Autotuning del ATV320 con SoMove
Paso 1: Configuracion inicial del motor

Primero, complete los parametros basicos de programacion del motor:
BFR, NPR, UNS, NCR, FRS, NSP.

Esto es necesario para que el variador pueda iniciar el proceso de autotuning y obtener la
retroalimentacion correcta desde el motor.
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Paso 2: Activar el “Control Panel”
Para realizar el autotuning, es necesario activar el “Control Panel”.
e Hagaclic enelicono cuadrado con el engranaje.

e Luego hagaclic en “Activate” en la ventana que se abre en la parte inferior.
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Paso 3: Ejecutar el Autotune

Cuando el comando del panel de control estd activo, los circulos cambiaran de amarillo a verde.

A continuacion:

e Vayaal menu “Device”

e Seleccione “Autotune” (resaltado).

Nota: Esta opcién de Autotune solo esta disponible cuando el comando del panel de control esta

activo.
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Advertencia de seguridad

Aparecera una ventana de “DANGER” (PELIGRO) indicando que:
e Elmotor operara a corriente nominal
o Elmotor girara
e Elproceso generara ruido

Esto forma parte normal del procedimiento de autotuning.
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Paso 4: Finalizacion del autotune

El autotuning tomara solo unos pocos segundos.
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Una vez finalizado:
e Se puede observar que los parametros dentro de
Motor control > Asynchronous motor (si el motor es asincrono)
se actualizan automaticamente, por ejemplo: RSA, LFA, IDA.
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Nota importante

Este ensayo fue realizado con un motor de demostraciéon de Schneider, y el motor era demasiado
pequefo (0,03 HP), lo que ocasiono algunas complicaciones durante el proceso.

Con un motor del tamano correcto y con una configuracion adecuada de los parametros basicos
del motor, no deberia haber ninguiin inconveniente.
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