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Uso al que se destina

Este manual de practicas ha sido desarrollado exclusivamente con fines de formacidén en el
campo de la automatizacion industrial. El instructor debe asegurar que se observan y se
hacen cumplir, sin excepcién de ningln tipo, las medidas de seguridad descritas en los
manuales suministrados.

Todos los ejemplos desarrollados en este manual son de tipo pedagégico y por ello pueden, en
algun caso, no ser fiel reflejo de la realidad. La aplicacion de cualquier ejemplo o idea fuera
del ambito formativo sera responsabilidad (nica y exclusiva del usuario.

Schneider Electric y el Instituto Schneider Electric de Formacién declinan cualquier
responsabilidad por dafios de cualquier tipo, como pueden ser: el uso indebido, la no
observacién de las normas de seguridad aplicables, la utilizacidén indebida de los elementos de
las practicas, la modificaciéon de sus caracteristicas o la aplicaciéon de los equipos fuera de la
situacién de pura formacién.

Descripcién: Préacticas de servomotores — Lexium 05, Nivel I
Fecha: 01/2008
Autor/Revision: --/Aquilino Rodriguez (ISEF)

© SCHNEIDER ELECTRIC, 2008

Sin nuestra expresa autorizacién, queda terminantemente prohibida la reproduccion total o
parcial de este documento fuera del ambito puramente formativo, asi como su uso indebido
y/0 su exhibicidon o comunicacidon a terceros.

Quedan reservados todos los derechos inherentes, en especial los de patentes, de modelos
registrados y esteticos.
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1 Introduccioén

Este manual incduye una serie de practicas formacién con el
servocontrolador Lexium 05.

Con este manual de practicas se pretende que el lector alcance los
objetivos basicos que se presentan a continuacion:

e Iniciarse en el conocimiento y la programacién de las funciones
bésicas de control del servocontrolador Lexium O5A mediante su
panel de control integrado.

+ Iniciarse en la utilizacién del software PowerSuite. Dicho software
permite la programacion y puesta a punto del Lexium 05A de
una manera sumamente simple e intuitiva.

e Profundizar en el modo de trabajo denominado Control Local del
servocontrolador (trabajo por Entradas-Salidas)

© Instituto Schneider Electric de Formacion 9
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2 Equipo de
practicas

2.1 Panel de
control
externo

10

Para el desarrollo de las diferentes practicas se hard servir un equipo
didactico compuesto por:

Un controlador LexiumO5.

Un panel de control.

Un motor con un sistema de poleas.

Ordenador personal con software PowerSuite y cable de
comunicacion.

Permite la simulacién de las sefales de control del Lexium 05

En el panel de control, ademas del LexiumO05, se encuentran una
serie de mandos que permiten simular y observar las sefiales de
didlogo basicas del servocontrolador:

RESET: Reset de fallos

ENABLE: Habilitacidon del equipo
HALT: Paro répido

ANA1/ANA2: Entradas analdgicas
NO FAULT: Servocontrolador sin fallo
ACTIVE: Servocontrolador activo

Fig. 1 = Panel de control externo LX05

© Instituto Schneider Electric de Formacion
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2.2 Maqueta

La maqueta prevista para estas practicas consiste en un sistema de
poleas con acoplamiento por correa dentada.

Flg.'2‘ - Maqueta de poleas para LX05
Un sensor inductivo montado en un soporte permitira realizar tareas
de centrado y puesta a cero, necesarias en la modalidad de control

mediante bus de campo. Dicha modalidad se abordara en un curso
de nivel mds avanzado.

Fig. 3 — Maqueta de poleas, sensor inductivo

© Instituto Schneider Electric de Formacién 11
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3 Panel de
control
integrado

El equipo ofrece la posibilidad de editar sus pardmetros y efectuar
diagndsticos a través del panel de control integrado HMI (Human-
Machine Interface o Interfase Hombre maquina).

A la derecha de los caracteres del visualizador, existen dos LED que
indican el estado del Bus de campo:

LED RUN (bus de campo funcionando)
ON: Comunicacidn establecida
OFF: Sin comunicacion

LED ERR (fallo comunicaciones)
ON: Fallo de bus de campo
OFF: Equipo en servicio

Fig. 4 - Visualizado 0 o

A continuacién se presenta una breve introducciéon a la estructura
HMI y al manejo de la misma, comenzando por la descripcion del
funcionamiento de las diferentes teclas e indicadores:

(1) LED bus de campo
(2) ESC:
e Abandonar un menu o parametro
e Retorno del valor mostrado al ultimo valor memorizado
(3) ENT:
e Selecciéon de un menl o parametro
e Grabacién del valor mostrado en EEPROM
(4) Flecha abajo:
e Cambiar al siguiente menu o parametro
e Reducir el valor mostrado
(5) Flecha arriba:
e Cambiar al mend o parametro anterior
¢ Aumentar el valor mostrado
(6) LED bus DC bajo tensién
(7) Visualizador alfanumérico.

Fig. 5 — Frontal LX 05

12 © Instituto Schneider Electric de Formacion
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3.1 Menus

Cuando se suministra alimentacion a un Lexium 052 pueden aparecer
dos mensajes en el visualizador del equipo:

s rdY (Ready - preparado)
El equipo tiene, como minimo, los ajustes bésicos realizados
(modo de trabajo, autoajuste, etc.)

s FSu (First Set-up, primer ajuste)
El equipo estd sin programar, debe realizarse una primera puesta
a punto para poder trabajar.

Con el mensaje rdY en el visualizador, pulsando en la tecla ENT se
accede al menu de configuracion del equipo: SEt.

El movimiento a través de las diferentes opciones de menu se
realizard mediante las teclas 4 y 5 (flechas de subir y bajar).

Pulsando la tecla ESC se vuelve al visualizador de estado, rdY.

En la figura se puede ver la estructura de menuUs del equipo y la
funcién de las teclas de navegacion.

Conexidn: @
- Pl'imeros ajustes —ﬁ
no realizado F&Sy- = Primeros ajustes
-~ Mot
Almacenar | ()
- Primeros ajustes -
tealizado J |rd':f |
o
EHT)
— fEacy
Y [oe
fEsc)
o d’_
\J
®
tu
Job - [«— Mavimiento manual
Menti @l @ _
o {ent:
& T —— .
<———"—Eﬂ - e Comunicacién
e &
— Pl
& @)
‘——Et - I Indicacién de anomalia
)
@ &
< (EWT)
& e e —
i nF - ——1_[nformacisn /identificacion
{ESC}
e e
e @ @ (Euﬂ
E c/} I_ b
~——] 5ER- l, — | Informacién de estado
&9

Fig. 6 — Estructura de menus del LX05
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El significado de los diferentes menUs se muestra a continuacién:

Codlgo HMI Signiticado

FSu- Ajustes Iniclales (First SetUp}

SEE- Ajustes del aparato (SETtings)

dri- Configuracion del aparato (DRive Configuration)

tun- Autosintonizado (AutcTUNING)

Jab- Movimiento manual{JOG Mode)

Cali- Comunicacion (COMmunication)

FLE- Indicaclién de fallos (FAuLT)

v nF- Informacion/ldentificacion (INFormation / ldentification)

SER- Obsetvaclén/Vigilancia de los datos del aparato, motor y desplazamiento (STAtus

Information)
Fig. 7 — Clasificacion de menus del LX05

A continuacién se muestra un ejemplo para la seleccion de un
parametro (segundo nivel) y de la introducciéon o seleccién de un
valor de parametro (tercer nivel).

Por medio de las teclas de flecha (indicadas como 4 y 5 en la figura
del panel frontal) se ajustan valores numéricos dentro de la gama de
valores permitida. En caso de que existan valores alfanuméricos,
éstos se seleccionaran a partir de listas mediante las teclas de flecha.

. Parametro Valor o contenido
Ment

&9

| Y
o ENT -
............. @ e &
1 Parpadeo

(Almacenamiento)

(Siguiente parametro)
Fig. 8 — Niveles de menus del LX05

Cuando se pulse y se mantenga la tecla ENT durante un segundo, el
parametro tomara el valor seleccionado (La aceptacién del pardmetro
y su grabacién en la EEPROM se confirmaran por medio de un Unico
parpadeo en la indicacién del visualizador).

Si se pulsa ESC antes de confirmar el dato, se mantiene el valor
original.

Existen algunos parametros que para ser aceptados
requieren el apagado del Lexium 05A. Al reponer la
alimentacion del Lexium, éste operara con la nueva
configuracion.

© Instituto Schneider Electric de Formacioén
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4 Modos de
trabajo

Antes de empezar a trabajar con el Lexium 05, debe definirse su
modo de trabajo mediante la operacidn: First Set-up

El servocontrolador LEXIUM 05 permite dos modos de trabajo:
¢ Control por entradas-salidas ( 1/0 Local)
e Control por bus de campo (ModBus, CANopen, Profibus)

El modo de trabajo puede definirse mediante el software de
configuraciéon PowerSuite, o desde la consola del panel frontal del
equipo.

Cualquier cambio de modo de trabajo se hara
efectivo Unicamente después de retirar tensioén
) del equipo y volverla a dar.

Dependiendo del modo de trabajo seleccionado, las entradas y
salidas del equipo cambian de funcién:

Borne Modo Local Modo Bus
33 - /REF Sensor HOME
34 FAULT_RESET | Rearme /LIMN F.C. negativo
35 ENABLE Habilitacion | /LLIMP F.C. positivo
36 /HALT Paro /HALT Paro

Tabla 1 - Entradas digitales

El modo de trabajo que se harad servir en este manual serd el de
control local por entradas-salidas. Dentro de este modo de trabajo
serd posible escoger el tipo de control:

Control de velocidad (entrada analdgica)

Control de corriente (entrada analdgica)

Control manual (JOG)

Control de eje eléctrico (sefiales A/B o P/D [paso/direccién])

En el presente manual se desarrollara, dentro del control local, el
modo de control de velocidad, corriente y mando manual.

© Instituto Schneider Electric de Formacién 15
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5

Control local
(Control
1/10)

16

En el modo de control local, el servocontrolador Lexium trabaja en
funcion de las conexiones de los borneros CN1 a CN5, ubicados bajo

la tapa frontal del equipo.

Las entradas de control ubicadas en el conector CN1 tienen
diferentes funciones dependiendo del modo de operacién del
servocontrolador.

CN1

o} {a7) {38 fas]
ENEWEN Y

S

CN3

lay

B0

Fig. 9 — Conectores LX05

En modo de control local, la configuraciéon del equipo es la indicada
en la figura.

34 |

FAULT RESET*

ENABLE 088 . | /

Fig. 10 - Conexiones en modo de control local

Las sefales para control local son:

Borrado de errores de tipo 2, 3 o 4. Al activar esta
entrada, el servocontrolador pasa a estado Rdy.
Habilita la etapa de potencia del servocontrolador.
Este pasa del estado Rdy al estado Run.

Paro con el méximo par de frenado disponible en
funcion del parametro de limitacién de corriente.

sFault Reset:
e«Enable:

eHalt:
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En modo de Control Local existen tres posibilidades de mando:
s Velocidad (entrada analdgica)

Corriente (entrada analdgica)
Eje eléctrico (sefales A/B, de encoder, o P/D, paso-direccion )

*

Un cuarto modo de control manual permitira realizar movimientos de
forma directa (modo JOG)

© Instituto Schneider Electric de Formacion
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6 Practicas

Las practicas propuestas tienen la finalidad de familiarizar al usuario
con las tareas basicas de ajuste y puesta en marcha, asi como de
familiarizarlo con las posibilidades del equipo.

Las practicas deben hacerse respetando la
secuencia que se sugiere en este manual.
I | Se han planteado como practicas incrementales
'. ,.’-" y cada una de ellas requiere que el Lexium esté
i programado con los parametros definidos en las
practicas anteriores.
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6.1 Practica 1 Retorno a valores de fabrica

El servocontrolador permite una gran variedad de configuraciones que pueden
quedar grabadas en la EEPROM a voluntad del usuario, y que pueden diferir
mucho de las predeterminadas cuando éste sale de fabrica.

Estos valores de fabrica se pueden recuperar facilmente para dejar la
configuracion del equipo en sus valores por defecto. Esto se consigue gracias
al parametro FCS.

Objetivo:

Familiarizar al alumno con la maqueta del Lexium 05A y el panel de control
integrado (HMI) a fin de reconfigurar el servocontrolador de manera que vuelva
a estar programado con los valores originales de fabrica.

Realizacién:
Partiendo del mensaje rdY en el visualizador, ejecute las siguientes
maniobras:

e Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: SEt (SEttings
- Ajustes del equipo)

e Pulse . El visualizador mostrard el mensaje: drC (drive
Configuration - Configuracion del Driver)
* Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: A2Mo

¢ Pulse repetidamente @ hasta que aparezca el mensaje: FCS
(FaCtory Settings - Valores de Fabrica).
e Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: no

e Pulse @ El visualizador mostrara el mensaje: YES

¢ Pulse ENT durante un segundo. El visualizador parpadeard y
mostrara el mensaje: FSu (First Set Up - Primeros Ajustes)

¢ Con el mensaje FSu en la pantalla, desconecte y vuelva a
conectar el Lexium 05A. Tras las comprobaciones iniciales, el
mensaje FSu de primeros ajustes seguira en pantalla.

unos ajustes iniciales para comenzar a trabajar

Cuando se suministra energia por primera vez a
un Lexium 05, éste siempre se iniciara con el
mensaje FSu, recordandonos que se requieren
con el dispositivo.
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6.1.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.2 Practica 2 Ajustes iniciales

Permiten configurar el servocontrolador para que opere en el modo
de trabajo deseado. Se puede configurar el modo de trabajo (local o
remoto), o el tipo de operacion (regulacion de velocidad, de posicién,
logica de sefiales, etc.)

Objetivo:

Realizar los ajustes iniciales que requiere un Lexium 05A para operar
en modo local y regulacidon de velocidad, dejando las sefiales de
entrada en sus valores por defecto.

Realizacion:

Se van a realizar los ajustes basicos de control (dEUC, Device control
- Control de Dispositivo) y modo de trabajo (io-M) para que el
servocontrolador trabaje en modo de Control Local por bornero y
Regulacion de Velocidad.

El esquema de navegacidon se muestra a continuacion, seguido de los
pasos a realizar para efectuar la puesta en servicio que se ha
indicado.

FSu-

(enr)

-t Y

y (@@ (enT)
dEUL - non Contral en mode |
® @ (ESC/I [ local por bomero %

{Rna

flodb

®®

Er caso de seleccionar
CANopen o Modbus,
aqui aparacen los
pardrnetros del bus

S
(=R b ‘,—«F nonf
{EsC] [
@ @ “x../) Lurr Seleccione oontrol de
SPE de velocidad (SPEed)
GER-

r oLt “:_; >l Sou = Dejéde|f;'i§rpc-r
@@ & 5o =

w @®
SRUE

B Después de almacenar en la
EN;’} EEPROM (SAUE), el Lexiurn

| L\J requisre un corte de

alimentacidn para operar con
los nuevas pardretros

Fig. 11 — Configuracion basica
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Partiendo del mensaje FSu en el visualizador:

Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: dEUC
Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: nonE

e Pulse @ Aparecera el mensaje: io (input output - Control por
bornero)

e Pulse ENT durante un segundo. El visualizador parpadear3,
indicando que el valor ha sido grabado en la EEPROM

s Pulse ESC. El visualizador mostrara el mensaje: dEUC.

Pulse @ . Aparecerd el mensaje: io =M.
Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: nonE

e Pulse dos veces @ . Aparecera el mensaje: SPEd.

e Pulse ENT durante un segundo. El visualizador parpadeara,
indicando que el valor ha sido grabado en la EEPROM.

¢ Pulse ESC. El visualizador mostrara el mensaje: io—=M.

s Pulse dos veces @ Aparecera el mensaje: SAVE.

e« Pulse ENT durante un segundo. El visualizador parpadeara,
indicando que el valor ha sido grabado en la EEPROM. El
visualizador mostrara el mensaje: nrdy.

e Apague el equipo y vuelva a encenderlo. El visualizador mostrard
el mensaje rdy, indicando que estd en disposicién de operar y
que los ajustes iniciales han sido realizados.
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6.2.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones,
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6.3 Practica 3

24

Movimiento manual (JOG)

Mediante el movimiento manual se puede comprobar si el Lexium
esta cableado correctamente, si el eje del motor gira en el sentido
previsto y si el sistema mecéanico asociado se mueve con suavidad.

Objetivo:

Activar el mando manual para verificacion de movimientos. A lo largo
de la practica se hard uso de los pilotos de senalizacion y de los
interruptores ENABLE y HALT.

Realizacion:

Compruebe que:

¢ Elinterruptor HALT estd en la posicidon activa (*1”).
e El visualizador HMI indica: rdy.

e El piloto NO FAULT estd encendido

Pasos a seguir:
¢ Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: SEt-

e Pulse varias veces @ , hasta que aparezca: JoG- (movimiento
manual)

s Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: Strt (Start -
Comienzo)

e Pulse ENT . El visualizador mostrara: JG. El piloto ACTIVE se
enciende, indicando que el motor esté siendo controlado.

o Pulse (y mantenga) la tecla . El motor comenzara a girar en el

sentido de las agujas del reloj. Si libera la tecla , el motor
dejara de girar. El piloto ACTIVE seguira encendido.

e Si mantiene ahora pulsada la tecla @, el motor girara en el
sentido contrario. El visualizador mostrara el mensaje: —-JG. El

movimiento se detendra al liberar la tec|a®

s Ponga nuevamente el eje en movimiento con y desactive la
sefial ENABLE. El motor dejard de girar. Al reactivar la sefial
ENABLE, el motor girara de nuevo.

s Repita el punto anterior, pero ahora desactive el interruptor
HALT. Compruebe que el motor permaneceré detenido hasta que
se vuelva activar el interruptor HALT.

Cuando el Lexium se programe para trabajar con
bus de campo, la entrada ENABLE tendra una
funcién diferente.

B
Q La entrada HALT en bus de campo mantiene la
L

misma funcionalidad que se observa en el modo
de control local. Mediante la entrada HALT
siempre se podra detener el movimiento del eje.

El modo JOG tiene dos velocidades. La que se ha utilizado hasta
ahora es la velocidad lenta. Para activar la velocidad rapida se deben
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pulsar simultdneamente ENT y para girar en un sentido, o ENT

y para girar en sentido contrario. Compruébelo.
Para salir del modo JOG se debe pulsar ESC. Al hacerlo, observe que

se apagard el piloto ACTIVE. Si pulsa nuevamente ESC el
visualizador mostrard de nuevo el mensaje: rdy.
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6.3.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.4 Practica 4 Inversion del sentido de giro

En caso de necesitar invertir el sentido de giro por requerimientos de
la aplicacidon, no se deben cambiar las fases del motor, podrian
provocarse movimientos inesperados.

Objetivo:
Cambiar el sentido de giro del motor si el sistema lo requiere.

Realizacién:

El sentido de giro positivo se entiende cuando el eje del motor gira
en sentido de las agujas del reloj (clockwise, a derechas) si
miramos hacia el frontal del motor (por donde sale el eje)

Para realizar la inversion del sentido de giro debe hacerse mediante
el parametro correspondiente:

En el menl DRC- / Prot, seleccione:
e Giro a derechas: CLu (ClockWise)
e Giro a izquierdas: CCL (CounterClockWise)

= Cambie el sentido de giro actual de su equipo y verifique el cambio
mediante el movimiento JOG.
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6.4.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.5 Practica 5

lNO HA(:C"D_ (;,3/32{:}?, R QAE e ”i‘,’;.: /"1’ 24 ‘1 WA LISTA
Gestion de defectos = berecos,
El Lexium 05 permite mostrar mediante su visualizador tanto el

estado operativo y de configuracién del equipo como los defectos de
funcionamiento.

Mediante el visualizador del equipo se puede ver la ultima causa de
interrupcion.

La clasificacidon de errores esta estructurada de acuerdo a la siguiente
tabla.

Namero de error  Error en la zona de

E 1xxx Error general

E 2xxx Error de sobrecorriente

E 3xxx Error de tension

E dxxx Error de temperatura

E 5xxx Error de hardware

E 6xxx Error de software

E 7xxx Error de interfaz, error de cableado

E 8xxx Error de bus de campo CANopen

E Axxx Error de accionamiento, error de movimiento
E Bxxx Error de comunicacidn

Fig. 12 — LXO05, clasificacion de defectos

Objetivo:
Forzar la aparicion de un defecto en el Lexium e identificar el motivo
del mismo mediante la informacién del visualizador.

Borrar el defecto mediante la senal FAULT RESET.

Realizacion:

Para forzar la aparicién del defecto se programara una velocidad de
JOG tal que el Lexium acabe cayendo en un error de seguimiento de
posicion y active el defecto correspondiente.

Partiendo del mensaje rdy en el visualizador, se programara una
velocidad rapida de JOG de 6000 r.p.m. de la siguiente manera:

e Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: SEt

e Pulse la tecla @ , hasta que aparezca el mensaje: JOG-.
e Pulse ENT. El visualizador mostrara el mensaje: Strt

e Pulse dos veces @ , para que aparezca en la pantalla: nFSt
(velocidad rapida del movimiento manual)

e Pulse ENT. El visualizador mostrara el valor: 180 (180 rpm, valor
por defecto de la velocidad rapida)

e Mantenga pulsada la tecla . El valor mostrado se ira

incrementando de forma progresiva. Suelte la tecla @ cuando el
valor alcance las 6000 rpm aproximadamente.

e Pulse ENT durante un segundo. El visualizador parpadeard,
indicando que el valor ha sido grabado en la EEPROM.

e Presione ESC. Aparece el mensaje: nFSt.
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e Pulse dos veces @ . Aparecera el mensaje: Strt.
e Pulse ENT para acceder al modo JOG.
¢ A continuacién, active la velocidad rapida de JOG pulsando las

F Y .
teclas ENT vy . El motor comenzaré a acelerar (con la
aceleracién por defecto). Al cabo de unos segundos, el Lexium
entrard en defecto y el motor dejara de girar.

Al aparecer un defecto el visualizador alterna el mensaje de error:
FLt y el codigo del defecto (A320 en nuestro caso).

Simultaneamente, se apaga el indicador NO FAULT (normalmente
encendido) y el indicador ACTIVE, indicando que el motor del
servocontrolador no esta alimentado y gira sin control (se denomina
Rueda libre)

Consultando la lista de defectos presentada a continuacién, el
defecto A320 corresponde a un error de seguimiento de posicién.

Para eliminar el defecto y reponer el Lexium a su estado operativo
(rdy), bastara activar la sefial FAULT RESET.

configuracion JOG.

F‘\\‘ Terminada la practica, devuelva el parametro de
_H__JJ' velocidad a su valor por defecto y verifique la
-

La lista completa de errores:

Namero de Clase Bit Significado

&ror

E1100 o 0 El parametro estd fuera del rango de valores admitido

E1101 0 0 El parametro no existe

E1102 o) 0 El pardmetro no existe

E1103 0 0 Escritura del parametro no autorizada (Solo lectura)

E 1104 8] 0 Acos2o de escritura denegado (sin derechos de acceso)
E1108 8] 0 Orden no autorizada con la etapa de potencia activa

E 1107 8] 0 Acceso bloqueado por otra interface

E 1108 8] 0 Parametro ilegible (Block Upload)

Et1100 1 0 Los datos que s= grabaron después de una caida de tension no son véalidos
E110A 8] Ermor del sistema: sin cargador de arranque disponible

E 110B 3 30 Emor de inicializacion (mas info = direccion de registro Modbus)
E 1300 3 4 Power Removal activado (PWRR_A, PWRR_B)

E 1301 4 24 PWRR_A y PWRR_B nivel diferente

E 1310 3 9 Frecuencia de las sehales de guia demasiado elevada

E 1603 o 0 Memaria de registro ccupada por otra funcién

E 1606 0 0 Registro adn esta activo

E 1607 O 0 Registro: Ningtn Trigger definido
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Numero de Clase Bit Significado

error

E 1608 0 0 Registro: Opcidn de Trigger no parmitida

E 1609 0 0 Registro: Ningtin canal definide

E160 A 0 0 Registro: No existe ninglin dato

E 160B 0 0 El pardgmetro no puede grabarse

E 160C 1 Auto-Tuning: Momento de inercia fuera del rangn admitido

E 160D 1 v Auto-Tuning: El valor del parametro 'AT_n_tolerance' posiblemerte sea demasiada
pequeio para el sistema mecanico identificado

E 160E 1 0 Auto-Tuning: No se ha podido iniciar desplazamiento de prusha

E 160F 1 0 Auto-Tuning: No pusde activarss la etapa de potencia

E 1610 1 0 Auto-Tuning: Procesamiento interrumpido

E1611 1 0 Error del sistema: permiso de escntura interno Auto-Tuning

E 1812 1 0 Error del sistema: permiso de lectura interno Aute-Tuning

E 1613 1 0 Auto-Tuning: Se ha sobrepasado el range de posicionamiento méxima admitido

E 1614 0 0 Auto-Tuning: Ya activo

E 1615 0 0 Aut'o-Tuning: Este pardametro no puede ser madificado mientras Aute-Tuning esté
activo

E 1618 1 0 Auto-Tuning: Friccidn estdtica para la altura de salto de revoluciones seleccionada
'AT_n_ref' demasiado grande

E 1817 1 0 Auto-Tuning: Momento de carga a de rozamiento demasiada grande

E 1618 1 0 Auto-Tuning: Ha fallado la optimizacion

E 1619 0 0 Auto-Tuning: La altura de salto de revoluciones 'AT_n_ref' es demasiado pequetfia en
comparacion con 'AT_n_tolerance’

E 1400 0 o Error del sistema: Desbordamiento de la memoria FIFO

E 1A 3 19 El motor e& ha cambiado

E1ace 3 19 E! motor se ha cambiado

E 1B0O 4 31 Error del sistema: Parimetros erdneos para motor o etapa de potencia

E 1BO1 3 30 Parametro de usuario n® max. de revoluciones demasiado grande

E 1BCe 3 30 Parametro de usuario para carriente max., corr. de retencion o corr. de parada rapida
demasiado grande

E 1B0O3 4 30 El cedificador no s compatible con &l sistema operativo actual

E 1B0o4 3 30 La activacion ESIM con n_max selecsionada, es demasiado alta

E 2300 3 18 Sobrecorrients en etapa de potencia

E 2301 3 18 Sobrecorrients resistencia de frenado

E 3100 pad. 16 Error de fase en la alimentacion de red

E 3200 3 15 Sobretension en el bus DC

E 3201 3 14 Subtension en el bus DC (umbral de desconexion)

E az0z 2 14 Subtensidn en el bus DC {umbral de parada rapida)

E 3203 4 19 Tension de alimentacion en el codificador del motor

E az06 0 11 Subtension en el bus DG, fase de red ausente {Advertencia)

E 4100 3 21 Exceso de temperatura en etapa de potencia

E 4101 0 1 Advertencia, exceso de temperatura en etapa de potencia

E 4102 0 4 Advertencia, sobrecarga (12) en paso final
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Numero de Clase Bit Significado

error

E 4200 3 21 Exceso de temperatura eh aparato

E 4300 3 21 Exozso de temperatura eh motor

E 4301 0 2 Advertencia, exceso de temperatura en motor

E 4302 0 Advertencia, sohrecarga (12t) en motor

E 4402 0 6 Advertencia, sobrecarga (1) en resistencia de frenado

E 5200 4 19 Fallo de unidn con el codificador del motor

E 5201 4 19 Eror en comunicacion con el codificador del motor

E 5202 4 19 El codificador del motor no es compatible

Es203 4 19 Fallo de unidon con el codificador del motor

E 5204 3 19 Se ha perdido la conexion con el codificador del metor

E 5205 4 19 El motor conectado (familia del motor) no es compatible

E 5430 4 29 Emor del sistema: Error de lectura EEPROM

E 5431 3 23 Emor del sistema: Error de escritura EEPROM

E 5435 4 29 Error del sistema; EEPROM no formateado

E 5437 4 29 Error del sistema: Error en suma de comprobacion datos de fabricants EEPROM
E B438 ) 29 Emor del sistema: Error en suma de comprobacidn parametros de usuaric EEPROM
E 5439 3 29 Eror del sistema: Error en suma de comprobacidn paréametros CAN EEPROM
E 5434 4 29 Emror del sistema: Infarmacion de hardware EEPROM no valida

E 543B 4 29 Error del sistema: Datos de fabricante EEPROM no validos

E 843C 3 29 Ewor del sistema; Datos CAN EEPROM no vaélidos

E 543D 3 29 Emar del sistema: Parémetro de usuario EEPROM no valido

E 543E 3 29 Eror del sistema: Error en suma de comprobacion parémetros Nolnit EEPROM
E 5600 3 17 Emor de fase en conexidn del motor

E 5601 4 19 Irterrupcion o sefales del transmisor defectucsas

E &602 4 19 Interrupcion o sefales del transmisor defectuosas

E 5603 4 17 Ewor de conmutacian

E&107 o] 0 Parametro fuera del rango de valores (error en el caleulo)

E&108 o] 0 Funcidn no disponible

E&10D 8] 0 Emor en el parametro de seleccion

E 810F 4 30 Enor del sistema: Base temporal interna defectucsa (Timer0)

E7120 4 19 Datos del motor no validos

E7121 2 19 Eror del sistema: Error en comunicacion con el codificador del motor

E7122 4 30 Datos del motor inadmisibles

E7123 4 30 Corriente del motor offset fuera del rango admitido

E7124 4 19 Eror del sistema: El codificador esta defectusso

E7128 0] 19 Todavia no se ha recibide ninguna respuesta

E 7200 4 30 Error del sistema: calibracidn deltransformador analdgice/digital

E 7201 4 30 Error del sistema: Inicializacién del codificador del motor (evaluacién del cuadrante)
E 7327 4 19 Emor del sistema: El sensor de posicion no esta preparado

E 7328 4 19 El codificador del motor indica: Registro de la posicidn erronec
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Namero de Clase Bit Significado

emror

E 7329 Q0 ] El codificador del motor indica: Advertencia

E 7330 4 19 Error del sistema: Codificador del motor (Hiperface)

E 7331 4 30 Error del sistera: Inicializacion del codificador del motor

E 7333 4 30 Errar del sistema: Diferencias en la calibracion del transformador analdgico/digital

E 7334 0 0 Error del sistema: Offset del transformador analdgico/digital demasiado grande

E 7335 0 B Comunicacién con el codificador del motor acupadsa

E 73358 3 0 Compensacién del offast, Sincos demasiado grande

E 7337 1 8 No s pudo concluir con éxito la escritura del Offset

E 7338 0 13 Ninguna posicidn absoluta valida del motor

E 7400 0 31 Error del sisterna; Interrupcién ilegal (XINT2)

E 7500 0 ] RS4asModbus: Error de overun

E 7801 0 2] RS485Modbus: Error de framing

E 7502 0 9 RS486Modbus: Error de paridad

E 7503 0 9 RS485Modbus: Error de recepcidn

EB110 0 7 CANopen: Desbordamiento de CAN (mensaje perdido)

E 8120 a 7 CAMopen: CAN Controller en Error Passiv

E 8130 2 7 CANopean: Errar en Heartheat o Lifs Guard

E 8140 0 0 CAMopen: CAN Controller estaba en bus off, comunicacion restablecida

E8id 2 7 CaMNopen: CAN Cantrollsr en bus off

E sz01 0 7 CANopen: RxPdol no ha podido procesarss

E 8202 o 7 CAMopen: RxPdo2 no ha podido procesarse

E 8203 0 7 CANopen: RxPdo3 no ha podido procesarse

E 8204 0 7 CANopen: RxPdod no ha podido procesarse

E 8205 0 7 CaMopen: TxPdo no ha podido procesarse

E 8208 0 7 CANopen: Deshordamiento de la oola interna, mensaje perdido

E AGeD 2 10 Error de caleulo en engranaje electrénico

E A051 2 10 Modfificacidn de variable de referencia excesiva en engranajs electidnico

E A300 0 0 Rampa de momento con corriente HALT activa

E A3 0 0 Accionamiento en estado '‘Quick StopActive'

E A3C2 1 1 Interrupcion por LIMP

E A303 1 1 Interrupcion por LIMN

E A304 1 1 Interupecion por REF

E A305 0 a No es posible la activacion de la etapa de potencia en &l estado de servicio actual de
la maquina

E A30S 1 3 Interrupcion del usuario por parada de Software

E A307 0 Interrupcion por parada de softeare interna

E A308 0 0 Accionamisnto en sstado 'Fault

E A309 0 0 Accichamiento no estd en astado 'OperationEnabls’

E A310 0 0 Etapa de potencia no activa

E A312 Q 0 Generacidn de parfil imterrumpida
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Numero de Clase Bit Significado

error

EA313 o] ] Deshordamiznto de posicion (pos_owver=1), debida a ello el punto de referenciayane
esta definido {ref_ok=0)

E A314 o] 0 No hay posicion de referencia

EA315 o 0 Refsrenciado activa

E A316 0 0 Deshordamiento en el cdleulo de acelsracion

EA317 0 o El accionamiento ho estd detenido

E A318 0 0 lModo de funcionamiento activo (x_end = Q)

E A319 1 2 Tuning {Auto / Manual): Range de distancia excedido

E A31A G 0 Tuning (Auto / Manual): Ajustz de amplitud/offset demasiado elevado

E A31B 8] 0 PARADA solicitada

EA31C 4] 0 Ajuste de posicién inadmisible en el final de carrera de software

EA31D 0 0 Rango de revoluciones excedido (CTRL_n_max)

E A31E 1 2 Interrupcicn por final de carrera de software pos.

E A31F 1 2 Interrupcion por final de carrera de software neg.

E A320 par, 22 Eor de seguimiento de posicidn

E A321 0 0 RS5422 intetface de posicidn ne definida como sefial de entrada

E Adz4 1 10 Emror en la referenciado {mas info = ntmero de error detallado)

E Azes 1 10 Final de carrera que va a arrancarse no esti activado

E A326 1 10 Interruptor REF no encontrado entre LIMP y LIMN

E A3Z7 1 10 Movimiento de referencia sobra REF sin inversion de dirsccidn de giro, final de car-
rera LIM no admitido

E a328 1 10 Movimiento di refersncia sobre REF sin inversion de direccidn de giro, rebasamiento
de LIM o REF no admitido

E A320 1 10 Hay més de una sefal LIMP/LIMN/REF activa

E A3zA 1 10 Senal de supervision ext. LIMP con sentido de giro neg.

E A3zB 1 10 Senal de supervision ext. LIMN con sentido de giro pos.

E A32C 1 10 Error en REF (sefial de interruptor activada brevemente o interruptor sobrepasada)

E az2D 1 10 Eror en LIMP (sefial de interruptor activada brevemente o interruptor schrepasado)

E A32E 1 10 Emar en LIMN {sefal de interruptor activada brevemente o interruptor sobrepasads)

E AZCF 1 10 No se ha encontrado el pulso indice

E A330 8] 0 No es sequra la reproduccion del desplaz. del pulso indice, estd demasiado cerca
del interuptor

E A3 3 0 Mo se ha seleccionado el modo de acsleracion con tipo de control local

E A332 1 10 Eror en movimiento manual {mas info = nimero de error detallado)

E A334 2 0 Tiempo limite en el control de la ventana de detencion

E A335 1 10 Procesamiento solo permitido en modo de bus de campo

E A337 0 10 Mo es posible continuar con el medo de funcionamiento

EB1o0 0 g RS485/Modbus: Servicio desconocido

E B200 0 9 RS486/Modbus: Error de protocolo

E B201 2 & RS485/Modbus: Eror Nodeguard

E Bz0o2 0] 9 RS485/Modbus: Advertencia Nodeguard

E B203 ) 9 RS486Modbus: Nimero errdnen de obietos de supervision

EB2Dg 0 9 RS485Madbus: Servicio demasiado largo
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6.5.1 NOTAS

Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.6 Practica 6

36

Regulacion de velocidad

La regulacion de velocidad en modo local permite fijar el valor de la
consigna de velocidad mediante una sefial analdgica (+-10V)
procedente de un potencidmetro o de un equipo de control externo.

Objetivo:

Regular la velocidad del motor utilizando como sefial de consigna la
entrada analdgica procedente de un potencidmetro cableado a la
entrada ANA1 (consulte el esquema de conexionado del
servocontrolador)

Se tratara de efectuar un control basico de velocidad sin tener en
cuenta temas como el escalado de sefial (relacién de tensién de
consigna a velocidad)

Realizacion:

e Partiendo del mensaje rdy en el visualizador, desactive la sefial
ENABLE y vuelva a activarla (esta sefial funciona por flanco). El
servocontrolador Lexium se pondra en marcha a la velocidad
indicada por la tensidén proporcionada por el potenciometro ANA1
(+10V a -10V).

Mientras se esté en modo de regulacién, en el visualizador estara
presente el mensaje run (en marcha) y el piloto ACTIVE
encendido indicara que el motor esta alimentado.

e Mediante el potencidmetro ANA1, regule la velocidad a un valor
bajo. Compruebe que al desactivar la entrada ENABLE, el motor
deja de girar y para en modo “rueda libre” (el eje del motor se
detendra debido al rozamiento del sistema mecéanico).

Se observard el mensaje rdy en el visualizador y se apagard el
piloto ACTIVE.

e Ponga nuevamente el motor en marcha (run) y pare ahora el
motor mediante el interruptor HALT. Observe que en este caso el
motor se detiene de forma brusca. En este caso la electrdnica del
Lexium se encarga de la labor de frenado. En el visualizador se
presenta el mensaje HALT.

contintia encendido para indicar que el motor

( I En paro por sefal HALT, el piloto ACTIVE
N ) sigue bajo el control del Lexium.
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6.6.1 NOTAS

Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.7 Practica7 Software PowerSuite MAxiis i fao co.mn
PowerSuite es una herramienta de software que permite al usuario
tareas de configuracion y mantenimiento de equipos de control de
motores tales como variadores, bases Tesys o servo controladores
(modificar configuraciones, editar y transferir parametros y realizar
conexiones en tiempo real para efectuar diagnosticos o controlar
dichos equipos).

Fig. 13 — Cable PC-LX05

La comunicacidn entre el PC y el Lexium se realiza mediante un cable
con conectores RJ45 paralelo, conectado al conversor RS232/RS485
de referencia: W814944430221 Dicho conector permite adaptar la
salida RS232 del puerto serie del PC al estédndar RS485, empleado en
la entrada CN4 del Lexium,

Fig. 14 — Conector RJ45 del LX05
Una vez conectados el PC y el servocontrolador, arranque el

programa PowerSuite y conéctese al equipo mediante el icono
correspondiente.
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Monitorizacion del equipo:

Partiendo de que en el visualizador del Lexium aparece el mensaje
rdy, se pondra en marcha nuevamente el dispositivo (programado en
la préctica anterior como regulador de velocidad con una consigna
proveniente del potenciémetro) mediante un flanco de subida en la
sefial ENABLE.

El motor se pondréa en marcha y el visualizador mostrara el mensaje
run.

En la esquina inferior derecha de la pantalla se pueden observar, en
tiempo real, los siguientes parametros:

_n.ref. Referencia
""j 2l (consigna) de velocidad
Cop_refusr =5748 . usr - del gje (RPM)
: e
| o p_actusr= 4524434 ust o
Totel 46 Umine _n_act,; Velocidad
ﬁ = i ‘ ~ actual del eje
Bl e
s iy V T idoact: Corriente
i Referencias de posicion. ! actual del motor (A)

Fig. 18 — PowerSuite, parametros de movimiento

e Mueva el potenciometro ANA1 entre ambos extremos vy
compruebe que las velocidades oscilan entre +3000rpm vy -
3000rpm.

Listado de parametros del equino

La pantalla principal de PowerSuite muestra la lista de todos los
parametros del dispositivo (Observe el icono que le corresponde)

@PmerSum: Lexiumos MAQUETR origin'

€ Bisqueds
1§ Codigo Textocoto

. : in Aug ANAT 1 sesla
Fig. 19 — PowerSuite, lista de parametros

Mediante el icono Paneles especificos es posible monitorizar vy
controlar las sefiales del Lexium.

& PowerSuite - Lexium0s - anuem .

. , IPaﬂe&es especﬁtcosl
Flg 20 PowerSulte, Paneles de control
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A PowerSuite
Fichero . Accion . Displ

erramientas . Ayuda

J Conexiones
Fig. 15 — PowerSuite, conexion al LX05

Aparecerd un aviso de seguridad. Después de haberlo leido teclee
“Alt + F” para continuar con el establecimiento de la conexién.

El software presentard una ventana de progreso de la conexion.

Si es la primera vez que se conecta a este equipo, aparecerd un
aviso sobre que el mismo no esta registrado en la base de datos de
PowerSuite (El software lee el nUmero de serie del Lexium). Pulse el
botén Crear para abrir el registro del equipo conectado.

% Atencion

No existe ninglin equipo con &l mismo s/n en la base de datos.

lgnorar Anular

Fig. 16 — PowerSuite, equipo nuevo

Si ya se ha conectado anteriormente a este equipo también
aparecerd un aviso referente a que el mismo ya estd registrado.
Pulse Seleccionar.

El software leerd los datos existentes en el Lexium y aparecerd la
pantalla principal de PowerSuite.

=100z
e Codgo =i
o Tesocota Ttenizgs 01 Vb rirem | Velormdamo | Yok actusd {velor por defeci 2
B:d:c Tos na{m_edl:lw D_ANS AHB | scale Sor gademmc» A0 000Ak 300004 3004k ELTEY
< O Auangue -
Condimratsin bisca ] Y ) o 56000 Tme 30800 Vim0 Vi, 50 e
0 Cs(iole"vzbojed 104 3} D £NAT ottt 00 oy
by o
003 4¢k 300804,
5 1/man BT
. — o,
Bl rmeys
O Freno 2 estacionaminnto o
O Ervdaciie de encodu [ESIM e -
L0 : E L S . . A
RESext P Caw werw 0w 10w
RES R 0010 | 32767 0ha 1000 16000k
AESel_lor 1 W00 twe v
Calleck . [ 12 T
Catipand 1258 s
CTAL_TAiet 00w 4007 e 1Ams
8 tuacnnss 4 75 (Menbs R000000 {1mes 753 {Vmans T {1/
O Deeonin motoe pareds . T Riedisdid
O Movimienta . i L fObewe 2202
- O Redutin shectiirstd POSEORAS - . chcheke | closkse
£ O Ruferercieco del cipm ESiMsoak &lne £5535 Inc 405 e
O townirta o Jog SPY.Fr_AC ) EvoCless?
. O Comunicacidn LTt ST SR SR et i e e
O Drivosten SPY_FR oDt b
1O CoNopen 13,60 . GEARderx ) 1 2147483647 l
O Modwi : - iD_GOIR GEARdY_erab! ) e bon
=0 %’““ef"“_”";e‘w“i‘" 0_GHUM GEARMm MTERAs . ZamEmy 1
i ' ’ GEARIaD - - | GesFacter

| Regulacion de yelagidar | -p_telust 43 “un

{ HALTsinactivo $ _p.acluss <574Bun
1 5. Faults 020000 niet a0 1w
¢ Modo local P onomcti=0 2 Vmin

| DEVomdintadI0Device | -1da_act, <0.04 Apk
Y Peti erindx fes Koneaado .,

Flg 17 - PowerSuxte pantalla principal (parametros)
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En la pantalla que aparece podemos monitorizar el estado de todas
las entradas y salidas del Lexium, incluyendo la entrada analdgica
que se utiliza como referencia de velocidad.

“Entrada Digital
~Valor actual “Valot de forzado~—
T FAULT-RESET |
im . ENABLE A
] CHALT A
oo PWRR_B
B PWRR_A
S ENABLEZ -
Salida Digital -
~Walar actual : . : ~-Yalor de forzado
: o0 NOCFAULT: ; ; ;
B CACTIVE
~Entrada Ana!ogicc. -
~Valor actual - S . -
ANAT - act Valor real deANAU\/} 2314 mv ‘

Fig. 21 — PowerSuite, Paneles de control

¢ Compruebe (moviendo los interruptores y el
ANA1) que en la pantalla se reflejan estos cambios.

potenciémetro

e Gire el potencibmetro ANA1 hasta uno de sus extremos.
Compruebe que la lectura de la entrada analégica sera
aproximadamente de 10000mV, mientras que las velocidades
actual y de referencia seran de 3000 rpm. El factor de
proporcionalidad entre el voltaje de la entrada analdgica y la
velocidad del eje del motor estd definido por uno de los
parametros programables del Lexium.

Escalado de seRal:

s Vuelva a la pantalla de la lista de parametros mediante el icono
correspondiente.

~
Archivo - Paneles esg%gxeﬁ? Ccmtrol Visualizacion Cnni;c

m@g’

[Lista de‘parémtrosl‘

Fig. 22 - PowerSuite, icono Lista de parametros

En la lista, en las primeras posiciones, estd el parametro
ANA1_n_scale. Es la consigha de velocidad correspondiente a la
sefial analdgica 1.

Cédigo Teuto cotin | 1ssto g [ vake oirine | Veloredins | Valot sctel oot pox defactc
Io_atis AHAT | seade  Concgra de comente ANATS10Y  30000Apk | 20000Ack 300 An 300 5pk
IDAING | AN&Ln sl Conprade velocidsd AAT-I0Y  BOOO0 1 | 000 V] 30001/ 2000 1 /i
ID_AIOFS — ANAToffedt | et criiods oalGg ANRT  SO00nV | S000w | TR 0o

Flg 23 - PowerSmte parametro de escalado de ANA1
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El valor del parametro en la figura es de 3000 rpm, e indica que es la
velocidad a la cual correspondera una entrada de 10V.

Para modificar la relacidon tension/velocidad haga doble clic sobre su
valor actual. Se abre la celda en modo de edicidon y nos permitird
modificar el valor existente. Escriba el valor 4000 en esa casilla

| Valorminimo | Valor méximo | Valor actual
-300.00 Apk 300.00 Apk 3.00 Apk ‘
-30000 1/min 30000 1/min 400d ::T_g

Fig. 24 - PowerSuite, modificaciéon de parametro

En el momento en que presione ENTER, este valor se grabara en la
EEPROM del Lexium vy el dispositivo operara con este nuevo valor de

escalado.

o Compruebe que la velocidad se puede variar entre +4000 rpm vy -
4000 rpm al mover el potencidmetro ANA1 entre extremos.

__p%refus: =248231520usr
_p_actusr=192450532 ust
“noref  =-4007 - 1/min
~n_act . =-4002 . 1/min
“idg act =003 Apk

Fig. 25 - PowerSuite, valores de consigna

En la pantalla de parédmetros, observe la presentacion del valor que
se ha modificado. Se indica de forma grafica cuando un parametro se
ha modificado (aparece en color diferente).

| Valor actual | Valor por defecto
3.00 &pk 300 Apk
2000 tmi | 3000 Lmip

Fig. 26 — PowerSuite, parametro modificado

r/_\ Hay parametros que no se pueden modificar con
el motor en marcha. Se identifican por ser de

"-\_ L ] color gris.

» Compruebe que al detener el motor (mediante el interruptor
ENABLE) todos los parametros seran modificables (color negro)
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Visualizar defectos:

Mediante el potenciometro ANA1 ponga el motor a su velocidad
maxima y active la sefial HALT. En este momento se generara un

defecto.

O Lexium05 :% i
2.0 Todas lns naram 1™

Fig. 27 — PowerSuite, icono de defectos

PowerSuite tiene una pantalla especifica para visualizar los defectos,
que se abre mediante el icono de la figura.

En la pantalla de defectos se muestran los activos en ese momento
(Para borrar el defecto actual, utilice el interruptor FAULT RESET del

panel de la maqueta)

Archwo Control Vlsuahzacmn Configuracién  Herramientas ?

~Fallo actual :
iDefeclo G , : . e o , i
: Subtension enla ahmentacmn de 24 voluos o
- Temperatura demasmdo elevada (paso hnal lastie o motor]

Error de persecuclon ,

Welocidad méxima excedida
Fig. 28 — PowerSuite, defectos activos

En el margen derecho aparece un histérico de defectos.

— Otimos fallos ——
Contador fallos 4

k,Histérico de fallos ~ Bormar histérico de fallusa
Nameso | Historico de fallos | Estado defed -]

Ultimo fallo | E4320 : Enor de persecucion de posicién | 67:13:19-0x000(
Ultima fallo -1 | EA320 : Error de persecucion de posicion |67:12:37-0x000(
Ultimo fallo -2 | E4320 - Enror de persecucion de posicidn | 65:23:31-0x000(
Uitimo fallo -3 (EA320 Error de persecucion de posicidh B4:33:18-0x000(
Fig. 29 - PowerSuite, historico de defectos
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Forzar senales:

PowerSuite permite el forzado de sefales de entrada y salida. Para
forzar, por ejemplo, la sefial analdgica que se hace servir como
referencia de velocidad:

Ponga el motor en marcha en modo local.

Conecte PowerSuite al equipo (active la conexién). El motor
seguira girando.

Active la pantalla correspondiente mediante el icono: Paneles
especificos.

C
mh;vo‘ Panele ;
. - [F'anelés especiicos]
Flg 30 PowerSu1te paneles especificos
e Con el motor en marcha, introduzca el valor de tension 0.0V en la
celda Valor de forzado, valide el valor con ENTER, y haga clic
sobre Activar valor (el cuadro pasara a color rojo)
~Entrada Analdgica e ' - :
- VYalor actual — ; ———— - Malor de forzado - Activar valor e =
AMAT act Valor real deANMM 3230 my ~iU 1'3:] my . i
= Walor actual ‘ ‘ ‘ e ~Valor de forzado————— ~Activar valot e
ANA2 act Ualoneal deANAZM 53?2 oV ~i|3 ::j m T

Fig. 31 — PowerSuite, forzado de sefales

En el momento en que se fuerce la entrada, el motor se detendrsd,
va que el valor es de 0V en la celda Valor de forzado.

Cambie ahora el valor de tensiéon de entrada de manera que la
velocidad del motor sea de 800r.p.m. (recuerde que la sefial de
entrada ya esté escalada en una de las précticas anteriores)

Cp_relusy = -1 92307165 usr ¥
Lpo aclux:=173332% usto 1

et =800 - 1/min
onoact =802 S 1 mim
2ldg_act =0.08 Apk

Fig. 32 — PowerSuite, monitor de velocidad

El motor debe girar ahora a 800r.p.m., dado el valor de escalado
que se programo en esta misma practica (4000r.p.m. con 10V de
entrada analogica)

Pruebe con distintos valores de forzado (positivos y negativos).
Compruebe que la posicién del potencidmetro es irrelevante dada
la situacion forzada. Libere el forzado haciendo clic en la casilla
Activar valor correspondiente.

Verifique que el potencidmetro vuelve a estar operativo.

Cierre el programa y guarde los cambios.
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6.7.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.8 Practica 8

46

Movimiento manual (JOG) con PowerSuite
Objetivo:

En esta practica se estudiard como hacer el movimiento manual
(JOG) que ya se hizo en una practica anterior. La diferencia es que
ahora la maniobra se realizard desde PowerSuite.

Realizacioén:

Arranque PowerSuite, establezca la conexion, acepte la advertencia
intermedia y seleccione la misma base de datos anterior hasta que
aparezca la pantalla de control. Si es necesario, consulte los primeros
pasos de la préactica anterior.

¢ Ponga en marcha el motor mediante la sefial ENABLE. El
visualizador del Lexium debe mostrar el mensaje: run.

e Para que PowerSuite pueda controlar el motor, se requiere que el
software tome el mando del motor. Desplace el selector Mando a
la posicién Activo.

Fig. 33 — PowerSuite, activacion del Mando

¢ Acepte el mensaje de seguridad con las teclas: ALT + F. Observe
que el software no permitird que PowerSuite tome el mando del
motor, apareciendo un mensaje informativo.

Activo

Inactivo

11 ENIO7 1 Acceso bloqueado por otra interface
Fig. 34 - PowerSuite, informacion sobre el Mando

PowerSuite indica que el acceso estd bloqueado por otra interfase.
De manera intencional se puso en marcha el motor al principio de
la practica, quedando este controlado en modo local y PowerSuite
no puede ejercer el control mientras el motor no se libere (Para
que PowerSuite pueda ejercer control sobre el sistema, el
visualizador debe mostrar el mensaje: rdy)

o Desactive la sefial ENABLE y vuelva a intentar tomar el mando
desde PowerSuite (active el Mando colocando el selector en la
posicion Activo)

Una vez que PowerSuite tiene el mando del motor, es necesario
seleccionar el tipo de control que se desea ejercer sobre el
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Lexium. Para ello, se despliega el menu Control y se selecciona
en la lista el modo de control deseado:

icOntroI visualizacidn . ‘Configuracién  Herrami

> v Movimiento manual CulF7

: Control de corrients oo Chrl+FL .
Auto ajuste L CrFs
Control de velocidad Crl+F2
Reductor electrénico CtrHF3 ]
Ajuste manual ‘ RS t

quicfonado punto a punto - Ctri+F4
Perfil de velocidad - CUHFS

Moviriento de referencia - Ctrl+F6

Fig. 35 —'P‘ov'\;erSuite, Modos de control

Deje habilitada la opcidn por defecto (Movimiento manual o JOG)
Para poner en marcha el movimiento manual, es necesario
habilitar el eje desplazando el selector de la casilla Habilitar hacia
la posicidn Activa. En el visualizador del Lexium aparece el
mensaje: HALT.

POWER
ENABLED

[6] Dp Enable

Reset l

ilitacion del control

Fig. 36 — PowerSuite, hab

Mediante el botén Reset es posible borrar cualquier defecto
rearmable que aparezca en el equipo.

Haga clic sobre el boton Test Marcha. Se habilitaran las opciones
de control y el visualizador mostrara el mensaje: run.

|

Nea 1 \--Habilitarj

| Active

i Jzo Lentaban :j

Usa raphdan ‘Movimiento manual - Desar

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, =

H

i
{

! ;
i i
Fig. 37 — PowerSuite, control JOG

Seleccione en la lista desplegable si desea efectuar el movimiento
manual lento o el rapido. Active el movimiento manual en un
sentido o en el otro mediante los botones Neg ¢ Pos.

Cuando desee finalizar la prueba haga clic sobre el botén Test
Paro. El visualizador del Lexium mostrara el mensaje: HALT.
Desactive el mando desde PowerSuite (Selector de la casilla
Mando a la posicidon /nactivo.) Aparecera un mensaje de
advertencia sobre la seguridad del control. Acepte.
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6.8.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.9 Practica 9

Control de velocidad con PowerSuite /‘»f
Objetivo:
En esta practica se estudiara como hacer un control de velocidad.
Realizacion:

Arranque PowerSuite, establezca la conexidén, acepte la advertencia
intermedia y seleccione la misma base de datos anterior hasta que
aparezca la pantalla de control. Si es necesario, consulte los primeros
pasos de la practica anterior.

e Ponga en marcha el motor mediante la sefial ENABLE. EI
visualizador del Lexium debe mostrar el mensaje: rdy.

Control Visualizacién - Configuracion . He
‘Movimiehto manual ‘
Control de corriente Chrl+y k
Auto ajuste S kD

‘H;» Control de velocidadk
Reductor electrdnico
Ajuste manual

- Posicionado purito 3 punto :
Perfil de vélocidad k
Movimienka de veferencia
Fig. 38 — PowerSuite, control de velocidad

Active el mando y acepte el mensaje de advertencia.

Habilite el eje.

Active el control mediante el boton Test Marcha.

Active la referencia de velocidad mediante el selector de la casilla
SPEEDref.

e {

| -SPEEDref.— |Min Mas| I

J " Activar | 8000 D ¢ 90002 Lot oy |

| : R L i i §
| ‘
g Desactis : i %
ESI . SPEED A target [1/min] !

Fig. 39 - PowerSuite, mandos del control de velocidad

e Modifique la velocidad mediante el parametro SPEEDnN_target,
ya sea con valor numérico o con el deslizador. Observe que el
software limita la velocidad del motor. Por ejemplo, si se pone
una referencia de velocidad de 7000r.p.m., la velocidad real del
motor se limita a unas 4700r.p.m.

e Observe el minimo tiempo de respuesta que se requiere para que
el motor pase de 4000 RPM a -4000 RPM (ingresando los valores
mediante el teclado). A primera vista parece que el bucle de
regulacién de velocidad estd razonablemente bien ajustado. En la
practica siguiente veremos que la respuesta dinamica del
conjunto no es tan buena como parece.

e Detenga la prueba mediante el pulsador Test Paro y desactive el
mando desde PowerSuite.
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6.9.1 NOTAS

Utilice este espacio para sus anotaciones.
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6.10 Practica 10 Respuesta dinamica del Lexium
Objetivo:

Comprobar la respuesta al escaléon del bucle de regulacion de
velocidad mediante la funcién Osciloscopio de PowerSuite.

Realizacion:

Arranque PowerSuite, establezca la conexién, acepte la advertencia
intermedia y seleccione la misma base de datos anterior hasta que
aparezca la pantalla de control. Si es necesario, consulte los primeros
pasos de la préctica anterior.

¢ Ponga en marcha el motor mediante la seifal ENABLE. El
visualizador del Lexium debe mostrar el mensaje: rdy.

|:Control ¥isualizacidn - Configuracion - He
Movimiento manual e
Control de corriente . Chrl+Y
Auto ajuste - 0
' ‘Contr’o‘l de ?elocidad
Reductor electronico
[M: Ajusts manual.
: Posicianadq punto apunto
Perfil de velocidad -
Movimiento de referencia
Fig. 40 — PowerSuite, ajuste manual

Active el mando y acepte el mensaje de advertencia.
Habilite el eje.

Active el control mediante el botdn Test Marcha.
Introduzca los siguientes valores que aparecen en la figura.

r a0 A
Duacién. 1200 ‘ 3:
. efial | salto pasitivo

Fig. 41 — PowerSuite, parametros de prueba

o Active la pantalla del osciloscopio mediante el icono
correspondiente.

O LexiumdS

- T .
QO Todos los paramd25cilioscopio

Fig. 42 — PowerSuite, osciloscopio

s Pulse en Arrancar para iniciar la prueba. En la ventana Estado de
captura, aparece el estado de los datos de la prueba.
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r~Estado de captura—-

i
|
|

i ~Estado de captura—

f Estad. W
!
|

iParada i

|
Fig. 43 — Osciloscopio, carga de datos

Cuando finalice, el texto pasa a Parada. En ese momento la carga
de datos ha terminado y aparece en pantalla.

s Ajuste la escala para que se observen con claridad las sefiales

correspondientes. Haga clic sobre el icono de calibracién
automatica de las ordenadas:

. o

%

3| 3|

-ﬁ—“{‘ " alibracion automatica de las c»rdenadas}“

Fig. 44 - Os:ciloscopio,[ calibraciér{ ejeY

El osciloscopio representa simultdneamente tres pardmetros:
— El escalon de referencia de velocidad (_n_ref)

- La respuesta de velocidad de salida en el motor (_n_act)
- La corriente del motor (_iqg_ref)

=y tef
: nact
we g ref

oL ; : ! : :
T T T ¥ T T T ABEN S T T T T T T T T T
20,0008 0,020 0.040s 1 0.080s - 0.080s 01005 01205 - °0.140¢ = 0.160s . 0.180s " '0.200s -+~ 0.220s -0.240s -

Fig. 45 - Osciloscopio, graficas basicas

Oculte la sefial que no interese haciendo clic sobre su leyenda
(pulse sobre la sefial _lqg_ref, a la derecha de la imagen) vy, a
continuacion, pulse y arrastre hacia abajo en la izquierda de la
imagen hasta que la sefal desaparezca (arrastre el eje Y con el
ratén y vera que la grafica se mueve).

2%
g 1
e, B
g g
o ;
o i 1800
:
-;;E 150
<
+ 10
21204

Fig. 46 — Osciloscopio, eliminar sefales
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El aspecto de la pantalla deberia ser similar al de la figura

siguiente.
: o [ e S e
wm-:us v B o S P R e : X = e
{7 /m L
L ; S S AT :
i g T e e . 3
£ K & T i
L Respuesta | - \\
: del motor | ‘ : e o
010 - = T Referencia s
Do .
I T Y X ¥ T T T kI T T T K § ¥ T 4 e
DO DO GG 0BG OISR IR DHG: G140 DIEk DIBROXK 0XH 0ME

Fig. 47 — Osciloscopio, sefiales de prueba

Puede cambiar los colores haciendo doble clic sobre la leyenda de
la sefial que quiera cambiar.

Como se puede observar en la pantalla, esta respuesta al escalon
resulta inaceptable, ya que tiene un sobre impulso y una oscilacion
excesivos. Los pardmetros del bucle de regulacion de velocidad
deberén ser optimizados.

s Detenga la prueba mediante el botdon Test Paro.
PowerSuite posee la funcion de Auto ajuste o Autotunnig (también
disponible desde el panel frontal del equipo). Como primer paso para

la optimizaciéon del bucle de regulacién de velocidad y posicién, se
ejecutard esta funcion de Auto ajuste.
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6.11 Practica 11 Funcion de Auto ajuste

El auto ajuste (auto tuning) permitird optimizar la respuesta
dindmica del Lexium vy obtener los mejores resultados en las
practicas de sincronismo.

En este paso serda necesario determinar el tipo de mecanica del
sistema acoplado al motor. Se suele dividir en dos grupos
principales:

e Sistemas con mecanica rigida

e Sistemas con mecanica poco rigida

Mecanica rigida Mecanica semirigida
Baja elasticidad Maypr elasticidad
Namero de [otes Ndmero elevado de lotes

bajo o nirguno

Accionamiente directo Accionamiento por correas
Motor de brida Ejes de torsidén
Acoplamiento fijo Engranaje

Acoplamiento eldstico

Fig. 48 -~ Tipos de sistemas mecanicos
En el caso de mecéanicas poco rigidas, se recomienda jugar con los
valores del parametro P (constante proporcional del regulador) hasta
tener una respuesta rapida con pocas oscilaciones.

Objetivo:

Optimizar la respuesta al escaléon del bucle de regulacidn de
velocidad mediante la funcién Osciloscopio de PowerSuite.

Realizacioén:

Arranque PowerSuite, establezca fa conexidon, acepte la advertencia
intermedia y seleccione la misma base de datos anterior hasta que
aparezca la pantalla de control. Si es necesario, consulte los primeros

pasos de la practica anterior.

e Ponga en marcha el motor mediante la sefial ENABLE. El
visualizador del Lexium debe mostrar el mensaje: rdy.
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Control . Osciloscopio . Yisualizacion - Con
Movimiento manual

Control de corriente - Chrl+Y

(.: Auto ajuste , “Ctrl-}-:[]
. Cohtrol de \.:"e‘lx‘jciydad
- Reductor electrénico -
Ajuste ma'hﬁialk : ‘
: ;Pnsicionadnk:t punto‘a‘puhto
- P‘er‘f‘il de ?élﬁciﬂad '
Movimiento de referencia
Fig. 49 — PowerSuite, auto ajuste

Active el mando y acepte el mensaje de advertencia.

En la seccion inferior de la pantalla active el control (Mando
Activo), habilite el eje (Habilitar Activar, el Lexium
presenta:HALLt) y ponga el test en marcha (botén Test Marcha,
el Lexium presenta:run)

El cuadro AT_Mechanics sirve para indicar el tipo de
acoplamiento motor-sistema. En el caso de la correa dentada, se
escogera un acoplamiento elastico (soft) Deberd determinar de
forma experimental el valor mas adecuado (puede partir de la
seleccién de la figura)

direct coupling Jedm less 3:1)
medium coupling 0

J “tj E: redium coupling 1-(short toothe
- mediura coupling 2

AT _dir ]‘HVBQ#*DDS’«’thE "1§ soft coupling [JeAdm 51,101 o
|

AT_ntoleranc 10 1/min direct coupling [Je/Jmless |

AT n ref 100 1/min ~‘IAT_gain 86% .;._1 .__:Lj

i

AT dis 31.0 3: kevolutidn %Slate 0% E_IJE] .C_T_Efi

H

Fig. 50 — PowerSuite, mandos auto ajuste

Haga clic en RUN para iniciar la rutina de Auto ajuste.

Haga clic en el botén Arrancar para iniciar la rutina de Auto
ajuste,

Mientras el auto ajuste esté en marcha, verd una barra de
evolucién. Cuando la barra llegue al 100%, se habra finalizado el
proceso de auto ajuste y los parametros finales se habran
almacenado en la EEPROM del servocontrolador. El proceso de
auto ajuste dura unos cuantos minutos y también se puede
observar su evolucién en el visualizador del Lexium.

Detenga la prueba cuando llege al 100% mediante el botdén Test
Paro.

Seleccione ahora la opcidon de menl: Control - Ajuste Manual y

repita la practica anterior para observar ahora el comportamiento
del servocontrolador.

© Instituto Schneider Electric de Formacion



Practicas de servomotores — Lexium 05, Nivel |

Repita el proceso de captura del osciloscopio, deberia obtener una
grafica similar a la siguiente.

HEE

Gm- j/ .

kil s s e

: - s

S —iq et
B . ! Respussta | raferencia .
del metor | i b

¥ E 9’ : - \' " ¥ - 1 ¥ kL ¥
DOk QU Q04 DG OG0 01 BMB D18k DISY 0AM Guds DMk

Fig. 51 - PowerSuite, respuesta con auto ajuste

Compare los resultados que obtuvo en la practica anterior con los
obtenidos ahora, una vez ejecutado el Auto ajuste.

Sin duda alguna, el Auto ajuste ha proporcionado un conjunto de
parametros bastante satisfactorio. La respuesta al escalén en la
referencia produce una subida rapida de la velocidad (tarda unos
20ms en alcanzar la referencia), produce a continuacién un pequefio
sobre impulso, que se atenla rapidamente, con una leve oscilacién
alrededor del valor de referencia. Para la inmensa mayoria de las
aplicaciones practicas, esta respuesta del bucle resultaria plenamente
satisfactoria.

¢ Pare el test y desactive el mando de PowerSuite.

En la seccion 7 del “"Manual del aparato Amplificador
AC Servo LXMO5A"”, se explican las técnicas para hacer
I un ajuste manual de la respuesta al escalén en caso de
que sea necesario mejorar la respuesta tras el Auto

L"‘-—.!—f ajuste.
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6.12 Practica 12 posicionado punto a punto

Una de las premisas basicas para realizar control de posicién del eje
de un motor es la de fijar una posicion de referencia (Posicidén 0,
posicién de origen del movimiento, o Home). Esa posiciéon de origen
solo se puede definir mediante sefiales que se envien al Lexium desde
un bus de campo (Modbus o CANopen). Desde PowerSuite NO se
puede fijar la posicién de origen.

Este inconveniente no impediré que podamos comprobar I[as
caracteristicas de posicionamiento del Lexium.

Objetivo:

El Lexium 05, aparte de un bucle de regulacion de velocidad, posee
un bucle de regulacidén de posicidn. En esta practica se observaran
algunas de las caracteristicas de dicho bucle de regulacién mediante
la ejecucion de posicionamientos absolutos y relativos.

Realizacioén:

Arrangue PowerSuite, establezca la conexidén, acepte la advertencia
intermedia y seleccione la misma base de datos anterior hasta que
aparezca la pantalla de control. Si es necesario, consulte los primeros
pasos de la practica anterior.

e Ponga en marcha el motor mediante la sefial ENABLE. El
visualizador del Lexium debe mostrar el mensaje: rdy.

| Control Parametros Wisualizacidn Conf
Mo?imiento kmanualk e :
Cdntrol de corriente ey
Adtoajuste  Cl+D
antml de' velocidad
Reductor elecfrénico k
.b.jUste manual k ;
‘{‘:'Po‘siciohaddpunto apunto
Perfil de ?elocidéd k
- Movimiento de referencia
Fig. 52 — PowerSuite, posicionado punto a punto

e Active el mando y acepte el mensaje de advertencia.

+ Habilite el eje y ponga la prueba en marcha. Observe que en la
parte inferior derecha de la pantalla se pueden observar la
posicién actual del eje (_p_actusr) y su consigna (_p_refusr).

© Instituto Schneider Electric de Formacion 59



Practicas de servomotores — Lexium 05, Nivel |

po lel’usr —19230?185usr
actusr 1?833286 usr
_n_ref =800 17min
_n_act =802 1dmin
_ldq_act =0.08 cApk

53 - PowerSuite, posicion del eje

Fig.

Como primera maniobra de posicionamiento, se va a colocar el gje
en su posicion de referencia (posicionamiento absoluto a la posicion
cero) con una velocidad de 3000r.p.m.. La aceleracion y deceleracion
durante esa maniobra estara determinada por los valores de defecto
existente en el Lexium.

o Coloque el valor 3000 en la casilla de velocidad (PPn_target) y

pulse ENTER.
i M .| Absoluto | | Fiv e
Mando—— | Min . Maﬂi ol ‘ :; (| [Habiitar—
[ st § 1 {5DUD j SUUU§ ﬁ Srranaqu % Narere I i =) Aotive
| ] | I Relativo | i .
Ihactiva | R § : , : i l Desan
S —— E PPn_target [1/min] iD 2 ,5",",3“9“,51 | -
Fig. 54 - PowerSunte, parametros posicionado
e Haga clic sobre el botén Arranque y observe como cambian las
cifras de posicion actual y referencia. El motor acelerard hasta
3000 r.p.m. (con el valor de aceleracion y deceleracién por
defecto) y finalmente reducird la velocidad hasta detenerse
cuando la referencia de posicion llegue a cero.
Como se observa, la aceleracidn y la deceleracidon alcanzadas son
bajas (Puede guiarse por el sonido del motor).
Mediante PowerSuite se pueden modificar los parametros de
aceleracion y deceleracion del perfil de movimiento.
s Modifique el comportamiento del Lexium poniendo un valor de
6000 en los parametros de aceleracion.
[Yexlosmta © o jteRtolago; ;Va{u miremo - | Valor mésimo -{ | Yalor actual iValor por defecto
RaMPace Aceleracidn pertil rovimierto 30 (Vmin)s 3000200 (1 4mn SRR imads E00 (T mints
ReMPdscel || Decslrecsin perl movimenla | 750 1/miry/s BO0COND (/i  G000(1/mots | 260 Uil

60

Fig. 55 - PowerSuite, rampas de movimiento

e Para comprobar los nuevos parédmetros de aceleracion, se
hara un posicionamiento absoluto hasta la posicion 7777777.

¢ Haga clic sobre el botén Arranque y observe ahora la
evolucion del motor al acelerar y al frenar.

e« Retorne el eje al origen insertando ahora la posicién de
destino 0.

¢ Realice ahora un movimiento relativo de 100 unidades
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~‘~r?1aridc|_ﬁ Min | : . HMan Absﬁluto k L
T Aotive 11 {3000 21 2000 I ij:;fmhqu;
S — | — | Felativo oo
nactiva | Ao - i
PPn_target [1/min] | [100]

Fig. 56 — PowerSuite, movimiento relativo

e El movimiento del eje sera muy pequefio. Compruebe que tras la
ejecucién de la maniobra, el valor de _p_refussr llega a 100.
» Repita la maniobra anterior. el valor de _p_refussr llegara a 200.

Tome en cuenta que el encoder del motor y la electrénica de
procesamiento del Lexium producen, con cada giro completo del
motor, un incremento (o decremento, en funcién del sentido de giro
del motor) de 16.384 unidades en el valor de posicién (_p_refussr).

s Partiendo de la premisa anterior, ejecute un movimiento relativo
de 16.384 unidades.

Min k Max% Absolto

1 |3000 & 8009£ |0 = \rrahqu4
T : } -Relativo ‘ . &

i PPn_target [1/min] § £} Mmanguy

Fig. 57 — Resolucion del encoder del motor

e Compruebe que el eje del motor gira una revolucién completa y
finaliza con el indicador del eje en la misma posicidén fisica que
tenia antes de la maniobra (pero con una diferencia de posicidén
de 16.384 unidades). Repita la maniobra todas las veces que
quiera.

e Pruebe ahora un movimiento relativo de -16.384 unidades vy
verifique que el eje queda en la misma posicion.
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6.13 Practlcag13 Optimizacion del lazo regulador de Posicién

El ajuste manual permitira optimizar también la respuesta del
regulador de posicién tras un ajuste automatico.

s Seleccione Ajuste manual desde el menu Control.
e Active el control (Mando Activo), habilite el eje (Habilitar
Activar) y ponga el test en marcha (botén Test Marcha) El

visualizador del Lexium presenta: run.

e Irtroduzca los valores que se muestran en la figura

Ampitud . [1800° 3] usr
Offset |0 2

Tipo ; Cantrol ﬁdsviciér fi

e T Total ‘11 ‘ ‘H: Periodo.
Duracién {300 E: Mgl ~

G e W Altoscope
Sefial ] salto positiva _v_{ £ 'r‘ S b[ R m

Fig. 58 — PowerSuite, regulador posicién

e Active la pantalla del osciloscopio mediante el icono
correspondiente.

e Pulse en Arrancar para
iniciar la prueba.

¢ Cuando termine la prueba, ‘é
ajuste la escala mediante el [ Lexium05

icono Calibracion £ Todos los param :

. atica. . .
- automatica Fig. 59 - PowerSuite,
osciloscopio
Las curvas que aparecen son
similares a las del dibujo.
5 tat : : w1 tefust
, ;2,-/‘ : : e oactust
'~  /(._4,' L : : : SN . N _h_lef
- o ‘ e g ref
2563100000 - - / e
g2 .
L 2EEE0000 :g?]j
. oseooomo 0
|y ’," =T 3 1 AR R T
. 0OOOs  DI00s  0200s  DA00s 04005

Fig. ‘6'0‘—'Ryesbue‘s“ta r‘egul‘ad'o‘r posicion sin optimizar
Analizando la respuesta obtenida, da la impresion de ser algo lenta.

Observe que la posicion actual tarda aproximadamente 0,2 seg en
acercarse claramente a la referencia.
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de posicion (el

Seguramente esta
ganancia del lazo de regulacion
CTRL_KPp).
1009 | I 100%, | T
Ragdlaciin demasiado lenta Ragllacién con oscilaciones
""'ﬁ“
= — = o Tt
(=] ’ j=19 2
g P- . £ S
‘;" ‘t ;("
x" 4 .
< pract Majorar con: | pact Majorar con:
kpp 4 ; Ko §
i ! | ’ i |
0% | 09
t— t—
Fig. 61 — Respuestas al escalén

Oculte las sefiales _n_ref vy _lq_ref. Quedaran en pantalla las
sefales de la referencia de posicion (_p_refussr) y de posicion

actual (_p_actusr).
Realice los ajustes pertinentes en los pardmetros de regulaciéon para

[ ]
obtener una respuesta mas rapida.
Se tratara de encontrar un valor de compromiso en la ganancia
proporcional, KPp, de manera que la respuesta sea mas rapida sin

que se produzcan oscilaciones notables.

Cambie el valor de KPp (por ejemplo, 30)

« Cambie a la ventana del osciloscopio y ponga en marcha un nuevo
test mediante el botén Arrancar.

s Compare la respuesta y decida si KPp debe aumentar o disminuir. La

respuesta optimizada deberia ser del estilo de la figura.

e p refust
wam .y actust

i 400'00-
; !

/2 - 350,drj— -

; ‘ .
oam0m0H |
. n .
S ]

o
04005

B

=
0.300s

Fig. 62 — Respuesta regulador posicion optimizado
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En estos momentos el Lexium 05 esta programado con unos
parametros que garantizan que los dos bucles de regulacién
(velocidad y posicion) funcionan de una manera satisfactoria.
Pare el test y desactive el mando de PowerSuite.

En estos momentos, gracias a la utilizacidén de PowerSuite, el
Lexium 05 estd programado con unos parametros que garantizan
que los dos bucles de regulacién (velocidad y posicidén) funcionan
de una manera satisfactoria. El dispositivo estd preparado para
ser utilizado en una aplicacién real de control de ejes.

En la seccion 7 del “Manual del aparato Amplificador
AC Servo LXMO5A"”, se explican las técnicas para hacer
un ajuste manual de la respuesta al escalén en caso de
que sea necesario mejorar la respuesta tras el Auto

ajuste.

L
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6.13.1 NOTAS Utilice este espacio para sus anotaciones. .
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