Feedback 3
----- Motor Feedback lication Type: -
lllll Scaling Application Type: [Basnc ']
..... Hookup Tests Loop Response: [I‘u'ledium ']
..... Polarity
[] t’t‘:“”e Assigned Group
- Loa
_____ Backlash Mation Group: [Motion_Gmup '] D New Group
i Compliance Update Period: 20
- Friction
-~ Observer Associated Module
----- Position Loop
_____ Velocity Loop Module: [Semﬂ ']
""" Acceleration Loop Module Type: 2198-HO03-ERS
""" Torque/Cument Loop Power Structure: 2138-HO03-ERS
----- Planner
..... Homing Fouds Mumber: [1 ']
..... Mions
----- Drive Parameters
----- Parameter List
..... Status
----- Faults & Alamms
..... Tag
Fods State:

[ ok ] [ Cancd | [ Ay | [ Hep

3. Enlaseccion de “Motor”, seleccionar “Catalog Number” en “Data Source”, luego dar clic
en “Change Catalog”.

%> Axis Properties - Axisl o -2 [EEs]

Categories:
o General Motor Device Specification

- Model Data Source: [Catalog Number v] P

- Analyzer Catalog Number:  <none
.- Motor Feedback g Change Catalog. .

. Scaling Motor Type: Not Specified
- Hookup Tests

.- Polarity
- Autotune

Units: Rev

- Position Loop

- Velocity Loop

- Acceleration Loop

- Torque,/Cument Loop

- Planner

- Homing

- Actions

- Drive Parameters

- Parameter List
Status

- Faults & Alams
... Tag

Pods State:

[ ok | [ cancd | [ ey | [ Heb
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4. Buscar el numero de catalogo del servomotor.

eN oL Escuela Superior Laboratorio de Comunicaciones Industriales y Sistemas SCADA

Change Catalog Mumber
Catalog Mumber:

()
VPL-AT00TMC]

VPL-AOD752EC A Cancel
VPL-AD752E-P
VPL-AD7R3CC
VPL-AQD753C-P Help
VPL-AD7EIELC
VPL-AD7E3E-P
VPL-A1001CC
VPL-A1001C-P —
VPL-AT001CQ Lo
L
ANl AdnnHdran

Fitters

Violtage Family Feedback Type

[<a||> v] ’<?a||> v] [<}all> hd

5. Posteriormente, observaremos los valores de placa del servomotor.

% Auis Properties - Axis] = |5 [=E]
Categories:
- General Motor Device Specification
W
#* modd Data Source: [Ca‘talog Number ']
- Analyzer Catalog Number:  VPL-AT001MC
* ... Motor Fesdback g Change Catalog..
- Scaling Motor Type: Rotary Pemanent Magnet
- Hookup Test: B
- Polarity Units: Rev
o t:“’;“”e Nameplate / Datasheet - Phase to Phase parameters
=~ Loa
i.... Backlash Rated Power: 129 kW Pole Court: 8
- Compliance Rated Voltage: 2400 Volts (RMS)
i Friction
______ Observer Rated Speed:  6500.0 RPM Max Speed: 6500.0 RPM
- Position Loop Rated Cumrent: 5.06 Amps (RMS) Peak Current: 14.27 Amps (RMS)
Velocity Loop . . .
Acceleration Loop Rated Torgue: 1.95 N-m Motor Overdoad Limit: ~ 100.0 % Rated
Torgue/Cument Loop
----- Planner
-+ Homing
----- Actions
- Drive Parameters
- Parameter List
- Status
- Faults & Alam
.. Tag
Pods Stat
T = >
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6. En Ia seccion “Motor Feedback” verificar los siguientes parametros:

% Auis Properties - Axis = |[-=- |
Categories:
- Gisneral Motor Feedback Device Specification
* - Motor Device Function: Motor Mourted Feedback
W ‘.. Model evice Function: or Moul a
e Analyzer Feedback Channel: Feedback 1
+ -
Motr Feedback Type: Hiperface DSL
----- Scaling ]
----- Hookup Tests ER= Rev
----- Polarty Hiperface DSL
..... Bytat
R Lom d””e Cycle Resolution: 262144 Feedback Cycles/Rev
..... Backlash Cycle Interpolation: 1 Feedback Counts per Cycle
""" E‘_’;‘P"E‘”CE Effective Resolution: 262144 Feedback Courts per Rev
- Friction
Oner
----- Position Loop Tums: 1
----- Velocity Loop
----- Acceleration Loop
----- Torque/Cument Loop
----- Plarner
----- Homing
_____ Actions Commutation
----- Drive Parameters Alignment:
----- Parameter List X
..... Status Bifses 00 Degrees Test Commutation...
----- Faults & Alamms
----- Tag
Fois State:

[ ok | [ caced | [ eply | [ Heb

7. Enlaseccién “Load” verificar que el acoplamiento de la carga se “Rigid”.

% Auxis Properties - Aisl o [ = ][5

Categories

- General Characteristics of Motor Load
* 5
o= M‘T_"L‘o " Load Inertia/Mass

- Analyzer Load Coupling:

*
& Mot(?r Feedback Use Load Ratio
- Scaling

- Hookup Tests Load Ratio: 0.0 Load Inertia/Motor Inertia

-~ Polarty Motor Inertia: 0.000044 Kgm™2
Mctune

= Lo=d | 0.000044
- Backdash

- Compliance ~ B
- Friction Inertia/Mass Compensation

. Observer System Inertia: 0.0 % Rated/(Rev/s"2)

- Position Loop . )
Velocity Loop System Acceleration 0.0 Rev/s™2 @100 % Rated

- Acceleration Loop

- Torque/Current Loop Active Load Compensation
- Planner

- Homing Torque Offset: 00 % Rated
... Actions

- Drive Parameters
- Parameter List

.. Status

- Faults & Alarms
.. Tag

Fodis State:

oK | [ Canced | [ Moy | [ Heb
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8. Se procede a cargar programa en el controlador.

@ Who Active

Autobrowse Refresh

BQ Workstation, GGIECAUTWREKD25 o~ Go Online
@5 Linx Gateways, Ethernet
[f-&s AB_ETHIP-1, Ethernet Upload...
@5 AB_ETHIP-2, Ethernet
[#-#s AB_ETHIP-3, Ethernet
[
[
[E

Download

{25 AB_ETHIP-4, Ethernet Update Fimware...
{-E9 AB_VBP-1, 1789-A17/A Virtual Chassis
%% Red_LPA_T2, Ethernet

=1 192.168.31.106, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 217021900 Help
=3 Backplane, 1756-210/C

38 [ 00, 1756-L73 LOGIX5573, PRACTICA_S_MASTER
..... [| 01,1756-OF8H,1756-OF8H/A HART Analog Out
..... i 02 1756-IF8H, 1756-IF8H/A HART Analog In

..... # 03,1756-OWIL6L/A, 1756-OW16L/A RELAY n.o.
..... I 04,1756-OB16IEF/A, 1756-OBLGIEF/A Set Project Path
..... i 05,1756-LSCBXIBAL/A, 1756-LSCBIBAY/A -
----- f| 06, 1756-EN2TR, 1756-EN2TR/C 217021900 et
& ] 07, 1756-CN2R, 1756-CHN2R/C

e f| 08, 1756-DNB, 1756-DNB/E

. 192.1A8.31.107 PanelView Plus CF A 1000

Path: Red_LPA_T24132.168.31.106"\Backplane'.0
Path in Project: <none>

Close

m

I IIIII[ ﬂ
e
i

Pruebas de inicializacion de un servomotor

1. Iralas propiedades del eje del motor, seleccionar “Hookup Tests” donde encontraremos
cuatro tipos de pruebas: Motor and “Feedback”, “Motor Feedback”, “Connutation” y
“Marker”.
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2 Auis Properties - Axisl = [ ]

Categories:

.- General Test Motor and Feedback Device Wiring

E1-- Motor

‘- Model |
oo Analyzer

Metor Feedback

Scaling . . .
) DANGER: Starting test with controller in
Start Stoy .
g Hookup Tests d =0 f h Program or Run Mode initiztes axis motion.
- Polarity B

-+ Autatune TestState:  Passed
= Load

- Backlash r’est complete.,

Motor and Feedback | Mator Feedback I Commutation | Markerl |

Test Distance: 1.0 + Position Units

. Compliance
-~ Friction
...Obsarver
- Position Loop Current Test Results
Velocity Loop
Accelergtion Loop
- Torque/Curent Loop
- Planner

- Homing
- Actior Motion Polarity: Normal Normal

Motor Polarity: MNormal Mormal

lons
- Drive Parameters

- Parameter List Accept Test Results +

- Status

Motor and Feedback

1. En la pestafia “Motor and Feedback” dar clic en “Start”, se observara como el eje del
motor dard una vuelta exacta.

Logix Designer - Motor and Feedback Test (===

Test State: Executing oK

Féﬂtm motion direction during test. Stop

ait for test to complete.
Help

Logix Designer - Motor and Feedback Test

B
Test State: Passed

l'est complete. Stop
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2. Al finalizar la prueba se pregunta si la direccién del servomotor se encuentra hacia
adelante, en caso de escoger “No”, se cambiara de direccién de forma automatica, es
decir se cambiara a la direccién contraria.

Logix Designer @

! . Didthe axis move in the forward direction?

3. Resultados de la prueba de “Motor and Feedback”.

£ Axis Properties - Avisl = ==
Categories:
- General Test Motor and Feedback Device Wiring
£ Mot
‘o Model Motor and Feedback | Motor Feedback | Commutation | Marker |
L Analyzer .
. Motor Feedback TestDistance: 1.0 + Position Units
. Sealing y
St DANGER: Starting test with controller in
FoolupTests Sl = 1. Program or Run Made initiates axis motion,
- Polarity
Autotune TestState:  Passed
= Load
Backlash ‘est complete.
- Compliance
.- Frictior
Observer
- Postion Loop Current Test Results
Velocity Loop
- Acceleration Loop
Torgue/Cument Loop
- Plannes Motor Polarity: Narmal Narmal
- Homing
.- Actions Mation Polarity: Normal Normal
- Drive Parameters
Parameter List Accept Test Results &
- Status
Faults & Alam:
- Tag
Mods State: Stopped

Motor Feedback

1. Cuando un eje es manualmente rotado durante el “Motor Feedback test”, el controlador
verifica los siguientes elementos del mecanismo de retroalimentacion:
o Lasefial de marca es enviada, dispositivo de retroalimentacion.
o Lasefial de marca es receptada, cable de retroalimentacion.
o Laseial de polaridad, cable de retroalimentacion.

2. En la prueba de “Motor Feedback”, dar clic en “Start”, se debe dar manualmente una
vuelta.
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Logix Designer - Motor Feedback Test @

Test State Executing oK

Move mds in forward direction.
ecking for feedback counts.

Logix Designer - Motor Feedback Test @

Test State Passed

est complete. Stop
Help

3. Resultados de la prueba

2 Auis Properties - Axisl = ===

Categories

- General Test Motor and Feedback Device Wiring
- Motor

i Model

o Anialyzer
-~ Mator Feedback
-~ Scaling = DANGER: When manually moving the axis

St Stop I_\ observe standard safety precautions when

- Polarity " interacting with equipment.
- Autotune TestState:  Passed
2 ﬁ If motor brake is present, starting test
- Load releases brake.
i+ Backlash est complete,
i Compliance
i Friction
. Observer

- Postion Loop Current Test Results

- Vielocity Loop

.. Acceleration Loop
Torque/Curmrent Loop

- Planner

- Homing

- Pictions

- Drive Parameters

- Parameter List Accept Test Results *

- Status

- Fauls & Alarms
Tag

Hodis State Stopped

Marker

1. Cuando un eje es manualmente rotado durante el “Marker test”, el controlador verifica
los siguientes elementos del mecanismo de retroalimentacién:
o Lasefial de marca es enviada, dispositivo de retroalimentacion.
o Lasefial de marca es receptada, cable de retroalimentacién.
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2. Enlaprueba de “Marker”, dar clic en “Start”.

Logix Designer - Marker Test @

Test State: Executing oK

Move axds to generate marker pulse.
ecking for marker pulse.

Logix Designer - Marker Test

Test State: Passed

{Test complete.

4. Resultados de la prueba.

£ Auis Properties - Axisl = [2EE]

Categories:

- General Test Motor and Feedback Device Wiring

£} Motor
- Model Motor and Feedback | Motor Feedback | Commutation | Marker |
: Analyzer

- Mator Feedback

Scaling
DANGER: When manually moving the axis
Start Sty 0
a8 Hookup Tests E ~oB I_\ observe standard safety precautions when
Polarity " interacting with equipment.

- Autotune TestState:  Passed 1y Ifmotor brake is present, starting test
=) Load releases brake,
i Backlash [’est complete.

- Compliance
‘- Friction
- Observer
- Position Loop
Velocity Loop
- Acceleration Loop
Torque/Current Loop
- Planner
Homing
- Actions
Drive Parameters
- Parameter List
- Status
- Faults & Alams
- Tag

Fuis State: Stopped

Command Directions

1. Para ir al comando de direcciones, seleccionar el eje de movimiento, dar clic derecho y
escoger “Motion Direct Commands...”
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Controller Organizer >~ X e B GR |

C\SC ntroller Practica_Servo

ntroller Tags |

I:ICtHFItHdI LI
.22 Power-Up Handler ‘l
aST sks
E @MamTa;k (End)
¢ =8 MainProgram
& Para

I_:I Ungroupe Goto Module

(31 Add-On Tnst Monitor Axis Tag
.51 Data Typ
i User-Defir Fault Help
L strings Clear Axis Faults
[ Add-On-T
Cﬂ, Predefined i Cut Cirl+X
- Module-D| Copy Ctrl+C
3 Trend 2 Paste Crl+V
T, Logical Mod Del Del
£ £91/0 Config elete e

=-E31756 Backi[ ™ Wiotion Direct Commands..
&I 01175 Manual Tune...

=] [6]175
g_ﬁga_ Eth Maotion Generator.

[ Cross Reference Ctrl+E

g

Print 3

Properties Alt+Enter

I —

2. Se muestran las funciones del comando de direcciones.

B Motion Direct Commands - Axisl:1 == ==
Commands: Motion Serve On

..... T [[58] o | Aods: s + [

B
=
(=}
il

m

..... % MAFR.
=-[3 Motion Mave

..... B MR &2 _:5 DANGER: Executing motion command with controller in
Program or Run Mode may cause axis motion,

Axis State: Stopped
Axis Fault: Mo Faults

Start Inhibited: Mot Inhibited

s ) o) [
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Conflgurar bloques de movimiento

1. Enla parte superior de la ventana de programacion, escoger las librerias de control de

movimiento.

|
1 H I

M30  MSF MASD MASE MDD MODF  MDS MAFR

4

4 ) }1 Motion State 4 Motion Move A Motion Group A Motion Event 4 Motion Config A Motion Coordinated

2. Escoger los siguientes bloques de movimiento y arrastrarlo a cada peldafio.
Por ejemplo, el Bloque Motion Servo On (MSO) permite encender el campo magnético

del servomotor.

Type
(5x80 family of
controllers)

AXIS_CIP_DRIVE

Mation
Control

MOTIOM_INSTRUCTION

kd
[} S D
b otion Servo On L EMo—
Az ? ] <D
b otion Control 7 L TR
Type Format | Description
(5x70 family of
controllers)
AXIS_CIP_DRIVE tag Mame of the
AXIS_GEMERIC axlﬁf to
perform
AXIS_GEMERIC_DRIVE operation on
AXIS _SERVO
AXIS_SERVO_DRIVE
tag Structure
used to access
instruction
status
parameters.

3. En “Axis” se asigna un eje de movimiento del grupo de movimiento del proyecto.

W0 z
M rve On e
ist ] Sl
15_GENERIC, AXIS_GE... ~
ata Type. -
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4. Se crea una varlable tipo “Motion Instruction” para vincular al bloque.

4

New Tag @
S - E—
Help
Usage <controller>
e
Alias For:
Data Type:  MOTION_INSTRUCTION E
Parameter
Connection
Scope ﬂ{l Practica_Servo
Egemal
o [Read/wite
Style
[ Constant
Seguencing g
Open Corfigurati
Cpen Parameter Conne: ctions
5. Agregar los siguientes bloques en la programacion.
Bloque Motion Servo Off (MSF)
MSF
— Motion Servo OFf —EMN
Bz ? L] =DM
b ction Control ? —ER-
Operand Type Type Format Description
(5x80 family of (570 family of
controllers) controllers)
Axis AXIS_CIP_DRIVE AXIS_CIP_DRIVE Tag Mame of the
AXIS_GEMERIC axis to
AXIS_GEMERIC_DRIVE perform
AXIS_SERVO operation
AXIS_SERVO_DRIVE on
Mation MOTIOMN_INSTRUCTIOMN MOTIOM_IMSTRUCTION Tag Structure
Control used to
access
instruction
status
parameters.
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Bloque Motion Axis Move (MAM)

La instruccion MAM mueve el eje a una posicidn absoluta o realiza un incremento especifico,
entre otros.

AT Ab=olute move Lo 2257, The direction depends on the
—{ Mation &Axis Move —CEND— starting position of the axis.
Axis asdMaster [.]
Mation Control majl (DN e
Move Type 1
—(ERD>—
Position mstinc
100105€¢ |IPY—

Speed mstspeed

100€ [=PChes
Speed Units  Units per sec
Accel Rate mstaccdec

100«
Accel Units  Units per sec2
Decel Rate mstaccdec

100«
Decel Units  Units per sec2
Profile Trapezoidal
Accel Jerk mstjerk

500«
Decel Jerk mstjerk

00«
Jerk Units  Units per sec3
Merge Disabled
Merge Speed Programmed
Lock Position 0
Lock Direction MNone
Event Distance 0
Calculated Data 1]

o
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Bloque Motion Axis Jog (MAIJ)
Usar la instruccion MAJ para mover el eje a una velocidad constante sin importar la posicion.

.

— Motion Axis Jog —CEN >—
Axis asdSlave [
Moetion Cortrol maj3 DN
Direction 0
HCERD—
Speed mstspeed
100  HIPY>—
Speed Unts  Units per sec
Accel Rate mstaccdec
100«
Accel Units Units per sec2
Decel Rate mstaccdec
100 «
Decel Units  Units per sec2
Profile Trapezoidal
Accel Jerk mstjerk
500«
Decel Jerk mstjerk
500 «
Jerk Units  Units per sec3
Merge Disabled
Merge Speed Currert
Lock Posttion 0
Lock Direction None

Configurar trends en Studio 5000

1. Para crear un trend dirigirse a “Trends” en Controller Organizer, click derecho y “New Trend”. A
continuacién, asigne un nombre a su tendencia y elija el periodo de muestra. El periodo de muestra
es la frecuencia con la que se actualizard sus datos en su grafico. Luego, dar clic en Next.
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En Ia ventana Pens de las propiedades del Trend, agregar las etiquetas necesarias correspondientes
al eje de movimiento, en este caso es ActualVelocity.

[ A | sop [ Erom. | Leas [oggng Stopped  [Penodic 10ms Copture: |0 | of0 T
B RST
L o —

B AdiConngmbgetutt | General Display Pens  X.ids Y-Ads Template Samping Start Tigger Stop Trigger

Scope:

‘ [B Control_Mation \,l

Select tag:

| |
T | Show |M Tags »‘

[name = [ Data Type ~
H Axis_1 ActiveCurrenfTrim REAL
] Axis_1, Actuslacceeration REAL
i] Axis 1 ActusPosition REAL
] REAL Add/Cortigue Tage Delete Fenis)
A Axis_f Acaomrtnnwu icationFLAGm  BOOL
B8 Axis_1 AdapterCommunicationFLFaut  BOOL Riple Pen Edits
J A tASpietomsciabmiien D00 fisile | Width | Type | Stle | Maker | Mn | Wax | Eng Unis
il Axis_1 AgapterCommunicationULFaut  BOOL \ | | | | | |
] Axis_1 AdaptiveTuneGainStabiizationS... BOOL
] Axis_1 AdaptiveTuningGainScalingFactor REAL
B xis_1 AlarmStatus BOOL Clear Selections Apply to Selected Pen(s)
H Axis_1 AmbienfTemperatureRiseAlarm  BOOL
B Axis_1 Ambien{TemperatureRiseFault BooL
B ois_t.Anclaginputt REAL L
B Axs_tAnsloghpui2 REAL ok Camcd oply Hee | jasacq
R e 4 Astanfudrest orai = T e ey ey e
. . ~_ . O .
3. Para configurar la escala, hacer clic en la pestafia "X-Axis" y cambiaré el intervalo de tiempo a 2

minutos.

Mame | Eenerall Dizplay | Pens Y -Aixie | Template | Samplingl Start Trigger - Stop Trigger

Chart time range
Start date
| 67122017 +| Start Date and Start Time
are not available when
Start time scroling is allowed To
> 41.09 =1 clear Allow Scrolling, use
| 241:09PM =1 the Display tab
Time span
=i
I2 ;IIMmute[s] Ll

4. Enla pestana “Y - Axis”, se encontrara con tres opciones. En el modo Automatico, la escala se ajusta
para adaptarse a los datos reales. En el modo Preestablecido, pondremos un valor minimo y maximo
en la pestana "Pens" para cada dato. Por ultimo, la otra opcidn es un valor personalizado. Debido a
gue se visualizara mas de un valor con diferentes escalas, elegiremos "Preset".

MName | Generall Display| Pens | X-mdsTemplatel Samplhgl Start Trigger I Stop Tliggetl

Minimum / masimum value options

" Automatic (best fit based on actual data
* Presst [use min/max setting from Pens tab)

" Customn
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5. Luego de eleglr 'Preset", dirigirse a la pestafia "Pens" y agregar un valor minimo y maximo para
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ActualVelocity. Ademads, se puede ajustar el color del boligrafo y el ancho para que su boligrafo sea
mas visible. Por ultimo, dar clic en OK.

6. Por ultimo, hacer clic en el botén "Run" en su grafico de tendencias.

prsJActuaNebcﬂy 50
50

6. Actividades por desarrollar
Ejercicio
Obtener la grafica de velocidad que se muestra a continuacién y cumplir con:
e Utilizar los bloques MAJ y MAM en la programacion.
e La velocidad puede variar, pero debe cumplir que la velocidad del bloque MAJ debe
ser superior al del bloque MAM.
e Utilizar la herramienta “Trend” de Studio 5000 para visualizar la grafica de velocidad.

AV

>
t

Nota: Adjuntar las capturas de la programacion y de la configuracion con sus respectivos

comentarios.
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