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Puede encontrar esta guía, además de preguntas y 
respuestas técnicas confeccionadas por nuestro 
Centro de Competencia Técnica, en:

https://www.schneider-electric.es/faqs

También puede realizar su consulta en cualquier 
buscador de Internet



Altivar 900: control de freno, lazo cerrado, multilink y posicionamiento.
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1. Control de freno y ajustes previos
• Software Somove

2. Cierre del lazo
• MMF y PUC
• Limitaciones

3. Multilink, sincronización en velocidad.
4. Control de posición EXTERNO.
5. Práctica
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Control de freno y ajustes previos
Antes de empezar….

El variador tiene que lograr un perfecto control del motor en lazo abierto. Una vez que se ha movido con
fluidez (recordemos que siempre LI1-adelante debe elevar la carga), se añaden las demás funciones.

Si el lazo se va a cerrar, moveremos primero sin realizar el cierre definitivo para comprobar sentidos de giro.

MUY IMPORTANTE: los signos de MMF y RFR tienen que coincidir y cumplir la regla anterior.

Somove (2.6.5) y los DTMs ATV9XX (1.7) necesitan mantenerse actualizados. Atención al estado.
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Control de freno y ajustes previos
Comparación de gráficas

tbE debería 
tender a 0.
bEt es el 

tiempo que 
tarda en actuar.
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Cierre del lazo
Antes de empezar….

Se activa el parámetro ENC, para hacer la comprobación final de encoder. Anteriormente habremos
cambiado ENU para definir el uso del encoder. En nuestro caso, será “Regulación de velocidad” (rEG). Si lo
ajustamos como SEC, para visualizar velocidad, el lazo de regulación será mucho menos fino.

Si el lazo se va a cerrar, moveremos primero sin realizar el cierre definitivo para comprobar sentidos de giro.

MUY IMPORTANTE: con las ganancias del lazo de velocidad en valores de fábrica, reaccionará en exceso.

Dividiendo entre dos el valor de SPG como punto de partida se conseguirá un funcionamiento aceptable.

https://youtu.be/yiMZrvYbRnE
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Cierre del lazo
Conceptos clave

La información más importante que se consigue al utilizar la tarjeta de encoder, independientemente de su
tipo (RS-422, HTL, ….) es la que nos aportan los parámetros MMF y PUC.

Es como nuestro “velocímetro por GPS”, el que no nos falsea tanto la medida real de velocidad.

Con PUC conseguimos las coordenadas exactas de posición.

Con los datos de velocidad y posición se puede preparar una trayectoria.
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Cierre del lazo
Limitaciones

El registro de posición se almacena en una palabra, 16 bits, de tipo UINT por lo que se llega a un valor
máximo de 65535 (64 vueltas para un encoder de 1024 pulsos/vuelta). Aunque es un valor grande, las 64
vueltas de motor se alcanzan enseguida y tendríamos un desbordamiento.

Para gestionar mejor el valor de posición hay que trabajar con un PLC y tratar la información de modo que
se evite el efecto de la vuelta a cero del valor.



Page 10Confidential Property of Schneider Electric |

Pasos para realizar el control de un variador por puerto Ethernet:

En nuestro caso, la configuración del 
dispositivo a partir de la plantilla en 

comando por Ethernet IP (integrado en 
ATV900, con tarjeta adicional en 

ATV600) nos sirve, INCLUSO CON EL 
MAESTRO/ESCLAVO ACTIVADO. 

Respetaremos la inicialización del PLC 
para asegurar el control, pero mejor 

realizar la parametrización desde 
Somove.
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Multilink, sincronización en velocidad
Antes de empezar

Como decíamos antes, preparamos desde Somove la inicialización.

Al margen de los ajustes del motor, la configuración necesaria para activar el sistema maestro-esclavo
Multilink es muy sencilla. Para funcionar en velocidad se necesita definir acoplamiento elástico.

El Maestro 
es casi igual

IPs en rango
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Multilink, sincronización en velocidad
Seguimiento del funcionamiento

Aprovechando que la conexión del ATV900 tiene doble puerto Ethernet, vamos a utilizar una aplicación de
una pantalla Magelis para seguir la evolución de los valores de posición y velocidad.
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Multilink, sincronización en velocidad
Seguimiento del funcionamiento

Detalle importante de los registros: para leer correctamente los parámetros de velocidad y posición hay que
declarar la ID de unidad para que concuerde con la dirección MODBUS del variador:
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Multilink, sincronización en velocidad
Seguimiento del funcionamiento

Quedaba un as en la manga para tratar de compensar el funcionamiento del sistema maestro-esclavo:

Con la función de suma/multiplicación de referencias, al ser aditiva, nos quedaría un recurso de introducir
alguna compensación a conveniencia. Sin embargo, no tiene efecto sobre el esclavo aunque visto el
resultado tampoco parece que sea necesario. En el maestro sí que aplica.

Y para dar paso al último tema, comentar que la tabla de comunicación admite configurar registros
adicionales y optar al control personalizado desde un PLC externo.

Eso nos lleva a contar con los ya comentados PUC y MMF.
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Control de posición EXTERNO
Planteamientos

Se quiere aprovechar la información de los pulsos de encoder para realizar un posicionamiento a modo de
servo, con lazo cerrado en posición. El variador, lógicamente, no lo hace.

Eso nos lleva a contar con un PLC externo que realice esa tarea y genere consignas adelante/atrás para
lograr el objetivo.

Se tiene que generar “a mano” un perfil y realizar comparaciones de posición (destino-posición actual), y
detener el movimiento al alcanzar una ventana de posición.
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Control de posición EXTERNO
Planteamientos

En primera aproximación, moveremos “a la vista” desde la tabla de WEBVisu. Actualmente no se puede
mapear para ello la posición PUC en la tabla de IOSCANNING (Ethernet IP) por lo que se pedirá vía
IOSCANNING.

El programa elabora el valor y lo transforma a un registro de 32 bits (extrapolable a 64) por mayor
funcionalidad.
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Control de posición EXTERNO
CREACIÓN DE POSICION UDINT

El programa aprovecha la ventaja de tener un registro UINT para mirar la condición de creación de
desborde:

Al flanco de bajada del bit mayor peso, con un valor anterior mayor de 40000 y actual menor de 10000,
suma uno a la palabra alta.

Al flanco de subida del bit de mayor peso, con un valor anterior menor de 10000 y actual mayor de 40000,
resta uno.
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Control de posición EXTERNO
CREACIÓN DE POSICION UDINT



Parte práctica
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https://www.schneider-electric.es/faqs

Preguntas técnicas Frecuentes

>Respuesta a las Preguntas Técnicas más Frecuentes
>Guías de Diagnóstico e Implementación

https://www.schneider-electric.es/es/download/

Centro de Descargas

>Descarga de certificados, manuales, software, dibujos CAD, 
documentación técnica… 

http://www.youtube.com/user/SchneiderElectric

Video FAQS

>Video Tutoriales de Respuesta a Preguntas Técnicas

>Video Tutoriales con Ejemplos de Configuración de equipos y software




