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Altivar Process 900:

control de freno, lazo cerrado, multilink'y
posicionamiento.




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 ainaden las demas 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. Atencién al estado.

E SoMove 2.6 - MAQUETA MASTER evod FVC motor 018 mejor magnetizacion sin roncar PW17. psic®
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Control de freno y ajustes previos

Comparacion de graficas
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Cierre del lazo https://youtu.be/yiMZrvYbRnE

Antes de empezar....

Se activa el parametro ENC, para hacer la comprobacién final de encoder. Anteriormente habremos
cambiado ENU para definir el uso del encoder. En nuestro caso, sera “Regulacion de velocidad” (rEG). Si lo
ajustamos como SEC, para visualizar velocidad, el lazo de regulacién sera mucho menos fino.

Code Long Label Current Value Default Value Min Value Max Value Logical address

UEP [Eneodertype i % Hundeined 2 ) e

g(E;(l;"V Enco:er 5fup|TIy voltage ?u\zfic o :J;::ﬁned 1 g;ﬁ

umber of pulses _

ENC Encoder check Encoder check completed #*|Encoder check not done Wme 5605

ENU Encoder usage Speed feedback regulation Speed feedback regulation /////////MW//////

ENRI Inversion of encoder rotation direction Mo No | //////////////%%///////////////% 5618

FFA Encoder feeback filter activation Na No ///////////////ﬁ?////////////////ﬁ 5630

FFR Encoder feedback fiter value 0 ms 0 ms oms  Jaoms  [s63t

TOST Stop on next top Z detection Mot assigned Mot assigned WMWM 11240

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 fabrica, reaccionara en exceso.

Speed loop type Standard Standard 7////////////%7///////////////%

SPG Speed proportional gain 20 % #1140 % 0% 1000 % 9103

SIT Speed time integral 64 ms 64 ms 1ms 65535 ms 9104
SFC K speed loop filter 65 65 0 100 9105
FFH Filter time of the estimated speed 6.4 ms 6.4 ms 0ms 100 ms 9115
STA Frequency loop stability 20 % 20 % 0% 100 % 9621
FLG Frequency loop gain 20 % 20 % 0% 100 % 9620

Dividiendo entre dos el valor de SPG como punto de partida se conseguira un funcionamiento aceptable.
LifelsOn | Schneider
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Cierre del lazo

Conceptos clave

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

cm‘ Name ‘ Logic address ‘ CANopen DeviceNet path | Link ‘ Category | Access | Type ‘ Units | Factory setting | Range ‘ Display ‘Mﬂnu
index
MMF | Measured output freg. | 16#0C93=3219 | 16#200214 16%71/01/14 = 113/01/20 | | Configuration and settings | R | INT (Signed16) | 0.1Hz | | -32767Hz ... 3276.7 Hz [Measured output fr.] (WMF) _|[Drive parameters] (MPl)

Es como nuestro “velocimetro por GPS”, el que no nos falsea tanto la medida real de velocidad.
lpncl Encoder pulse count ! 16#15EB = 5811 l %mumwwzwmz ! l Actual values parameters l R ! UINT (Unsigned18) |r 1 l l 0 .. 65535 ! l |

Con PUC conseguimos las coordenadas exactas de posicion.

Con los datos de velocidad y posicidn se puede preparar una trayectoria.

~— (T -]

RFR > Motor Frequency X MMF > Measured output freq. X

0 0

Hz . LifelsOn | Schneider
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Cierre del lazo

Limitaciones

El registro de posicidn se almacena en una palabra, 16 bits, de tipo UINT por lo que se llega a un valor
maximo 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 tendriamos un desbordamiento.

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

PPPPPP

EtherNet Protocol O Modbus TCP
Overview  Ajustes de destino  Conexiones  pardmetros definidos por el usuario  EtherMet/IP Asignacién EfS  Estado  Informacidn

M.2 conexidn Mombre de conexion ~ RPI Q-->T (ms) RPIT-->0 (ms) Tamafic O--=T (byte)
----- 258 Mative Drive Control 10 10 64

Tamafio T--=:0 (byte)
64

\\\\\\\\\\\\\

-@)- Drive l/0 Profile

[ nputs (orive to Controller)

<= Apply Changes to Device

98
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Pasos para realizar el control de un variador por puerto Ethernet:

Modo Canfigurscidn (ConF)

En nuestro caso, la configuracion del e e

nfigurads

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 inicializacién del PLC
para asegurar el control, pero mejor
realizar la parametrizacion desde

| (FRA + 5A2 + 5A3 - dA2 - dA3) x MA2 x MA3

Somove.
ombre (16%) (16%) (16%) g its peién por 50 Linea siguiente
Frofile | |l o
2 Ref.1Channel 5 £ 5 [} ] 0
md Channel 40 [m] O 0
Cmd Switching [ ] ] (]
5 Ref. 2 Switching 88 c 254 5 (] [} 0

LifelsOn | Schneider

Confidential Property of Schneider Electric | Page 10 8 Electric



Multilink, sincronizacion en velocidad
Antes de empezar
Como deciamos antes, preparamos desde Somove la inicializacion.

Al margen de los ajustes del motor, la configuracion necesaria para activar el sistema maestro-esclavo
Multilink es muy sencilla. Para funcionar en velocidad se necesita definir acoplamiento elastico.
ﬁ Parameters Layout Diagnostics Display Scope

Drive i ~ — —
n: [an o] searen X &) lv
 Simply St [ Jo: | | X by
My Menu Code Long Label Current Value Default Value Min Value Max Value Logical address
- Modfied Parameters
£ Complete Settings IMSCM s i mode MultiDrive fink | Inactive i SEM I Bcstnlocs] [Leris s [ inactive
MacroGonfiguration MsD [Master or Slave ID selection Slave 1 | Master L&D Mastesjor el stechon Mgt Master
Motor Parameters msor Master or Slave selection Stave [#|Master S :Z‘e' “’:':: Te'ed“’" :"a“e' v 2‘“’“’
=N WIS number of slaves 1 +0 T,
Command & Reference = IS Master put assignment Not configured [Not configured
Pump Functions L= MISIMastarspeedusterencolil puEiasSignment ot ponhipired) tloticontigiie STl WS Master torque referance input assignment Not configured Mot configured.
Pump oo msT WIS Maste toraue reerence input assignment Not configured Mol configured Y0 WS T Notassigned Not assigned
S MSSO M/S speed reference output assignment Not assigned [Not assigned NSTO WIS torque reference output assignment Not assigned [Not assigned
aston i) MSTO IS torque reference output assignment Not assigned ot assigned MSDI MIS local mode assignment Not assigned [Not assigned
Backlash Sequence [MSDI MJS lacal mode assignment Not assigned Mot assigned MLTO MuttiDrive Link timeout 055 1#]0.05 s
Hoisting Functions Mo MultiDrive Link timeout 055 #losss MSCB I ermor Freewheel stop Fresuheel stop
Hoisting Monitoring mscB IS Response to ion error Freswheel stop Freewheel stop. MSDB mis deice ermor Freewheel stop Fresuheel stop
Conveyor MsDB IMUS Response to device error Freewheel stop Freewheel stop. MSDD IS device error delay o ER
IMSDD /S device error delay No s LFF [Fall back speed 0 Hz 0Hz
Generic Functions
LFF Fall back speed 0Hz OHz oHz 599 Hz 7080
Generic Monitoring
Inputs & Outputs
- ErrorWarning Management |
Maintenance
prpert El Maestro
Encoder Configuration

Fieldbus .
- Port - Modbus Serial

& Port - Modbus TCP/EthemetiP es CaSI I g u al
Generic Settings

Protocol & Drive Profiles

IPs en rango™™ = e = =

type.
e P = e
Security [TRW. Torque filter bandwidth 120 Hz. : 1Hz 1000 Hz 9237
w MUS Master torque reference entry in control chain | [Before advanced fiter | |Before advanced fiter 16826
= e T Py =

Electric
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Multilink, sincronizacién en velocidad

Seguimiento del funcionamiento

Aprovechando que la conexion del ATV900 tiene doble puerto Ethernet, vamos a utilizar una aplicacién de
una pantalla Magelis para seguir la evolucién de los valores de posicidon y velocidad.

XBTGT2330_POS_PUC - Vijeo-Frame - [Destino] - Editor de variables]
Edidén  Generar MM Organizar Variable Informe | Herramientas Ventana Ayuda

Destin1 - Editor de variables. x |

> Em R Enw.sA

Tipo de datos

s Nombre
= el S = INTOT uNT
= INTO2 INT
~ INTO3 UINT
- INTO INT

General  Modo de introduccién | Colores  Visbiidad  Avanzado

Nombre | Visualizaderuméricads Estlo

[ i
Tpo de datos @ Erters O Ftarte .
Varisble  [abs(INTOTINT03) G [ Suprimir cenofs) | Habiftar modo de ntrodu
Mosrardigtosls | [0 | & Mostrar cerols)
Fomato ] Agrpacn dedigios

Reassode fenic w e

Tdona [Eidemal ]
Fuente [Vieo Moderno 8x13 v\ rrem v
Estio de fuente: Normal 7 "‘m m‘ﬂ ol
| 173456
Destinol
Fitro actual 510 . — A
Contedor dela Aineadén = wied [ |EEIFE

Aceptar | | Cancelar Ayda :

Animacion  Varizbles:
INTO?, INTO3
INTOT, INTO3
ontémetro02 180, 100319, 238 INTO3
isuslizadorNuméri20, 20x 299, 33 INTO4
€220, 0x299, 19 INTO3
B VisualizadorNuméric20, 2099, 39 INT02
D) Contémetrodl 0,100x139, 239 INTO1

Confidential Property of Schneider Electric | Page 12

Configuracién del visualizador numeérico *

General Modo de introduccidn  Colores  Visibilidad — Avanzado

[ ooozs v
Tipo de datos (®) Entero (O Flotante
Wariable abs(INTO1-INTO3) 42 | ] Suprimir cerals) Habilitar modo de introdu

Mostrar digﬂosEI . EI ] Mostrar cero(s)
Formato [ Agrupacién de digtos
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Multilink, sincronizacién en velocidad

Seguimiento del funcionamiento

Detalle importante de los registros: para leer correctamente los parametros de velocidad y posicion hay que

declarar la ID de unidad para que concuerde con la direccion MODBUS del variador:

Code Long Label Current Value Default Value Logical address
ADD Drive Modbus Address 1 Off
AMOC Mdb add comm. Module Off
TBR Modbus baud rate ‘&00 bps 19200 bps
TWO Terminal Modbus: Word order Mo*us ‘Word Order ON Modbus Word Order ON
TFO Modbus format 8 bit*ven parity 1 stop bit 8 bits even parity 1 stop bit
e Madbus timeout 10s \ 10s 01s 30s  [6005

Modbus com. status ROTO Vi

Confidential Property of Schneider Electric | Page 13
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Multilink, sincronizacion en velocidad
Seguimiento del funcionamiento
Quedaba un as en la manga para tratar de compensar el funcionamiento del sistema maestro-esclavo:

Con la funcién de suma/multiplicacion de referencias, al ser aditiva, nos quedaria un recurso de introducir
alguna compensacién a conveniencia. Sin embargo, no tiene efecto sobre el esclavo aunque visto el
resultado tampoco parece que sea necesario. En el maestro si que aplica.

Summing input 2 AlZ Analog input Mot configured

SA3 Summing input 3 Not configured Not configured
DA2 Subtract reference frequency 2 Mot configured Mot configured

11801

. ////

DA3 Subtract reference frequency 3 Mot configured Mot configured
MAZ Reference frequency 2 multiply Mot configured Mot configured
MA3 Reference fraquency 3 multiply Mot configured Mot configured

NN

///////////////////////////////

11822

Y para dar paso al ultimo tema, comentar que la tabla de comunicacion 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.

LifelsOn | Schneider
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Control de posicion EXTERNO

Planteamientos

Se quiere aprovechar la informacién de los pulsos de encoder para realizar un posicionamiento a modo de
servo, con lazo cerrado en posicidn. El variador, I6gicamente, no lo hace.

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

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

LifelsOn | Schneider
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Control de posicion EXTERNO

Planteamientos

& Drive Profiles

M241_POSITION_COMPENSATOR v2.

~ | Configuradén bgica

[ maEsRO @) Veusi | Myconoler [ M1 |#) VsuMi [[H Modbus TCP escevogenrico [ Modbus_TCP_esclavo_gen_rico_1 X | v
2 Informaces

Prtocal
Bhetet Prtocol O Modbus TCP Gl €
@ il Ao Edddn Ver Hopecto Gomplar Enlnes Depuracén Heramentas Ventans Awda
&| 188 85 |G | - (7 1 O | | [H [ selecdon todo
-@)-EtherNet/ IP
Depostics | ressmorosiowneo | @ 51
10 Connecion Proie [ [ mer— Q & o o Estado 60
Fallback Mod = | consles
o e [Pt searen [5o11 in [al [ [ cer No maiched parameter was found ) NSLPOSITION. OMPENATOR 72 =
6580 iyControbis (ritadicessn) Veriable Asignacién Canal  Direccién Tip
.. The modfication ofthe [0 Prfie w Al Parameters: ‘Selected Parameters: 6 01 Ciotal Iput) = (@ Iputs
D beenthe N0 BMENOC D "0 705, LongLaver Bl Logian. A Code LongLavel BiLen.. Logialha oo e i M b
el Code  LongLate ogica ode ong Labe en... Logica 23 Enlir o & (3 outputs
@ ER Cla2 State Register s 320 = GlA402 State Register s 3201 1 s e P G
-@)-Drive l/O Profile RFRD  DRIVECOM :Actual speedvalue 16 8604 RFRD DRIVECOM : Actual speed value 16 8604 @ Carridge 1 (Cartrice)
O oM Intemal commandregister 6 8504 (@ Cartidge 2 (Carvidge)
O ouD  Commandregister 6 ss01 = B8 10 80s (0 bus - TM3)
Inputs (Drive to Controller) | ([] ~ RPR  Time counterreset w3120 1 Mo _1 (maomM2R/6)
[] LFRD  DRNECOM:Nominalspsedval. 16 8502 = @ com_sus (combus)
Chamnel  Code  Des |y igr  Reference frequency 6 ese2 {1 TS (vees)
1 ETA cladl | ] PISP PIDSetPoint 16 8503 = [ Ethemet_1 (Ethernet Network)
2 RFRD DRV |[J  AV1  AViimageinput 521 = (@ Adniistador_ge Etheret Industial (dninst
[0 WFR  Muiplying coeflicient 1% 11831
4 |0 Hws  Drvestate 16 3240
5 O EN intermal State Register 6 3208
5 |0  cRC  Chamelforreferencefiequency 15 8441
7 [ CCC  Advecommandchamelsstatis 16 8442 B 52 0tver 5w
i |0 onFs  actve configuration 16 8020 = 7 Seral Line_t (Seriline)
o O STUN  Tuneselection 9817 (i soMachine_Netuork Manager (soMachne fetig
10 |0 sMOT  Statusofmotortuneintemafs.. 15 9845 = 7 Serisl_Line 2 (serisline)
" []  ECSS  EMercAT siave status 6 680 (i Modous Manager (Madbus Manager)
12 |0 EcAs  EthercaT address 16 6692 v
3
i | oK Cancel
15
1 |
7 [T

~“— Apply Changes to Device

VEX)

En primera aproximacién, moveremos “a la vista” desde la tabla de WEBVisu. Actualmente no se puede
mapear para ello la posicion PUC en la tabla de IOSCANNING (Ethernet IP) por lo que se pedira via

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 posicion EXTERNO

CREACION DE POSICION UDINT

El programa aprovecha la ventaja de tener un registro UINT para mirar la condicion de creacion 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.

LifelsOn | Schneider
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Control de posicion EXTERNO

CREACION DE POSICION UDINT

1 PROGRAM REGISTROPOSICICHMAESTRO e
VAR
MEMORIA POS_DESBCRDEL: WORD;
4 DESBL: F_TRIG;
s END VAR

T ] AND[:2
pESet -
F_TRIG — MOVE
ViR CLK Q EN ENO
PALES] SMWADT

MOVE

Wi MEMORIA_FOS_DESBORDE! a
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Parte practica
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Puede encontrar mas informacion en:

{Preguntas tecnicas Frecuentes

>Respuesta a las Preguntas Técnicas mas Frecuentes
\_ >Guias de Diagnéstico e Implementacion

Centro de Descargas

>Descarga de certificados, manuales, software, dibujos CAD,
\_ documentacion técnica...

(" Video FAQS

>Video Tutoriales de Respuesta a Preguntas Técnicas

\_>Video Tutoriales con Ejemplos de Configuracion de equipos y software
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