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Modos de control
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Modos de control
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Modos de control
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Sefial analdgica +-10VDC \A/\_

e Control de par
e +10 VDC = Corriente maxima aplicada ac ooy |

e Control de velocidad
e +10 VDC = Velocidad méxima deseada
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Pulso/Direccion

e Control de posicion
e Un incremento = un paso de motor

e No se requiere de un generador de perfil de movimiento
e Posicion, velocidad y aceleracion determinadas por el tren de pulsos

Schneider Electric

Speed
setpoint

1
Position 1

regulator

Rectifier

AC Power supply

Torque (current) Inverter
setpoint

I
Speed I Torque
regulator regulator

+ -

Motor

T mm e e m
~ s




Entradas/Salidas digitales

e NO es una referencia para el lazo de control
e Por si mismo no puede generar un movimiento

e Se utiliza para escoger activar un perfil de movimiento previamente
memorizado

e Control de par, control de velocidad, posicionamiento

e Requiere gque el drive tenga un generador de perfil de movimiento
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Bus de comunicaciéon CANopen

e NO es una referencia para el lazo de control
e Por si mismo no puede generar un movimiento

e Permite acceder a todos los parametros del variador y activar
cualquier tipo de movimiento que el driver puede ejecutar.

e Control de par, control de velocidad, posicionamiento

e Requiere gque el drive tenga un generador de perfil de movimiento
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Bus de comunicacion CANopen

e Comunicacion con eje independiente
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Bus de comunicacion

e Comunicacion con ejes sincronizados
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Aplicacion
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