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Tipos de accionamientos

« Accionamiento es el sistema que acciona, o pone en funcionamiento
un mecanismo, 0 una maquina..

 Actualmente los tipos de accionamientos mas empleados son los servomotores
Brushless y los motores de alterna de autoinduccion

Servomotores sincronos de Motores asincronos de Motores de corriente
imanes permanentes, autoinduccion, conocidos continua. Cada vez se
conocidos como como motores de Jaula de emplean menos
Servomotores Brushless ardilla

Cilindro / motor
hidraulico con servo
valvula proporcional
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Formas de control

 Independientemente del tipo de accionamiento utilizado, el control del mismo se

puede realizar por:

— Control de posicion
— Control de velocidad
— Control de par

Variadores de frecuencia
PowerFlex
con control vectorial

Motores asincronos CA
de jaula de ardilla

El tipo de accionamiento
empleado debera estar de
acuerdo con las necesidades de
la aplicacion en términos de
respuesta dinamica

Servomotores Brushless
series MPL

Rockwell
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Control en lazo cerrado de posicion

« Laidea del funcionamiento basico del control de movimiento, (control de ejes, 0 GMC); es tan
“simple” como un controlador “PID”, donde la entrada de referencia es un valor de posicion que
se calcula cada n milésimas de Seg. Recibe el valor real de posicion a través del encoder y a su
salida genera el valor de referencia para el servoaccionamiento.

MOTION PROFILER
4 Generador perfil de Movimiento Controlador PID 2 Allen-Bradley

PR R LR b R :=—#l = ServoDrive
R R R R R Y Kp .,__‘-ii§:UItra3000
a:%

Eh

P gecgggiigigi Salida de referencia £ . &
. Ki —— de velocidad, o par ——— | -I-]%
....................... »] al SeI’VO aCCIOnamlento ‘_:;“.\_n -.‘
1
|‘Tramo Aceleracion ‘ll Tramo Vel. CteLl‘Tramo Deceleracion. ‘I
PEsp=0.5*Acel*t"2 " I" Esp=Vel*t "1 Esp=........ i Feedback d @ .
eedback de
posicion real Allen-Bradley
MPL-Series

« Se requiere en aquellos casos que:

— Se deba posicionar un mavil con gran exactitud
— Cuando se requiera una gran dinamica

— Cuando se deban reemplazar elementos mecanicos
por servo-accionamientos. (Transmisiones, Levas,
Embrague/Freno)
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r_:_lﬂ Los mundos del control de movimiento

Robética
C.N.C

Los sistemas de control de movimiento de
van dirigidos
al sector de proposito general GMC




Control de posicion; Arquitecturas
tradicionales

 El control de movimiento, control de ejes, 0 GMC tradicionalmente se ha percibido como
algo reservado a unos pocos especialistas debido a su complejidad (caja negra)

« Una arquitectura tipica seria como la que se muestra:

Ver escena

Software Software Software Software
Programacion Programacion Configuracion Configuracion
Pantalla Autémata Programacion Servo Drives
Motion -
Controlador PLC
Logica secuencial Control de
Panel de Operador & Movimiento $77  Servo Drive
Feedback Drv/ M.C % 5 [l Eie_Master
Anlg. Command g1 . Feedback Drv/ Mot - ‘éj
3 Dig. I/0 i
1 = | —
j Servo motor
g7 servo Drive Eje_Master
_ Handshake Dig. /0 Feedback Drv/ M.C g3l EeSlave
T Comunicaciones 11 ~ Comunicaciones L Anlg. Command k1 "% Feedback Drv/ Mot -é’.
' " Dig. 1/0 5 -
g i "'lh!h _‘i...‘ r
e Servo motor
Eje_Slave
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Control de posicion; El sistema KINETIX
(Beneficios)

KINETIX™ es el sistema de control de movimiento
auténticamente integrado, totalmente abierto y accesible.
Con el que obtendra:

— Mas rapidez en el desarrollo de un proyecto
Reduccion de costes de instalacion
— Menor tiempo de puesta en marcha
— Mayor producgion y menos paros
— Toda la infefmacion disponible, trazabilidad del proceso

Rockwell
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Control de posicidon; El sistema KINETIX (Arquitectura)

Arquitectura KINETIX™. el sistema de control de movimiento auténticamente integrado

Software
Programacioén
RSLogix 5000

A nivel funcional los servodrives estan conectados al
backplane, como si se tratase de un mddulo de E/S,
toda la informacion de los mismos es accesible de
forma implicita

Panel de Operador ControlLogix NETIX 6000

Comunicacion

2 P o

Eje_A Eje_B Eje_C Eje_D

Servomotores Brushless
series MPL

Rockwell
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Control de posicion; El sistema KINETIX (sercos)

Arquitectura KINETIX™. el sistema de control de movimiento auténticamente integrado

Puesto que fisicamente no es posible la ubicacion de los servodrives en el backplane, estos se conectan mediante

un anillo de fibra 6ptica para tener comunicacion en t|empo real y sin problemas de posibles interferencias
electromagnéticas, de manera

Software
Programacion

que a nivel funcional estan conectados RSLoan 5000

al backplane

) S ) Servodrives KINETIX 6000
Este sistema nos aporta multlples ventajas:

Panel de Operador ControILog|x

Comunicacién |

Anillo fibra 6ptica SERCOS

-Un Unico controlador multidisciplina.
-Elimina las conexiones entre servodrives y control.
-Flexibilidad total, servodrives distribuidos.

Servomotores Brushless

-Mantenimiento rapido y facil series MPL
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Control de posicidon Integrado con accionamientos
externos

Para aquella aplicaciones en la que no es posible emplear servodrives integrados con SERCOS, nos
podemos beneficiar igualmente de la integracion de PLC, méas control de movimiento que nos ofrece el

sistema Logix.

Software
Programacion
RSLogix 5000

Anlg. Command

»

Cilindro / motor hidraulico
con servo valvula proporcional

Feedback LDT ¢ -

Feedback tipo
TEMPOSONICS

Panel de Operador

------

4 - .

Comunicacion r Tv’ i EgrvKADntve

(f Feedback Dnv/MC il 3 BleMaster
~__Anlg. Command _ il - Feedback Drv/ Mot W
. . L _ Dig. /0 ;57 ~¢
*  Modulo 1756-M02AE referencia analogica ¢ > ;j:; g
i i Al = Servo motor
para 2 ejes con encoder incremental, valido Enc. SSI Eje_Master

para diversos tipos de accionamiento Enc. AQE

. Feedback Drv/ M.C

«  Modulo 1756-M02AS igual que el MO2AE pero “Anlg_Command__
para encoder absoluto SSI < Dig. /0 >

¢ Mddulo 1756-HYDO02 referencia analdgica
para 2 ejes con feedback LDT (Temposonic)
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El Controlador Logix; funcionamiento motion

Como ya se ha indicado el procesador de ControlLogix es multidisciplina e integra el control
de ldgica secuencial y el control de movimiento.

El procesador es quien general los comandos de posicion a intervalos programables que se
transfieren a traves del backplane a los modulos de interfase con los servodrives

Los mddulos de interfase con los servodrives generan maltiples puntos (cada 125 uSeg),
tanto el modulo 1756-MOxSE, como el 1756-M02AE / MO2AS, o HYDO02

Los puntos interpolados por los mddulos de interfase son los que se envian a los servodrives
como referencia de posicion en el caso de SERCOS, o como velocidad en el caso de
referencia analogica

Servodrive

hAEM

— Motion Axis Move

Axiz Eie_&A ;:J
Motion Control War_Control
Mowve Type Ahzoluto — 1P —

0« FC— A& Interpolacion fina

Position 14505 e ’ ) que generan los
modulos de

SERCOS

Speed el Rapida interfase
o0& ue genera el :
Speed Units Units per sec procesado /‘ : Servodrive
‘More == |.‘-| Referencia

Analogica
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El Controlador Logix; Funciones de movimentacion

Simil mecanico

. Eje Maestro Rel=Dp/Ds Eje Esclavo
] E p L4 o= .t
E ‘ . m :.G )

. . . ase, 0
Mov. De Jo . Sicronismos s

E Eje Maestro Rel=Dp/Ds Eje Esclavo
D E ‘& '

: e

. :9‘.' ann?®

: 49

Posicionados Pos.-CAMS

Eje Maestro
basado en tiempo
P

Rel=Dp/Ds Eje Esclavo
‘.I .‘-
‘c : f 5 L] ) -
q‘.ﬁ apun ’.
Interpolacion Time-CAMS —

Posicion
» teorica del eje

Funciones de : Funciones de
movimimentacion pie movimimentacion
“tipicas” : “Mecanicas”
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El Controlador Logix, configuracion de ejes

» Los ejes han de estar dentro de un grupo, y han de tener asociado un servodrive, para ello
hay que realizar los pasos:
= 5 Controller Demo_Horizontal V12_DSALE
& Controller Tags
L) Controler Fauk Handler
L] Poweer -Up Harder
= =i Tashs
% L ManTask
¢ [ Urschedided Programs
= 5 Motion Groups
1°) Se crea un grupo de ejes s @ Grupo_Eles
E;EMW---------:
L5iEr _Moguna_Red - .
ormctor Maquna Tt 2°) Se crean los ejes que

Cipras : pertenecen al grupo
_-_j me#......‘
+ 0 Trends

2 [0 Data Types
=) 2 1O Conffigur ation
9 (0] 1756-08160 DIGITAL_OUT
N (2] 175618160 DIGITAL _INP
= N [5) 1756-M0BSE SERCOS

3°) En la configuracion de E/S __* 2 2098-050-005-5E Drive 2 4°) A partir de este momento el

se anaden los servodrives 8 (7] 1756-008 Devicohiet sistema habra creado la
N (9] 1756-MOZAE Anslog_Motion estructura de datos que integra
la totalidad del eje

Rockwell

Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved. Diapol4 > A“iomall'lon



El Controlador Logix; Toda la informacion
Integrada

« Laestructura de datos creada por el sistema contiene toda la informacion del eje, y esta lista
para ser utilizada, no se requiere ninguna instruccion de programa

I Scope: ITest_bnssar[cnntrullnj Shaw: IMIS_SEHVD_DH! EI

Tag Mame Walue - I
+-Amrastre

{eaa}]
Se muestra solamente un extracto de la informacion contenida en la estructura de datos de un eje

\4 4 \ 4
—frrastre AccelStatus _Mmmmﬂn —Arastre. OveroadF ault — &rastre PasDynamic T orqueLinit
L Arrastie DecslS tatus i Mgmsmﬁm— —Anastre. DriveOvertempF ault — &rastie MegDynamicT orqueLimit
— Aurastre. MoveStatus Anaste StathctuslPostion | | —Anastre MotorOvertempF aul — Anastre MotorCapacity
—Aurastre. JogStatus Anrastre AverageVelocty —Aurastre. DriveCoolingF aul [ Arrastre DriveCapacity
—drastre, GeanngStatus M&mm&hﬂ}l —drastre. DriveControloltageF ault —Arnrastre. PowerCapacity
—Arastre. HomingStatus "&Mam —Anastre. FeedbackFault — &urastre BusRegulatarCapacity
—Arastre. Stopping tatus MGM\}MME_IDH —Airastre. CommutationF ault - Anrastre. MotorE lectricalangle
—&rastre AvisHomedS tatus —Arrastre. Drivel vercurrentF sul | Aurastre. T orqueLimitSource
—rastre, PositionCamS tatus Datos de velocidad —Anastre. DriveOvervoltageF sult - Anrastre. DCBusVokage
—rastre, TimeCamStatus y posicion del eje —Airastre. DrivellndervoltageF ault

—Arastre. PowerPhasel ossFault Informacion de las

Estado de las —Airastre. PositionE rror ault capacidades del

funciones de
movimentacion

Informacion de
fallos

Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved.
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El Controlador Logix; Parametros y puesta en
funcionamiento

“2 fxds Properties - Eix_Esclau o =mlESl 1) Seasocia el gje al servodrive
Homing | Hookup | Tune | Dynamics | Gains | Output | Limits | Offset | FaubActions | Tag | correspondiente
Gereral | Motion Planner | Units  Drive/Motor | Mater Feedback | Aux Feedback | Conversion | 2)  Se selecciona el servomotor
Apifier Catalog Number: | 20980500055 ] de la lista
Motor Catalog Number: — |.1002-2H Change Catalog.. | 3) Se selecciona la forma de
Loop Configwation: — [Pastion Serve =] control
Drive Fesolution: [a000 Drive Counts per | Motor Rew = | Calculate... | 4)  Se configura el tipo de eje, y

¥ Diive Enable Input Checking : — |a constante de ConverSién
[ Drive Enable Input Fault Chﬂl‘lgﬂ Latalog Mumbzar |E|

Catalog Nurmber:
[-1002-2-H Ok

Real Time Axis Infomation

Attribte 1 | CRONES
bPL-&430P-h
Altribute 2: | hones M PL-A4520K.-M

MPL-A4520P-M

MPL-A4530F -0 Help

M PL-A4530K-M -
MPL-A4540C-M r

MPL-A4540F b g

MPL-A520K-M

MPL-2540F -4

MPL-&540K-M

bdMl A Crenr b

3

Cancel

w

~Filters
Yoltage Farmily Feedback Type

230.0 w| [MPL& ~| |5RM |

Rockwell
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El Controlador Logix; Parametros y puesta en
funcionamiento

%# fxis Properties - Eix_Esclau |:||E|E| 1)
General ] Mation Plarrer | Urits ] DrivedMatar l Motar Feedback ] Aux Feedback l Corvversion l
Harning ] Hookup Tune l Dynamics] G ains ] I:Iutput] Lirnits ] Offset ] Fault.-'-‘-.cti-::ns] Tag ] 2)
Travvel Limit: 720.0) Graus |
Speed: 18000.0 Graus/s DANGER: This tuning 3
L] "_'., prl:u_:e-:lurga may cause axis )
Torque/Force: |3IJEI.EI % Rated mﬁﬁgg&mﬁ;mtmner
Direction: |F|:|rwaru:| Uni-directional j 4)
D amping Factar: |I:I_E
Tune 5) Se realiza el auto-ajuste del
[ Poszition Ermor Integrator - [ Yelocity Error Integrator [ Friction Compengation SiStema
[ “elocity Feedfonward [ acceleration Feedfonward [ . . .
- OuloutFi 6) Se verifica el funcionamiento
put Filker ) )
mediante comandos directos
7)  Los ejes estan listos para
funcionar con el programa de
Acephar Cancelar Ayuda ap||CaC|On

Rockwell
Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved. Diapol7 > A“iomailon




Los lenguajes de programacion del sistema
KINETIX

« Ellenguaje de programacion optimo para todas las aplicaciones no existe.
 Para cada rutina hay un lenguaje méas apropiado en base a la funcionalidad
requerida.
— Maniobra, logica genérica, interlocks = Ladder
— Calculos, bucles, algoritmos complicados = Texto estructurado
— Procesos secuenciales, paso a paso = Secuential Function Chart
— En tratamiento de sefiales analdgicas, proceso =Function Biocks Diagram

Rockwell
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Los lenguajes de programacion del sistema
KINETIX

Yw'hen DrivelOn_Button or Autocycle_Button is enabled tum on axs_x servo loop [drive enable is set N _| Action_010
clozed] axiz_x ServodctStatus will be set when servo loop iz enablg bounter := 0;
DiiveOn_Button
<Local 2 Datals Az ¥ ServodctionStatuz
] E — — Motion Servo
Buiz
HAuwtocycle_Buthon :
cLocat 2| Data 12> Mation Cantrof
1 F counter = 0 .
Tean Exeoutes first soan anly
—'0&3- Sete Gear_ratiota O
AR
wihen the Drivelff_Buttar is enabled tum axiz_x zervo off, Reset all axiz faulls for axiz_x and sas_y, -
Autocycle_Button  DweDff_Button
<Localt2:| Data 12y <LocakZ:| Data 3 MAFR
— f— 1 E Motion Asds Fault Fleset ] L ({P1 || Action_009
Auis Al Founter := counter + .5;
Motion Control s xh ServosOn ’
IF counter == Z. 5 then
counter = _5;
. . . . mind dif;
If {Axis D.Actual¥elocity = 0 & Axis l.ActualVelocity = 0 & 3State - im em .
HSF{Axis 0, Axis 0 _HMSF); NSF(Axis_1l, Axis_ = =
JER{LadderFile, O }); — =1
end if; PR SR — )
Pt =] ot Fangs Tima Progoriansl
If vimer 1.DN & State = 5 then g :._,,u,.,.m“, :D—l_c Eahinoud Fib - B _q: —
Py CVER :»—l—q Cosilint
Scace = 0; L ok irp HeatTimaPaani 3 L
. . o BPCasass FUHHALIm o Wiw P ] —
counter = D-‘ ] RatisPrg PALE [
'tl"l-d-_i £; o DRy FuLAlse [ ;
e FelLatam [ Servolkctionitatus
o] Handil PR Pl e [ -(: HighTampin.h Y
Pl FROCHegAl i o -]
| & ] Piaglparfay [T o)
E| FragluRriSsg DavlAlamm [
o] Praglatafay DoawlLALyms oy
] FrgMara il FeagOps [0
] Pragsamidaiiag [ o
E] Fraglardiiag Babio [
gl 5
[y O
Hasd 5
L Rockwell
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Control por velocidad / par

e  Control por velocidad:

— Lo que se desea es que el accionamiento gire a velocidad constante, sea cual sea la variacion de par

requerida por la carga, por ello el par (fuerza) suministrado por el motor varia
A

T T~
Par

o Velocidad

suuumnfl Var. Carga

.
ans®

""""‘- *sanpapmunnnn®’

1 >

« Control por par:

— Lo que se desea es que el accionamiento proporcione un nivel constante de par (fuerza), la

velocidad varia en funcién de la variacion de carga, o par resistente ein el eje del motor

Par

\ el N

Velocidad
suumunf Var Carga

l...

+
wus®

'---------
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Solucion tipica para control de velocidad, o
control de par

« Enla gran mayoria de aplicaciones de control de velocidad / par la solucién sera emplear
variadores de frecuencia y motores de autoinduccion.

Variadores de frecuencia
PowerFlex

~Control de velocidad N\ X
— Control de par /

« Enalgunas aplicaciones también se

emplean motores sincronos, de imanes !
)

permanentes.
Servomotores Brushless Motores asincronos CA
series MPL de jaula de ardilla
Rockwell
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Algoritmos de control en Variadores de
frecuencia

«  Control por Tension / Frecuencia. (V/Hz)

Velocidad
0 Rpm

- Es el algoritmo de regulacion mas sencillo.

— Simplemente se aumenta la tension de salida a medida que aumenta la frecuencia, con el objetivo de mantener la
misma corriente, que aproximadamente supondré el mismo par en el motor.

«  Control Sensorless Vector (SVC) =" Y velocidad

— Es una mejora del V/Hz para obtener mejor
respuesta a bajas frecuencias

— Enlugar de aplicar la tension de salida siguiendo una curva predefinida, el variador realiza un proceso (auto ajuste) para
conocer la impedancia y la resistencia 6hmica de los cables y del estator del motor.

- En este caso para cada frecuencia se calcula el valor de la tension de salida

« Control Vectorial (FORCE)

Velocidad Par (Nm)

rom | =

- Es el algoritmo de regulacion mas complejo,
y permite el control total del motor

- Este algoritmo descompone el vector de corriente aparente, y es capaz de controlar por separado el vector de corriente
de flujo (la que magnetiza en motor), y el vector de corriente activa (la que produce par)
- El simil de corriente de flujo seria la corriente de excitacion de un motor de continua, y la corriente activa seria la
corriente de inducido
Rockwell
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Vision general de la familia de variadores
PowerFlex

PowerFlex es la solucién para las necesidades de control de par y/o velocidad para accionamientos con
motores asincronos, o sincronos, de autoinduccion, y sincronos de imanes permanentes.

Prestaciones

A —
CI 4 7 ﬁ! @ @ @ El software de programacion es valido para todos los variadores y
ase y el = O arrancadores estaticos de la marca Allen-Bradley
C I ase 4 C I ase 7 ==} Terminales de Operador y médulos de
. . . \-;i!ﬁ comunicaciéon comunes para todos lo
Nivel Componente Nivel Arqu":ectu ra bt variadores de la clase 7
: ‘ DriveLogix
H Velocidad Velocidad MV Power
: Fem Rem Flex 7000
Terminales de L )
Operador, '
mddulos de
comunicacion e
comunes arem
dentro de la
clase 4
PF 400
W |
b S gl !
PF4  |m=n Py L —_F
i i PF70 PF 70 PF 70 —_—
i 1IP20 1P 20/66 IP 66 B
o e N R [
PF 700H
| | | Potencia : >
4Kw 11Kw  110Kw A TKw 132 Kw 560Kw..0,8Mw Rockwell
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I EI | os variadores PowerFlex son de clase mundial

@

CANADIAN STANDARDS
A ASSOCIATION

!

I

|
|

|

|

Ul
|

«

e . ¥
EN60204-1

EN 61800-3

«  Cumplen los estandares a nivel mundial
« Y las normativas EMC, y de baja tension
« Ademas PF 700 cumple ATEX 7153

|

I

|
M

[

\
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Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved. Diapo24 > A“'I'omailon



http://www.ul.com/

Plarticélljlaridades de los variadores PowerFlex
clase

PowerFlex 4 Rango de potencia 0,2 hasta 3,7KW, tensiones de 110, 230, 400 a 480 Vac 50/60Hz
Variador V/Hz con compensacion de deslizamiento, para aplicaciones simples de propdsito general
Comunicaciones integradas DSI (RTU Modbus mejorado)

PowerFlex 40 Rango de potencia 0,4 hasta 11KW, tensiones de 110, 230, 400 a 480, 500-600Vac
50/60Hz

Variador V/Hz, y Sensorless Vector, para aplicaciones de propdsito general

Incorpora controlador PID, secuenciador de pasos logicos programable, temporizadores, contador y
funciones logicas basicas

Dispone de opcion de comunicaciones Netlinx (DeviceNet, ControlNet, Ethernet/IP), Profibus y
Bluetooth

PowerFlex 400 Rango de potencia 2,2 hasta 110KW, tensiones de 230, 400 a 480, Vac 50/60Hz
Variador V/Hz, Para aplicaciones de par variable (bombas y ventiladores)

Incorpora controlador PID y control multibombas con intercambio automatico (1 modulante + 3
auxiliares)

v" Dispone de opcién de comunicaciones Netlinx (DeviceNet, ControlNet, Ethernet/IP), Profibus y
1} Bluetooth

Rockwell
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Plartic%llaridades de los variadores PowerFlex
clase

PowerFlex 70 Rango de potencia 0,37 hasta 37KW, tensiones de 230, 400-480, y 500-600Vac 50/60Hz
Envolventes IP20, IP66, IP20/66

Variador V/Hz / Sensorless Vector / Vectorial (FOC) con capacidad de control de velocidad / par, y velocidad con
limitacion de par.

Mddulo opcional de paro seguro seglin EN-954-1 Cat. 3
Opcidn de comunicaciones integradas para todas las redes (13 en total)

PowerFlex 700 Rango de potencia 0,37 hasta 132KW, tensiones de 230, 400-480, 500-600, y 690Vac 50/60Hz

Variador V/Hz / Sensorless Vector / Vectorial (FOC) con capacidad de control de velocidad / par, y velocidad con limitacion de par.
Variador de altas prestaciones para aplicaciones muy exigentes

Alta respuesta dindmica, lazo de corriente a 250uSeg. Gran precision en la regulacion de velocidad y par

Secuenciador programable de 16 pasos con capacidad de realizar posicionados (absoluto incremental, busqueda de cero )
Funciones especificas para aplicaciones de elevacion (control seguro del freno motor)

Opcion de comunicaciones integradas para todas las redes (13 en total)

AN N NN NN

PowerFlex 700S / DriveLogix Rango de potencia 2,2 hasta 1100KW, tensiones de 230, 400-480, 500-600, y 690Vac 50/60Hz

Variador V/Hz / Sensorless Vector / Vectorial (FOC) con capacidad de control de velocidad / par, y velocidad con limitacion de par.

Variador de muy altas prestaciones para aplicaciones de muy alta gama y multi-motdricas

Alta respuesta dinamica, lazo de corriente a 125uSeg. Maxima precision en la regulacion de velocidad, par, y posicion

Multiples sistemas y canales de feedback (Incremental / absoluto, alta resolucion, resolver, Endat, SinCos)

Comunicacion en tiempo real SyncLink para enlace de parametros entre variadores ( a nivel de pSeg.)

Mabdulo opcional de paro seguro segun EN-954-1 Cat. 3

Opcion de comunicaciones integradas para todas las redes (13 en total)

La opcion DriveLogix integra en el variador un potente controlador Logix y proporciona toda la funcionalidad del control de

movimiento que ofrece Logix, ello permite realizar aplicaciones como cizallas rotativas, corte lineal al vuelo, etc.

Rockwell
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Plarticélljlaridades de los variadores PowerFlex
clase

v PowerFlex 700H Rango de potencia 132 hasta 800KW, tensiones de 400-
480, 500-600, y 690Vac 50/60Hz

Disponible en IP21, IP54, e IP00 (Armarios Rittal)
Opcion de comunicaciones integradas para todas las redes (13 en total)

Variador V/Hz, y Sensorless Vector para aplicaciones de propdsito general

Existen varias opciones en lo referente al médulo de control. Empleando la
misma estructura y la etapa de potencia este variador se convierte en un 700S/
DriveLogix cambiando los circuitos de control.

AN N NN

PowerFlex 7000 Variadores de media tension. 2.4, 3.3,
4.16,y 6.6KV

Potencia para las respectivas tensiones de hasta 1500,
2050, 3730, y 6340KW

Semiconductores SGCT de 6.5KV

Celda de potencia patentada PowerCage™, permite la
sustitucion de los SGCT sin herramientas en unos minutos

Opcion de comunicaciones integradas para todas las redes
(13 en total)

Rockwell
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Integrado en red versus control por E/S

v Elgran nimero de E/S requerido incrementa los costes y penaliza la fiabilidad
v" Poca flexibilidad, las prestaciones quedan limitadas a la capacidad que tenga el variador de cambiar su
configuracion a través de la entradas; Mas prestaciones implica mas modulos de E/S

v/ Lainformacion que se puede obtener del variador queda limitada a la que el equipo pueda dar por
medio de sus salidas; Mas informacion implica mas mddulos de E/S

v Para la programacién / configuracion de los variadores se debera ir punto por punto, bien con el
terminal de operador, o bien con el software de programacion, lo que aumenta el tiempo de puesta en
marcha, y dificulta el mantenimiento.

Variadores Integrados en Arquitecturas Integradas

« Enuna arquitectura donde los variadores se integran con Netlix ........
v/ Con un solo mddulo de comunicaciones se conectan todos los variadores, se reducen costos, y se

_. j j j j aumenta la fiabilidad
l g, v" Gran flexibilidad, posibilidades de control ilimitadas, el variador puede ser reconfigurado “al vuelo”

Toda la informacion del variador esté disponible, todo el control se realiza de forma implicita.
v/ Desde un Unico punto de conexion se accede a la totalidad de variadores integrados en redes Netlinx

<

Con un variador PowerFlex integrado en redes Netlinx .....
Conectar alared...... Y ya esta !!!

Rockwell
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Unatarquitectura integrada, Acceso total desde cualquier
punto

» Internet
L : -

ﬁ Conexion telefénica
Modem Switch Ethernet

RS-232

|#3 I #4
EtherNet/ IP

I ControlNet

DeviceNet

#1 #2 #3 #4 45 | 7

Rockwell
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Netlinx es quien proporciona el acceso total y de
forma transparente

= NetLinx es el nombre que reciben las redes, abiertas, de
o, Rockwell Automation mas unos servicios que permiten que
\."// a través de la red se pueda:
- .
NetLlnx = Controlar  E/S en tiempo real

= Configurar 'y programar dispositivos y equipos
= Concentrar lainformacion para su visualizacion, analisis, o
transferencia a bases de datos

Rockwell
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I EI Tradicionalmente sin Netlinx no se podia “C.C.C”

SR (Computador}

CI ) ’ Red de Informacién )

Desde que se genera un
evento, hasta que la
informacion llega a su
destino, sufre multiples
cambios de protocolo, e
intervienen multiples
controladores, se requiere
mucha programacion y el
tiempo que tarda en
recibirse la informacién es
elevado.

Dis Dis

Rockwell
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Con las redes y servicios que ofrece Netlinx

EtherNet/IP

permite que un mensaje
“‘viaje” directamente de
su nodo de origen a su
nodo de destino con B
independencia del medio
fisico, con rapidez, sin
necesidad de
programacion, y sin
necesidad de
controladores

DeviceNet

ControlNet

)
| NetLinx’

EtherNet/IP

Rockwell
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Integracion de un variador. Control y
Referencia

» Al afiadir un variador en la configuracion del modulo de comunicaciones Netlinx, el sistema crea
una estructura de datos de entrada y de salida al variador en funcion del modelo del mismo.

« Elsistema se encarga de refrescar la informacion en esta estructura de forma automatica cada

“XX" mseg, segun se haya configurado el “RPI", y sin necesidad de programar ni una sola
instruccion en el programa.

« De esta forma ya se tiene el control total de variador a traves de la red sin emplear ninguna E/S

discreta.

i Module Properties - CNET (PowerFlex 700 Yector-200¥V-C 3.2) x|

General Connection I Module Infnl F‘nw&rl Setup I

Bequested Packet Interval [RFI): | E.EIE: mg  [20- 320000 ms)
™ |nhibit Moduie
[T Maijor Fault On Controller If Connection Fails While in Bun Mode
Module Fault

Status: Running oK Cancel Aol Help |

Rockwell
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Integracion de un variador. Control y
Referencia

Al aiadir un variador en la configuracion del médulo de comunicaciones Netlinx, el sistema crea
una estructura de datos de entrada y de salida al variador en funcion del modelo del mismo.

El sistema se encarga de refrescar la informacion en esta estructura de forma automatica cada
“XX" mseg, segun se haya configurado el “RPI", y sin necesidad de programar ni una sola

instruccion en el programa.

De esta forma ya se tiene el control total de variador a travées de la red sin emplear ninguna E/S

discreta.

Datos de Salida

al variador

- PF700vC:0.DriveLogicRisk

—PFAO0VC0 Stop

—PF700VC0.5tart o

—PFA00VC:0.Jog

—PFT0VC:0.Forward

—PFOMC: 0. Reverse

—PFIVC: 0. LocalContid

—PFAO0VC:0.MOPInc

Datos de Entrada
del variador

+| PF700VC:| DriveStatus
—PF7O0VC:] Ready
—PFTONG: ] Active
—PF7O0NC:] CommandDir
—PFTO0T: ] Actualli
—PF7OMC: | Accelerating
—PFFFO0NC: . Decelerating
—FFFOMC:] Alarm
—PFFO0VG:] Faulted

<PFTO0VCO Start=

PFTOOVC] Actives

CPT

{ —

—3E

<PF700VC: O CommandedFreg=

Expression (Vel_Pp_Min * Cle_cony_HzFPorceniaje

Referencia_\arisdor

0

Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved.
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Integracion de un variador. DataLinks

«  Ademas de la estructura de control y referencia se crea también una estructura de “DataLinks”, o enlaces de
datos.

*  Un Datalink es un dato que se transferira implicitamente cada RPI mseg a un parametro del variador,
configurable por el usuario. De esta forma se pueden transferir hasta 8 parametros de entrada y otros 8 de
salida

*  Los DataLinks nos permitiran realizar cualquier aplicacion sin que tengamos que programar ni una sola
instruccion de mensajeria para comunicar con el variador.

DataLinks de
salida, o escritura
de parametros

[=]-PFFONVE: 0. U serDefinedD ata
-F‘F?’EIWE:EI.UserDEfinEdData[[l]
-PEVOOVC:0 . UserDefinedDiata[1]

DataLinks de
entrada, o lectura
de parametros

=)-PFTOVC: L U seiD afinedD ata
-PFT00VC: | U ses D efinedD ata[0]
H-PFTO0VC: | UserD efinedD atal1]

T

—>
<=

-PEPOOVC: 0. UserDefinedDatal2]

- PFT0VC: | U ses D efinedD ata[ 2]

-PEVOOVC: 0. UszerDefinedD atal 3]

H-PFT00VC: | U sesDefinedD ata[ 3]

-PEVOONC: 0. UserDefinedlvatal4]

H-PF 700V C: L UserDefinedD ataf4]

-PEVOOVC: 0. UserDefinedD atal5]

- PFF00VC: | U sesDefinedD ata[5]

-PE7OOVC: 0. UzerDefinedD ata[b]

-PEAOOVE:D. UserDefinedD ata[ 7]

Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved.

- P A00VC: | U sesDefinedD ata[6]

4-PFT00VC:|. UserDefinedD ata[7]

e
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Ventajas adicionales a nivel de hardware.

eEn una arquitectura con variadores integrados con Netlinx se obtiene mucho mas

Menos

médutos. Menos tiempo de Més prestaciones, VI4S Unchasis
chasis y instalacion, menos més funcionalidad,

fuentes de tiempo de puesta == mas fiabilidad, mas = remoto con E/S
menos en marcha, menos — facilidad, mas An/Digy
trﬁfennaonso’ posibilidades de diagnésticos contaje rapido
costes de fallos

hardware

Todo el hardware de E/S contenido en el variador,
puede ser empleado como si se tratase de un chasis de
E/S remoto a través de la red Netlinx

Estas E/S del “chasis
remoto” son ideales para
conectar aquellas senales
estrictamente asociadas al
variador, pero que las
controla el procesador

(PLC)
p El “chasis Remoto” de un PowerFlex
' = 700 contiene:
] .
M - 6 Entradas a 24 Vdc
- 3 Salidas a relé

- 2Entradas Anlg. Sel. V /1
- 2 Salidas Anlg. Sel. V /1
— 1 Canal Contaje rapido 250KHz

Rockwell
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Acceso a la informacion

El driver de comunicaciones RSNetlinx y su servidor DDE / OPC nos ponen toda la informacion en
bandeja, para su andlisis historico, o en tiempo real

Por ejemplo, la informacion se puede transferir a una aplicacion de MS Officce, como es excel

Por un lado RSLinx adquiere la informacion de los dispositivos a traves de Netlinx, y por el otro el servidor
DDE / OPC la facilita a sus clientes.

EA Microsoft Excel - DDE_LT_¥Yariadores.uls

Redes de Comunicacion Servidor & archivo  Edcdn Ve Insertsr Formato  Herramientss Datos Ventans 2
Netlinx DDE/OPC D™ SRV {R@B-< w-c- @ =-28 %11
I_H :.J :_i ‘___{ E LJ ' H‘ fe ., L o E
firial »10 »| W X 8 EXEEEEE S %o '8
K18 - £
T8 c] 3 I E o

Velocidad Real / Rpm res
Corriente / AmMp ew
_ Tension del Bus /Vdc e

s | | [ [ [ |
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Ventajas de las soluciones integradas para
Control de accionamientos en las distintas fases del ciclo de vida

Disefo y desarrollo del sistema
— No hay que pensar cuantas E/S. Basta con conectar a red y ya se tiene lo
maximo
— Se puede adoptar una solucion Unica a través de la red Netlinx mas
adecuada

— Todos los proyectos quedan unificados

Instalacion y puesta en marcha
— Menos médulos
— Menos cableado
— Menos fallos
— Acceso por un Unico punto
— En total menos tiempo

Produccion
— Mas posibilidades de control
— Cambios de formato mas rapidos
— Menos mermas
— Mayor calidad

Rockwell
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Ventajas de las soluciones integradas para
Control de accionamientos en las distintas fases del ciclo de vida

Mantenimiento, gestion de recursos
— Menos modulos, componentes y cableado equivale a menos problemas.
— Mantenimiento remoto a través de Netlinx

— Funciones de Backup / Restore de los parametros Los diagnosticos que
incorporan las herramientas de software

¥} Mejoras y actualizaciones

~“-_ — Para mejorar hay que saber donde actuar, para ello es preciso disponer
de informacion

— Los variadores en Netlinx nos la proporcionan toda

— Incluso el firmware de los variadores se puede actualizar a traves de la
red Netlinx

p— — Monitorizacion y analisis
"W — Solo con el driver de comunicaciones RSLinx, ya podemos disponer de la

informacion en hoja de calculo

Rockwell
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LISTEN.
THINK.
SOLVE:

Todo en movimiento,
todo bajo control

Rockwell
wie Automation




l-:_= Muchos controladores; diferentes lenguajes;
T handshake

GMC RUN

Programa “Basic” del GMC

GMC L F | 10.1 = ON THEN

Run Program

\

PLC RUN ; s
DO
I I I I e T . e ‘ Acel — 1200
A J= =) Vel = 500
_ " mm) MOV Distance
_l ELSE
Programa Ladder del PLC DO
Programador
P d P d ;
rogll;aLn('l:a or rogcr;al\lnnca or Drives U|



En el mismo procesador Logix; tenemos
autdomata + control de movimiento

« lgual que se programa la activacion de un temporizador al cumplirse determinada
condicion de entrada, se programa también un posicionado, o cualquier otro tipo de
movimiento, el control de movimiento esté totalmente integrado

La condcion ds pussia e tensitn inicka |a 1emporizacn

Condicion_Pussts_Tension TOM
1 F Timer Cn Delay b e
Tiner  Retardo_Povwer ON  —Dh)—
Prezs 2000
Accum 0

L& condcebn de inecio de svancs inlcia &l posicionada del &a

Condicion_inicio_Avance MLLH
I E Motion Axis Move __Eo—
Bads Arrasire [L] —DN—
Motion Control  VAR_CONTROL =ERD>—
Move Type Incremental b=t 1P
0« [—PCO—
Posftion Distancia
0+
Speed Wel_Rapida
O
Spesd Lini=s LUinds per sac

— \ )

Cusndo o e sloanTa su posicion e activer s ls salids indcathon

VAR_CONTROL PC Final_Avance
 F { >
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Minimas conexiones; gran fiabilidad; facil puesta en
servicio y mantenimiento

Copyright © 2005 Rockwell Automation, Inc. All rights reserved.
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Toda la informacion y
sefales a traves de
SERCOS

Sin posibilidad de
errores de conexion

Méaxima fiabilidad por
la eliminacion de

cableado.

Un Unico software de
programacion

Reduccion de espacio

Rockwell
Automation



Los servo drives distribuidos reducen los costes
de instalacion

Instalacion centralizando los servo-drives J

en el armario de control

Motores en maquina
8 Mangueras de feedback

8 Mangueras de Potencia | & s

Anillo de fibra éptica

red SERCOS

Instalacion con los servo-drives

distribuidos %@ é& @7‘.; g&

Motores, y servo drives %’ % E = Q‘
en maquina ? S E‘ S

''''''''
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Los servodrives se autoconfiguran; Facilitael
mantenimiento y Reduce las perdidas de produccion

« (Cadavez que se cierra el anillo
SERCQOS, el procesador transmite a
todos los servodrives toda la
iInformacion para su funcionamiento

. ElSIStema queda restaurado de
forma automatica €N cuestion de _

minutos
Rockwel
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