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ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DEL LITORAL
FACULTAD DE INGENIERIA EN ELECTRICIDAD Y COMPUTACION
CONTROL DIGITAL DE ACCIONAMIENTOS ELECTRICOS

Nombre:

PRACTICA 01

Puesta en marcha de un sistema de servo-accionamiento con la unidad de control CU 310 —

2PN y software Starter

Objetivos de Aprendizaje

1. Configurar los parametros basicos de comunicacién y puesta en marcha de un sistema de
servo-accionamiento
2. Analizar los pardmetros eléctricos y mecanicos en tiempo real de la puesta en marcha del

sistema.

Introduccion
Sistema de accionamiento S120

SINAMICS es la familia de accionamientos de Siemens para la construccion industrial de
méaquinas y plantas; ademas de que ofrece soluciones para todo tipo de tareas y accionamientos,
de ellos, los Sinamics S120 son convertidores de alto alcance que nos permite realizar
servocontrol en el cual le podemos realizar aplicaciones con herramentales, de rectificado,
cargado, desbaste, etc. EI S120 de corriente alterna es un sistema de accionamiento modular que
ofrece soluciones para tareas de accionamiento complejas en una alta gama de aplicaciones
industriales, sean sistemas de maquinaria con accionamiento descentralizado (prensas, maquinas
de escribir, de envasar y de embalar; accionamientos individuales con requisitos exigentes en
cuanto a precision, estabilidad, uniformidad de giro en comparacién con los accionamientos
estandar (construcciones de maquinarias, de instalaciones industriales; accionamientos
individuales para tareas del transporte (transportadores, elevadores); también para accionamientos
sin realimentacion de energia. Sinamics S120 se compone de un alto surtido de motores, ya sean

motores sincronos o asincronos, lineales o giratorios.
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llustracion 1 Mddulos del sistema de accionamiento S120.

Para Sinamics S120 se ofrecen varios componentes como se observa en la llustracion 1. Se tiene
componentes de potencia; componentes lado red como bobinas y filtros de red; modulos de
potencia; Control Units; médulos adicionales para funciones requeridas; y motores en versiones
estandar y especiales. Por esto, muchos S120 se consideran modulares, porque se componen de
una alta gama de dispositivos que permiten ampliar o disminuir nuestra red de accionamiento

dependiendo de la necesidad que se tiene en planta.

Servomotor 1FK7022-5AK21-1DG3.

El motor 1FK7022-5AK21-1DG3 es un servomotor de la gama 1FK7 de Siemens con
aplicaciones para instalaciones industriales y empresariales, se generalmente en: maquinas
herramienta, en robots y sistemas de manipulacién, en maquinas de envasado y embalaje, de
transformacion de plasticos y textiles, y en maquinas de transformacion de madera, vidrio
ceramica y piedra.

Es un motor sincrono excitado por imanes permanentes, con enconder incremental, el cual, para
esta practica, se configurard con la herramienta Starter de Siemens y se realizardn pruebas del
motor para controlar su funcionamiento, el freno, el par de funcionamiento, control de lazo de

velocidad, ruido de feedback, y conectores del motor.
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Unidad de Control CU 310 - 2PN

La unidad de control CU 310 -2 es un modulo de regulacion para el control especifico de
accionamientos de un solo eje (servorregulacion, regulacion vectorial o regulacion
vectorial/control por U/f), para su funcionamiento puede enchufarse con los Power Module
AC/AC de los disefios Blocksize o con el disefio Chassis mediante la conexion DRIVE-

CLiQX100; ademas pueden conectarse modulos terminales, modulos de sensor y HUB modulos.

A diferencia de esta, existen también las unidades de control con accionamientos multiples como
laCU 320 -2.

llustracion 2 Unidad de Control CU 310 - 2

Médulo de poder PM-340

Los médulos de poder (Power Module) de formato Blocksize soportan una potencia de 0,12 kW
a 90 kW y estén disponibles opcionalmente en ejecuciones con o sin filtro de red. Los PM tienen

las siguientes caracteristicas:

e Rectificador de diodos del lado de red

e Condensadores electroliticos del circuito intermedio con circuitos de precarga
e Ondulador de salida

e Chopper de freno para resistencia de freno

e Alimentacién de 24 V DC/1A

o Etapa de mando, capacitaciones de valores reales

o Ventiladores para refrigerar los semiconductores de potencia
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llustracion 3 Vista general de un médulo de poder PM340, tamarfio FSA.

Fundamento de los sistemas de accionamientos
= Pardmetros

Se categorizan entre parametros ajustables los cuales influyen directamente en el
comportamiento de una funcidn; y parametros observables, que sirven para indicar

magnitudes internas.

Parametros
lectura (r... ) escriturallectura (p ...)
Salida BICO Parametros de lectura Entrada BICO Parametros de lecturalescritura
"normales” "normales”

llustracion 4 Tipos de pardmetros.

Todos los pardmetros de accionamiento pueden leerse a través de PROFIBUS usando los

mecanismos definidos en el perfil PROFIdrive y modificarse parametros p.
= Clasificacion de los parametros

Los parametros de los objetos de accionamientos se clasifican en pardmetros independientes
de los juegos de datos los cuales solo estan presentes una vez por cada objeto de
accionamiento, y lo opuesto a ellos son los parametros dependientes de los juegos de datos

gue pueden existir varias veces por cada objeto de accionamiento.
= Reseteo de pardmetros

Los pardmetros pueden resetearse a los ajustes de fabrica de varios modos:

4
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1. Resetear parametros para el objeto de accionamiento actual por medio de p0970 = . El
parametro se resetea automaticamente a 0.

2. Resetear pardmetros para todos los pardmetros del objeto de accionamiento "Control
Unit" (CU_%*) por medio de p0009 = 30 (Reset parametros) y p0976 = 1. El parametro

p0976 se resetea automaticamente a 0.
= Nivel de acceso

El nivel de acceso requerido de los pardmetros puede modificarse en p0003.

Tabla 1 Niveles de acceso.

Nivel de acceso Comentario
) . Parametros de la lista definida por el usuario
0: Personalizado
(p0013)
Parametros para las posibilidades de manejo mas
1: Estandar simples (p. ej., p1120 = Tiempo de aceleracion

Generador de rampa)
Parametros para el manejo de funciones bésicas del
equipo.

Para estos parametros se necesitan conocimientos
especializados (p. €j., sobre parametrizacion BICO)
Para estos parametros también se necesitan
conocimientos especializados. A partir de la version
de firmware V5.1, los parametros de este nivel de
acceso ya no necesitan contrasefia.

2: Avanzado

3: Experto

4: Servicio técnico

= Objetos de accionamientos/Drive Objects

Un objeto de accionamiento (DO) es una funcionalidad de software cerrada en si misma que
posee sus propios parametros, fallos y alarmas. Los DO pueden estar presentes de forma

predeterminada, crearse una sola vez o varias veces.
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llustracion 5 Objetos de accionamiento.

= Parametros importantes de Sinamics S120

Tabla 2 Vista general de pardmetros importantes S120.

p0101]0...n] Objetos de accionamiento NUmeros
r0102[0...1] Objetos de accionamiento Cantidad
p0107]0...n] Tipo objetos accionamiento
00108[0...11] Objetos de e_lccionamie_nto M_édulo de funciodn (solo
para el objeto de accionamiento "Control Unit")
(0108 Objetos de accionamiento Maédulo de funcién

(todos los demaés objetos de accionamiento)

Esquema de Control de Sistema de Accionamiento

Un sistema de control de movimiento estd formado principalmente de un actuador, una
retroalimentacion, y un controlador. El actuador corresponde al motor eléctrico y a su
accionamiento. La retroalimentacion se obtiene por medio de un sensor de posicion llamado
encoder. Por Gltimo, el controlador es el encargado de indicar la cantidad de energia que se envia
al actuador para que su posicién y velocidad sean iguales a las indicadas por el usuario. En este
caso, el controlador también incluye la interfaz de usuario y el manejo de los sensores y actuadores

adicionales. En la llustracion 6 se observa un esquema general del sistema.
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llustracion 6 Esquema general de control de movimiento

Procedimiento

Configuracion del proyecto

1. Abrir Starter y en la opcion de menu de Nuevo Proyecto con asistente, se presentara la ventada

de asistente de proyectos.

STARTER: Asistente de proyectos

1, 2 3 4.
Introduccidn  Crear proyecto  Ajstar interfaz Insertar Resumen
nueve de PG/PC unidades de
]

Agrupar unidade:
unidades

Buscar
accto. onlire.

i proyecto

4

Cancelar

llustracion 7 Venta de asistente de proyectos

2. Dar clic en el boton de buscar accionamientos online, ingrese un nombre de proyecto
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STARTER: Asistente de proyectos X
1 2 3 4
Introduccidn | Crear proyecto  Ajustar interfaz Insertar Fesumen
NUEYo de PG/PC unidades de
accionamiento

Introduzea los datos del propecto:

Nombie proy.: LM_PRAD

Autor: IW
Pasicidn: [C:\Program Fies (+8E\iem: J

Comentario: Puesta en marchal

< Atrds Adelante » Cancelar

llustracion 8 Venta de proyecto nuevo

3. Ahora, se ajustar la interfaz PG/PC asi también el punto de acceso. El punto de acceso sera
S7ONLINEy la interfaz corresponde a la tarjeta de red del equipo programador (computadora

o laptop)
STARTER: Asistente de proyectos x
1. 2. 3 4.
Introduccidn  Criear proyecto | Ajustar interfaz Insertar Resumen
nuevo de PG/PC unidades de
accionamiento

Defina la conexién online 4 la unidad de

A b accionamiento:
Punto de acceso: STONLINE Punto de acceso...
Interfaz ajustada: Intel(R] Ethernet Connection [7) 121¢ PG/PC...
Nota: En G120 con un CU2xx-2, seleccionar el punto de acceso

DEVICE y configurar S7TUSB como interfaz.

< Alrds Adelante »

Cancelar

llustracién 9 Ajuste de interfaz PG/PC

4. Se inicia la busqueda de dispositivos accesibles, debera insertar la unidad de accionamiento

encontrada por el asistente, para lo cual debe dar clic en el boton actualizar vista y seleccionar

la unidad de control identificada.
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STARTER: Asistente de proyectos X
1 2 3 4.
Introduccidn  Crear proyecto  Ajustar interfaz Insertar Resumen
nuevo de PG/PC unidades de
accionamiento
Vista previa
= 8P LM_PRADT
5 120_CU310_2_PN

Actualizar
wista

< Atras Adelante > Cancelar

llustracion 10 Dispositivo de accionamiento CU 310 2PN

5. Este ultimo paso del asistente de proyecto muestra un resumen de los ajustes realizados, clic
en el botdn finalizar.

STARTER: Asistente de proyectos X
1. 2 3 4.
Intioduccidn  Crear provecto  Ajustar interfaz Insertar Resumen
nuevo de PG/PC unidades de
accionamiento

Se han seleccionado los siguientes ajustes:

- Mombre de proyecto: LM_PRADT
Posicién: C:\Program Files (xBE\Siemens\STEP7\S 7Proj

- Interfaz: Intel(R) Ethemet Connection [7] 1219-LM.TCPIP.1

- Uridades de accionamiento:
5120_CU310_2_PN (5120 CU310-2 PN. dir.: 169.254.1°

< >

Terminar Cancelar

llustracion 11 Resumen de la configuracion de proyecto

6. A continuacion, en la ventana de proyectos se muestra la unidad de accionamiento encontrada

&-89 LM_PRAO1
.. Insertar unidad de accionamiento individual
=-fls $120_CU310_2_PN
.. %) Configurar unidad de accionamiento
- » Vista general
@ Comunicacién
}- » Topologia
-/ Control_Unit
-] Componentes de entrada/salida
{_] Encéder
i Insertar accionamiento
@#-__] Documentacién
-] LIBRERIAS SINAMICS
-] VISUALIZAR

(-

&3]

llustracion 12 Unidad de accionamiento CU 310 2PN en e ventana de proyecto
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7. Ahora se debe configurar la unidad de accionamiento, para lo cual dirigirse a la opcion de
menu Proyecto - Conectar con dispositivos de destino seleccionados para establecer una

conexion online.

7 Seleccidn de dispasitive de destino vl |
Dispasitver que pazan a cnline con |a opeidn Conacla da desting
L
{ Disposivo de desing [=un'.o de acceso
§120_CU310_2_PH @ STONLNE [ DEVICE
L
[}
i
! Seleccinartodo |  Desmarcartod | Tod STONUNE | Todos diposiivos |
4 Drepuracicn de Beilas L
|  Dispasitvas no sdmitdor par STARTER:
Acepts | Cancalac Apda

llustracion 13 Seleccidn de dispositivos online

8. En el siguiente paso, puede que les aparezca la venta de comparacion de proyectos

online/offline. para lo cual dar clic en cargar en dispositivo de destino.

Comparacion ceine/atfine ®

L configuenciin de 5120 CUG10_2_PN (SMAMICS 5120 CUSI0E PN V4 7 orine e distirta el proyecto
amacerad: ofine
e | I
o cacenicle SERVD_D2{ _CU3108 ) [T ————

|ewructarn

Sno e erenoas, Pt OTOMLE
Companssr oot Cargaron daposivs dotns

Cagarena PG

s1z0.cumno 2 e |

[ ] ]|

llustracion 14 Comparacion de dispositivos offline y online

9. En la ventana de proyectos, despliegue el menu interior de la unidad de accionamiento y dar

clic en configuracién automatica.

10
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=l g Proyecto ejemplo
B M 51 20_CLU320_2_0P
i ‘_] Configuracidn automética

» Vista general

» Comunicacion

» Topologia
=M Control_Unit
| alimentaciones

[+ [ -

+-__ Encéder
- __] Accionamientos
+ ] Documentacién

| Insertar unidad de accionamsento individual

—J Componentes de entradaysalida

llustracion 15 Configuracion automdtica del sistema

10. Inicie la configuracion automatica haciendo clic en el botén configurar. Mediante el bus

DRIVE-CLIQ se examinan los objetos conectados y se encuentra el accionamiento.

Seleccione el accionamiento y de clic en crear.

Puesta en marcha automatica

Durante la puesta en marcha automética se han encontrado componentes que no pueden

asignarse univocamente a un tipo de objeto de accionamiento,

Seleccione el tipo de objeto de accionamiento que debe crearse para los componentes.

Preasignacidn para todos los comp.: Sevo

=l

Componente Tipo de objeto de accionamiento

Identificacion

Accionamiento 1 | Servo

j Deteccién por LED

Crear

Ayuda

llustracion 16 Busqueda de objetos de accionamiento

11. Finalmente, en la ventana de proyecto aparece el accionamiento configurado (SERVO_02),
y el proyecto se mantiene en modo online.
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=&

LM_PRAD1

- Insertar unidad de accionamiento individual

=-ffls S120T1

E..
m..

--®7 Configuracién automatica
- ) Vista general
=-» Comunicacion
i Interfaz PeM
e Configuracion de telegramas
- » Topologia
w-4=M Control_Unit
-] Componentes de entrada/salida
-] Encoder
@-=f= f SERVO_02
-] Documentacién
] LIBRERIAS SINAMICS
] VISUALIZAR

llustracion 17 Objeto de accionamiento SERVO_02 en la venrana de proyecto
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12. Para poner en marcha el accionamiento, se deben definir las sefiales de “Aviso de Servicio de

alimentacion”, para lo cual se define el valor de “1” de forma permanente.

13. Dirigirse al navegador de proyecto, hacer clic en el simbolo “+” en el objeto de accionamiento

“SERVO 02” y abrir la lista de experto, ubicarse a la derecha hasta el parametro p864

“Alimentacion de servicio”

=l a Proyecta ejemplo a JPEN

exadecimarl :lgl I

% Insertar unidad de accionamiento indi ™| Lista de experto I
=-iflla S120_CU320_2_DP
* ) Configuracién automética @Parim... JueqTexto del parimetro |Valor online SERVO_02 |Unidad M
-~ » Wista general N&|Todos  =|[Tcxf Todos | Todos = || Todos =] T
i = i6 330 p852(0] C Bl Habiltar servicioBloguear servicio Ll
- Comunicacion
> Topologia 331 |pas54[0] ‘C Bl Manda por PLC/Sin mando por PLC Ll
i @ Control Unit 332 pass[o] C Bl Abrir imprescindiblemente freno de to L
S ] X
1 @] Almentaciones ‘333 | pB56[0] Bl: Habiltar regulador de velocidad Lil
| ®-_] Componentes de entradajsalida 334 |p857 Etapa de potencia Tiempo de vigilancia 6000.0 ms Li
i _ Encéder 335 |p858[0] C Bl Cerrar impresci freno de mantenimiento SERVO_02: 19719.13 Li
1 Accionamientos 336 |p860 Bt Contcred Sefial respuesta |__SERVO_D2: r63.1 Ll
-l SERVO_02 337 |past Cortactor de red Tiempo de vigilancia 100 ms Li
* ) Insertar esquema DCC 338 |pas2 Etapa de potencia Retardo de conexién 1] ms Li
> Configuracion 338 | @res3 FOIBO’ de accionamiertos Palabra de estadoimando ]EH
> Lista de experto 340 |pasd Bl on Servicio Lil
i i 341 |paBa Ftapa de potencia Interruptor DC Tiempo de inhibicion 65000 a3 ms Lij
B Drive Navigator P apa de pots ple I
- » Légica de mando 342 | paas[o] P Bl Activaridesactivar componente etapa de potencia Ll
[#-3 Controlfrequlacién Lo 343 | @ r896 BO: Eje Palabra de estado oH
» Funciones 344 pas7 Bl: Eje estacionado i U
% Avisns v vinlancia 345 | (7898 CO/BO: Palabra de mandoe iador 147EH

llustracion 18 Lista de pardmetros experto

14. Hacer clic en el boton 0 del parametro p0864, se abre el siguiente cuadro de dialogo

MACI IX
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SERV0D_02, p864 BI: Alimentacidn Servicio

Seleccione la fuente de sefial Buscar pardmetro;

|sERvO_D2 =1 -]

IM.' P. Texto del parametro -
rd4&: B0 + | COMO: Habilit faltartes: ; Falta habilitacion DES1 (1=51 / 0=Mo)

|r5|1 BitD + | COBO: Actia juego de datos CDS: - CDE activo Bit 0 (1=Con f 0=Des)

|r51: B0 + | COMBO: Juego de datos de accto, DDS activo: : DDS activo Bit 0 (1=Con f 0=Des)

|r58: Bit1 + | COMBO: Palabra de estado Regulacidn: : Desmagnetizacion terminada (1=Si / O=Na)

|r3tl?; Bit0 B Purto de mando activo: | Punto de mando activo (1=51 7 0=No)

|ra30: B0 + | COBO: Conmutacion motor Palabra de estada: : Seleccion motor Bt 0 (1=High / O0=Low) | .
|r3‘32: Bit0 + | COMO: Conmutacion motor Respuesta de contactor Palabra estado: | Respuesta contactor 0 (1=Cerrado § 0=£
|r335: Bit0 + | COBC: Conmutacidn de juego de datos Palabra de estado: | Conmutacion de motor activa (1=5/ D=Na)

|rB:£: Bit0 + | COMBC: Jusgo de datos COS seleccionado: © Selec, CDS Bt 0 (1=Con [ 0=Des)

|r837: Bit0 + | COBO: Juego de datos de accto, DDS seleccionado: © Selec. DDS Bit 0 (1=Con / 0=Des)

|r383: Bit0 + | COB0: Acoplamiento de accionamientas Palabra de estado/inando: © Regulscidn Servicio (1=51 f 0=ho)

|r3ﬁ: B0 BO: Ele estacionado Palabra ce estado: © Eje estacionado activo (1=51/ 0=ha)

IrBBE: Bit0 + | COMBO: Palabra de mando Secuenciador: | CONDES1 (1=Si / O=No)

|r899; BitD + | COMBC; Palabra de estado Secuenciador: ; Listo conexion (1=5i1/ 0=Mo)

|r1214: BtO + | COBO: Rearrancue automatico Estado: : Inicializacion (1=50 f 0=pa)

|r12‘.35|'_ Bitd + | COMBO: Cortocircuito inducidofrenado corriente cont. Palabra estado: © Cortocircutto de inducido externo (1=4
|r1408: Bitg + | COMBC: Palabra de mando regulador de velocidad: | Desplazamiento a tope fijo activo (1=5i/ 0=Nag)

|r140?: Bit0 + | COMBO: Palabra de estado regulador de velocidad: | Cortrol por LT activo (1=Si 7 0=Na)

|r1408: BitD + | COMB: Palabra de estacdo Regulador de intensidad: : Regul. intensidad (1=Activo f 0=no activo)

|r2|'.IQU: Bitd + | BO: IF1 PROFIdrive PZDY Recepcidn bit a bit: : Bit 0 (1=Con f 0=Des)

l¥anaq- mitn + L Arv IF1 PROFIArive DTN Rarsneiée kit & ki R0 =Can (DeNee) ll

| Aceptar I Cancelar I

llustracion 19 Lista de paradmetros de servicio

15. Seleccionar el valor de “1” y a continuacion, en ACEPTAR.
16. También se debe bajar la tension de alimentacion de conexion del equipo, por lo que abra la
lista de experto, dirigirse al pardmetro p210 “tension de conexion de equipos”, sobrescriba el

valor en la columna con “230”

@ Parém... |JueqTexto del parametro Valor online SERVO_02 |Unidad ||
& |Todos  >][Tex]Todos > Todos ¥,
106 | @ r207[0} Etapa de potencia asignada, Valor asignas 260 Aef
107 [r208 Etapa de potencia Tension nominal de red 240 Vef
108 | @ r209{0} Etapa de potencia Intensidad maxima, Catélogo 460 Aef
109p210 Tension de ion de equipos 230 v |
110|@p212 Etapa de potencia C b OH |
111 |r238 Etapa de potencia Resistencia interna 0.13500 chmics
112 |p251[0] Etapa de potencia Ventilador Contador de horas de 0 h |
113 | @ p255[0] Etapa de potencia Contactor Tiempe de vigilancia, Contactor de precarga Tiempo de cierre [} ms |
14 ’ﬁ Tension en circuito i io Umbral de: on Reduccion 0 v |
15 Lg_pzmm Defecto a tierra Umbrales, Umbral para precarga en curso 6.0 % |
116 |r289 CO: Etapa de potencia de salida maxima 460 Aet
17 |p280 Etapa de potencia Reaccion en sobrecarga [0] Reducr la intensidad ... |
118r283 CO: Etapa de potencia Umbral de alarma modelo de temperatura 0 C
119 |p294 Correccion de valor real Alarma si sobrecarga 2t 95.0 %
120 |p285 Temp. ventilador 0 s
121 (r296 Tension en circuito intermedio Umbral de subtension 150 v
122(r297 Tension en circuito io Umbral de sobretension 410 v
123 |p300[0] Tipo motor Selec. [237] 1FKT7 Motor sincrono |
124 [n302im Cadinn dal mtor Seleccion 23733 1

llustracion 20 Pardmetro 210 - Tension de conexion de equipos

17. Guarde el proyecto y cargue la configuracion a la unidad de accionamiento.

[P | %t oln [ 5|

MACI IX

13

CDAE 2022



% O L Escuela Superior
Politécnica del Litoral

Puesta en marcha de la unidad de accionamiento

18. En el navegador de proyectos dirigirse al objeto de accionamiento SERVO 02, abrir la lista

de experto y modificar el parametro p840 “CON/DES”

= B9 Provecto ajenlo [T S]] [Mosr B 0E s ] I BB
) Insertar unidad de sccionamiento indh” | Listas de expestln I
=l 5120 cuszn_z e
) Corfiguracifn automatica [ P e, | Tt ale ) parametr o WValor ondine SERVO_02 Uy
» Vista gereral S Tedos x| ToxTodas =] Todas =T
- Comunicaccn 320 @ rE35 | |couBa: Conmutaciin de juego de detos Palsbrs de ssteda oH
# % Topolgia IH | @reds OB Jusgn de detos CDS ¥ i)
- Comtrol_Unit 322 | @ rEST COUBO: Jusgo de datos de acclo. DDS seleccionada aH
#-_ Aimentaciones 323 @EMIN |Juego dabos motoriencider seeccionain, Aego e dabos de motor MDS sdecciansde |0 |
1 Componeries de entradajsalda A |pliy Conmubaciin mobores Retardo mando de condactar 0 m|
#- ] Encidsr 325 pE40[d] C B COM/DES (DES1) ]
= Accionamisnkos 326 pE4d0] Bk Mo hey parads naturalParads natural (DES2) Fuerte de st 1 M
-] SERVO_02 327 | pBas(l] € |Bt Mo hary parada naburalParade netural (CES2) Fuerte de efial 2 1
# | Irsertar esquema DOC 326 | pE4a[l] C Bl Sin parsda répidaParada rdpids (DES3) Fuerte de sefial 1 1
> Confaguraciin 328 pE49(0]  C B Sinparech régicaParada rapida (DES3) Fuenie de sefal 2 1
> Lista de experto 30 | pES2]0] C B Haitar servicioBioquesr servicio 1
B Drive Navigator 3 |pEsa[d] C_|Bt Mando por PLEKin mando por FLC 1

lustracion 21 Pardmetros p840 de CON/DES

19. Luego de dar clic en el boton O del pardmetro p840, seleccione el valor de “1”, y a
continuacion de clic en ACEPTAR.

SERVO_02, p840[0] BI: CON / DES (DES1)

Seleccione la fuente de sefial Buscar parametro;
[sERvO_D2 =1 |
e p. Texto del parametro ﬂ
0
rds: % + | COMBIC: Hakilt faftantes: ; Fatta habiitacidn DES1 (1=51 f O=Mo)
rsl: Bit0 + | COB0: Actia juego de datos CDS: - COS activo Bit 0 (1=Con /0=Des)
t51: Bit0 + | COBO: Juego de datos de accto. DDS activo: | DDS activo Bit 0 (1=Con f 0=Des)
rS6: Bit1 + | COMBC: Palabra de estado Regulacidn: | Desmagnetizacion terminada (1= 7 0=ha)
807, B0 BO: Punto de mando activa: ; Punto de mando activo (1=51 7 0=No)
r830: Bit0 + | COBC: Conmutacion motor Palabra de estado: © Seleccion motor B O (1=High / O=Low) -
+832: B0 + | COBC: Conmutacidn motor Respuesta de contactor Palabra estada: : Respuesta contactor 0 (1=Cerrada /0=£
1835: Bitd + | COBO: Conmutacidn de jusgo de datos Palabra de estado: | Conmutacion de motor activa (1=Si / D=No)
r836: B0 + | COMBO: Juego de datos CDS seleccionado; : Selec, COS Bit 0 (1=Con / 0=Des)
37, Bl .;I COB0; Jusgo de datos de accto, DDS seleccionado: : Selec, DOS Bit 0 (1=Con / 0=Des)
863 Bit0 + | COMOC: Acoplamiento de accionamientos Palabra de estadoinando: : Regulacion Servicio (1=51 / D=hla)
896 B0 BCr Eje estacionado Palabra de estado: @ Eje estacionado activa (1=S0 / 0=Na)
rE9E: B + | COBO: Palabra de mando Secuenciador: | COMDEST (1=5i / D=ho)
r899; Bit0 + | COMO: Palabra de estado Secuenciador: ; Listo conexion (1=Si / 0=No)
1214 BitD + | COBC: Rearrangue sutomatico Estado: © Inicializacion (1=50 f O=ho)
r1239: Bit0 + | COBO: Cortocircutto inducidafrenada corriente cort. Palsbra estado; © Cortocircutto de inducido externo (1=4,
1 406: Bits + | COMBO: Palabra de manco regulacor de velocidad: | Desplazamiento a tope fijo activo (1=Si f O=No)
1407 Bitd + | COMBC; Palabra de estado regulador de velocidad: ;| Control por LT activo (1=50 7 0=No)
r1408; B0 + | COMBO: Palabra de estado Regulador de intensidad: @ Regul. intensidad (1=Activo § 0=no activa)
r2090: Bit0 + | BO: IF1 PROFIdrive PZDM Recepcidn bit & bit: - Bit 0 (1=Con f 0=Das) ﬂ
PIN0 - RN + L Ary IF1 BROFIdriva DT Raranclén bl s ki Al 0 edecon @ Dehee)

| Aceptar I Cancelar I

llustracion 22 Lista de pardmetros de servicio

20. En la ventana de proyectos dirigirse al objeto de accionamiento SERVO_02, abrir la lista

desplegable “Puesta en marcha” y dar doble clic en “Panel de mando”.
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[s12071 - SEFVO_02 o leles e

I Tomar el mando I ﬂ ﬂ ﬂ IE:pecili-:a-:inﬁrw de consigna n T .Jf
CDS: I_u n= — 1/min 0% nx 100 % = 200%
I~ Hab pos: [ 0 [ < 1min
O Habiit. disponibles [41] Blogueo conexién - Poner a "0 "CON/DES1” (p0840) - —
|Frecuenma de salida filtiada LI

Diagnéstico Cons Real
WYelocidad rot.: I O,UI 0.0 1/min 0.0Hz

Habilitacién DES1

P Par: 1 g M
:::::::::: gggg e | | .00 Him [0 Tension de saiida filvada -]
Habiitar servicio 0.0 Vef

Habil. generador rampa
Ananque gen. rampa

Habil. consigna Intens. motor: 0.00 Aef

Aprovechamiento de par: 00 %
llustracion 23 Panel de mando para la puesta en marcha

21. Dar clic en el boton “Tomar el mando”, se abre la ventana de control de mando en el cual clic

en Aceptar.

® | Tomar el mando X

Control de sefial de vida
vV Activo

Tiempo de vigilancia: | 1000 ms

i Esta funcion solo se puede utilizar
A teniendo en cuenta las indicaciones de
seguridad comrespondientes. De lo
contrario, pueden producirse dafios
personales y materiales.

Motas de segundad
Aceptar Cancelar ‘ Ayuda |

llustracion 24 Ventana emergente para la toma de mando

22. En el panel de mando, activar la casilla de “Habilitaciones”, los simbolos de E y 0 se activan.
|512071 - SERVO_02 ~| IEE N

Entregar el mando | . . "l IEZ-'p?céfica-:iuin de consigna n
CDS: |_Lf

IV Habilit. pDs: [ 0O

llustracion 25 Habilitacion de puesta en marcha

23. En el campo de entrada n=, introduzca una velocidad para el motor, para este caso coloque
1000.
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312071 - SERVO_D2 _J ﬁlﬁ m

/ Entregar el mando | . il |E specificacion de consigna n
4 cos: [0 n= 1000 1/min
: v Habiit oos: | 0

"o

llustracion 26 Ingreso de velocidad en la casilla "n
24. Dar clic en el icono de marcha E, el motor se empieza acelerar hasta alcanzar la velocidad de

1000 X 1/min.

NOTA: Tener la debida precaucion de estar a una distancia prudente del servomotor y que
el eje del mismo se encuentre libre de cualquier interrupcion externa.

25. Llenar la siguiente tabla de datos:

Velocidad Tasa de Tension de | Frecuencia | Intensidad | Aprovechamiento
de modulacién salida de Salida del motor del par
Operacion
10
100
1000
0
-10
-100
-1000

26. Responda las siguientes preguntas argumentando su respuesta:

¢Qué ocurre con el eje del motor cuando se coloca la velocidad de cero?

¢Qué sentido de giro tiene el motor para velocidades positivas y negativas?

27. Para desconectar el accionamiento, hacer clic en el simbolo 0 de color rojo, el motor se para
de forma natural. Luego dar clic al boton “ceder el mando” para devolver el mando a la unidad
de control.

28. Abrir la opcidén de menud de Proyecto, seleccionar la opcidn de Desconectar de sistema de

destino para pasar el proyecto a offline.
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Conclusiones

(Agregar minimo tres conclusiones)

Recomendaciones

(Agregar minimo una recomendacion respecto al desarrollo de la practica, posibles mejoras)
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