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Resum

El projecte esta dedicat a entendre el control d’un eix lineal mitjancant les eines i la
programacié d’automatismes a partir del material Rockwell Automation. Es tindra en
compte |’abast d’una aplicacié d’un accionament mecanic vis sense fi, guiat a través d’un
servomotor i controlat per a un servodrive. Es realitzara una practica per veure quines son
les opcions de control de moviment per obtenir com a objectiu un resultat desitjat i precis.
Un cop realitzada, I’alumne podra entendre quins sén els parametres de control d’un
moviment d’un eix aixi com també el vincle necessari i equitatiu entre la mecanica i

I’electronica.

Resumen

El proyecto estd dedicado a entender el control de un eje lineal a través de las herramientas
de programacién de automatismos mediante el material de Rockwell Automation. Se
tendra en cuenta el abastecimiento de una aplicacion de un husillo guiado a través de un
servomotor i controlado por un servodrive. Se realizard una practica para ver las opciones
de control de movimiento para conseguir un resultado deseado y preciso. Un vez realizada,
el alumno podra entender cudles son los pardmetros de control de movimiento de un eje asi

como el vinculo necesario y equitativo entre la mecanica y la electrénica.

Abstract

This project is intended to understand the control of a lineal axis by means of the
programming tools throughout Rockwell Automations material. The range of the screw
guided througout a servomotor controlled by a servodrive is going to take into account. A
test is going to be applied in order to conclude with a wanted and precised movement
result. Once finished, the student will be able to understand which ones will be the control
movements parameters of an axis, as well as the necessary and equitable bond between

mechanics and electronics.
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Objectius.

1 Objectius.

1.1 Proposit.

El proposit del projecte és I’obtencié d’un coneixement basic per la realitzaci6 d’un

diagnostic i control complet d’un accionament mecanic com el vis sense fi.
1.2 Finalitat.

L’objectiu d’aquest projecte és proporcionar un document per tal que 1’estudiant pugui fer i
entendre la realitzacid d’una practica de control de moviment: un control i diagnostic dut a
terme per un controlador i per pantalla tactil a un actuador lineal vis sense fi. Aixi, un cop
s’assoleixi el concepte, la practica ha de resultar suficientment instructiva i alhora
emprenedora per generar aixi noves idees sobre la programacié d’un control d’un eix d’un

servomotor.
1.3 Objecte.

La documentaci6 realitzada del projecte fara la necessitat d’utilitzacié de hardware de
control com un controlador programable, un servodrive, un servomotor, i un accionament

mecanic vis sense fi per I’obtenci6 d’una practica.
1.4 Abast.

L’abast d’aquest projecte ¢és la realitzacid i documentacié d’aquesta practica. També sera
part de I’abast d’aquest projecte la revisio del document realitzat al any 2009 pel control

d’un servomotor rotatiu.

Es donara a con¢ixer les eines basiques per poder programar un moviment d’un actuador
lineal com també el dimensionat d’un accionament mecanic a partir d’un programa

d’analisi de sistemes.
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2 Introduccio.

Cada cop més, el mon de I’automatisme ens ofereix resultats més precisos i solucions més
ajustades per obtenir el control de moviment desitjat. Tot i aixi, aixd no vol dir que els
resultats siguin facils d’aconseguir com tampoc la construccié de sistemes capagos de

realitzar els moviments automatics cada vegada més especialitzats als requisits necessaris.

Durant el procés de disseny d’una maquina generalment es comenca per la part eléctrica,
¢s a dir, especificacio del controlador, entrades i sortides digitals, etc. Perd per altra banda,
¢s igual o més important la part mecanica com per exemple conéixer el tipus de motor
adequat; rotatiu, lineal, com també els mecanismes de transmissio; corretja, pinyd vis sens

fi.

Per aquest motiu, les aplicacions amb control de moviment es desenvolupaven amb
tecnologia mecanica, és a dir, I’accionament d’un eix principal es realitzava mitjancant un
motor eléctric rotatiu i les trajectories de la resta d’eixos de I’aplicacié es sincronitzaven
per mecanismes com engranatges, lleves, biela, manovella, etc. Avui en dia pero, la
substitucid gradual del control mecanic de moviment per un sistema eléctric de control

dona lloc al terme de mecatronica.

Tot 1 que durant el projecte es veura quines son les capacitats d’un vis sense fi, resulta

interessant veure quins accionament ens podem trobar dins un entorn industrial actual.
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Criteri Motor Lineal | Corretja Vis sense fi Piny6-
cremallera

Precisio Alta Mitja Alta Mitja-Alta

Resposta Alta Mitja Mitja Mijta

Velocitat Alta Alta Mitja Baixa

Forga Mitja Mitja Mitja Alta

Necessitat manteniment | Baix Mig Mig Mig

Dificultat muntatge Baixa Mijta Alta Mitja

Us d’encoder absolut Baix Alta Alta Alta

Soroll Baix Alta Alta Alta

Varis moduls en un | Es possible No es pot No es pot Es possible

actuador

Taula 2.1 Accionaments mecanics.

Els accionaments més usats son la corretja, el vis sens fi i el piny6 cremallera. Tot 1 aixi,
els fabricants comencen a apostar per una soluci6 molt nova i a la vegada cara, pero
extremadament eficient i precisa: el motor lineal. El que més crida I’atencid és que és un
accionament completament silenciés al no haver-hi fregament mecanic. Es a dir, hi ha una
interaccié magneética de bobinats (el rotor), el modul que es desplaga, i una successio lineal

d’imants (I’estator) que és la responsable de generar forca lineal que origina el moviment.

Per altre banda, pero, si volem moviments amb certa precisio perd a partir d’un moviment
no molt precis la opcid és la corretja o el pinyo-cremallera. Si la configuracid requereix

precisions bastant elevades pero a poca velocitat, haurem d’escollir el vis sense fi.
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3 Teoria del control de moviment.

3.1 Introduccio.

Abans d’entrar a les especificacions del que significa un servodrive o un servomotor, cal
entendre el significat d’un control de moviment. Es defineix aquest terme quan es

compleix un o més dels segiients requisits:
e Posicionament d’un mobil a gran exactitud.
e Control de velocitat molt precis.
e Esrequereix una gran dinamica.
e Quan s’ha de substituir elements mecanics per servo accionaments.

Aixi, es pot dir que un control de moviment és aquell capa¢ de controlar la posicid6 d’un
mobil en un interval de temps, seguint uns valors d’acceleracio, velocitat, desacceleracio i
un posicionament de referéncia. D’aquesta manera, el control representa un llag de posicio,
on el valor de consigna és la posici6 desitjada. Aquesta és comparada amb un feedback de
la posici6 real la qual actua sobre la variable del procés, la velocitat o el parell motor,

perque la posici6 real coincideixi amb la tedrica.

Controlador PID

Referéncia, o consigna H Sortida de referéncia
d o a4 — *de velocitat, o parell
e posicid H

al servo accionament

Feedback de
posicio real

Fig. 3.1 Lla¢ de regulacio.
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Un exemple molt clar de com funciona un sistema de lla¢ tancat és la conduccié d’un
cotxe. Quan es condueix, la referéncia o consigna de posicid és seguir la carretera i la
sortida de referéncia és aconseguir-ho de la millor forma possible, és a dir, seguir el
trajecte. Per poder obtenir aquest seguiment pero, el feedback ¢€s la visié la qual aportara la

informacid necessaria per ajustar la velocitat del vehicle i tragar el cami desitjat.

3.2 Elsistema de control de moviment.

El sistema de control de moviment esta format per 5 parts principals. Aquestes parts son:
control de moviment, el servodrive, el servomotor, el transductor de posicioé i finalment els
elements mecanics accionats. Es pot definir aquest conjunt d’elements com 1’aplicacio

basica de hardware per al control d’un o més eixos rotatius o lineals guiats per un

servomotor.
l l
5 = | ]
Referéncialf Servo |,
|
CONTROL | DRIVE L
DE : :
MOVIMIENT : :
5 I
| |
| 1
A ... | I
r Posicid real ! !
I
|
. I ELEMENTS
........ ' ! MECANICS
! ! ACCIONATS
| |

SERVO
ACCIONAMIENT

EIX

Fig. 3.2 Sistema de control de moviment.

Tal i com s’observa a la figura 3.2, el control de moviment és on es genera una consigna de
velocitat o parell que s’envia directament al servodrive. Aquest és I’encarregat de
subministrar poténcia al servomotor convertint aixi la referéncia del control en moviment
rotatiu de I’eix del servomotor. Arribat aquest punt, el sistema d’actuaci® mecanic
converteix el gir de I’eix del motor en un moviment lineal de 1’eix, com per exemple, el vis
sense fi. Per assabentar-se de la posicid actual que esta seguint 1’eix, el transductor de
posici6 informa al control de moviment de la posici6 real de I’eix, donant aixi un constant

feedback al sistema per ajustar la referéncia de posicionament desitjada.
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Cal remarcar I’element de feedback del sistema. Els transductors de posicid son els
encoders, els quals poden ser de tipus absolut o incremental. Tamb¢é existeix en casos més

especials, el resolver.

3.3 El servodrive.

Com es comentava en |’apartat anterior, un servodrive es 1’equip electronic encarregat de
subministrar la poténcia al motor. El servodrive produeix tensions sinusoidals d’amplitud i
freqiiencia variable d’acord amb les necessitats de la carrega de sortida i per garantir també

una magnetitzaci6 constant del motor, és a dir, del parell.

S’utilitza un servodrive quan I’aplicacié requereixi un control de la velocitat o de parell

motor, produint aixi moviments mecanics precisos i ajustats.

Dins I’automatitzacio, la seva aplicaci6 €s tan comuna com variada: cintes transportadores
per regular el pas de la trajectoria d’un producte, ascensors, per suavitzar el moviment de

pujada i baixada, compressors d’aire, etc.

Fig. 3.3 Servodrive Ultra 3000 SE.
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3.3.1 Circuit de potencia i control d’un servodrive.

Un servodrive consta de dos parts principals:

1. Circuit de poténcia: la part que haura d’alimentar el motor. A partir d’una
alimentaci6 d’entrada alterna monofasica o trifasica, es genera una senyal amb

la poténcia necessaria per fer moure el motor a la velocitat que es desitgi.

2. Circuit de control: és la part del variador la qual gestiona la commutacié dels
transistors del circuit inversor. Generalment, el model de regulaci6 és el PWM

o “pulse width modulation”, és a dir, modulaci6 de I’ample del pols.

~ QO > L ™ Circuit i > M
L™ O »| R Intermedi > 3 -~
~ O > - - -

Circuit de Control i Regulacia

Fig. 3.4 Esquema de poténcia i control.

Rectificador DC BUS Inversor

<L T Motor

>

NI

l: &=
S

L1 —e

L3

Fig. 3.5 Esquema de potencia.
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Aixi doncs, en un servodrive es poden distingir quatre parts fonamentals: el circuit

rectificador, el circuit intermedi, el circuit inversor i el circuit de control i regulacio.

3.3.1.1 Rectificador.

Rectificador: ¢és el primer circuit el qual agafa la tensié d’alimentaci6 d’entrada. Aquesta
pot ser trifasica 400 V o monofasica 230 V. La seva funci6 principal és la de rectificar la
tensio sinusoidal de corrent alterna d’entrada de la xarxa per convertir-la en una tensié de

senyal continua.

El circuit pel qual esta format un servodrive és el circuit rectificador no controlat i esta
format per 6 diodes. Tal i com s’observa a la figura 3.6, es poden veure els efectes sobre la

tensio d’entrada i com la converteix en una diferéncia de potencial per polsos.

Cal remarcar que ¢€s el circuit que s’utilitza en un servodrive, ja que utilitza el métode de
regulaci6 PWM, és a dir, el circuit inversor que €s la ultima part d’un servodrive, controla
la magnitud i la freqiiéncia de tensid, aixi que no és necessari que el circuit rectificador
controli ’amplitud de banda. La solucié doncs, es més senzilla i barata. D’aquesta manera,
la senzillesa de construccid i funcionament aporta menys problemes a la xarxa aconseguint

un avantatge notable en aplicacions on es desitja una poténcia mitja o elevada.

EAl

Fig. 3.6 Circuit rectificador.
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3.3.1.2 Circuit intermedi.

Circuit intermedi (Bus de corrent continu C.C): és el segon circuit d’un servodrive.
Aquest circuit es pot considerar com la font la qual, a través del circuit inversor, el motor
s’alimenta. Es disposa d’una bateria de condensadors que serveixen per mantenir un nivell
estable de tensid al circuit inversor, corrent continu, i també per filtrar la senyal de

continua per polsos obtinguda del circuit rectificador.

Molts servodrives que s’utilitzen actualment, quan motor frena, I’energia cinética creada es
transforma en energia eléctrica, com un generador. Per aquest motiu, el circuit intermedi
disposa d’un commutador automatic perque¢ quan la tensidé del bus de continua creix per
sobre d’un valor estimat, el circuit es pugui desconnectar internament de I’etapa de
poténcia i no es cremin els condensadors. Per solucionar-ho, es connecta un conjunt de

resisténcies de frenada.

3.3.1.3 Circuit Inversor.

Circuit Inversor: és I’tltim nivell abans d’arribar al motor. La seva funci6é és convertir
I’alimentacioé de corrent continu que arriba del circuit intermedi en una alimentacié alterna
trifasica simetrica. Com s’ha comentat, el que controlara el circuit inversor sera 1’amplitud
i freqliencia de la tensio. Els equips més antics utilitzaven com a elements de commutacio
els tiristors perd actualment els equips més nous com els servodrives utilitzen transistors
del tipus IGBT, transistors bipolars de comporta aillada, ja que la seva commutaci6 €s més

rapida generant un perfil simétric a I’alimentaciéo més bo.

" RH R

W

Fig. 3.7 Circuit Inversor.
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3.3.1.4 Circuit de control o regulacio.

Circuit de control o regulacio: el circuit de control i regulacié sera I’encarregat de
gestionar i donar I'ordre de dispar dels transistors els quals seran els encarregats de
realitzar les commutacions oportunes per aconseguir la forma d’ona necessaria. E1 model
de regulacio és el PWM (Pulse Width Modulation) que controlara 1’amplitud i freqiiencia

de tensio.

v

|

PWM

Fig. 3.8 PWM (Pulse Width Modulation).

Segons aquest metode, el circuit de control de dispar dels transistors de 1’inversor genera
una ona triangular de referéncia la qual té una freqiiéncia alta i una amplitud fixa, és a dir,
I’ona portadora. Aquesta ona es comparara amb la moduladora, que és sinusoidal i de
freqiiéncia igual a la tensié amb la que es desitja alimentar el motor. D’aquesta manera, els

IGBT’s commutaran quan hi hagi una interseccié entre la ona portadora i moduladora.

Els transistors IGBTs poden arribar a freqiiencies de commutacioé de fins a 20 KHz, aixi
que com més alta sigui la freqiiéncia de commutacié, millor sera la similitud entre la tensio
de sortida i una ona sinusoidal pura. Cal recordar perd que una ona portadora d’alta
freqiiéncia redueix el soroll acustic del motor pero a la vegada també redueix el rendiment
del motor. Cal dir també que els servodrives solen ser més cars que un variador ja que la

freqiiéncia de commutacio del circuit inversor és més alta.
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3.3.2 Llacos de regulacio d’un servodrive.

Referéncia, Ref. de Ref. de

i Velocitat . .
0 consigna _I parell
Liag de Liag de | Llag de
posicic velocitat || parell

Fig. 3.9 Llag¢ de regulacio d’un servodrive.

Un servodrive controlara basicament la velocitat i el parell del nostre servomotor. Tal 1
com es veu a la figura 3.9, el llag de parell rep com a valor de consigna la referéncia
generada per el llag de velocitat. El processador s’encarregara de que la corrent que circula

per cada fase sigui la sol-licitada per la senyal de referéncia.

Pel llag de velocitat es rep el valor de consigna a I’entrada directa de referéncia en
revolucions per minut. S’obté la senyal de velocitat real mitjancant un encoder en I’eix del
motor que donara un feedback. Aixi, el processador generara el valor de sortida necessaria

perque la velocitat real coincideixi amb el de la consigna.

Com s’ha explicat, el servodrive gestionara la velocitat i el parell motor tancant els propis
llagos de regulacid, és a dir, la realimentacid la duu a terme el propi servodrive. La
realimentaci6 del llag de posicid pero, €s pot dur a terme a través d’equips servodrives

especials o a través del processador.

Per una banda hi ha els equips els quals tenen moviments indexats, és a dir, controlen un
servoaccionament generant els tres perfils de posicio, velocitat 1 parell motor. S6n equips

que s’utilitzen per fer controls on no existeixen altres eixos a sincronitzar.
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Fig. 3.10 Servodrive Ultra 3000 indexat.

Per altra banda, hi ha els servodrives, que controlen els perfils de velocitat i parell motor
perd no el de posicié. La consigna de posicié i qui la genera és el processador. El resultat

¢és I’entrega d’una consigna de velocitat i parell motor que s’envia al servodrive.
3.4 Motors eléctrics i el concepte de servomotor.

Avui en dia existeixen basicament 3 tipus de motors. Els motors de corrent continua, els
motors de corrent alterna i els servomotors. La diferéncia principal entre ells és la
construccié de I’estator i el rotor. A les maquines de continua i alterna la construccio sol

ser la mateixa perd no per al servomotor.

En les maquines de corrent continua a I’estator es troben els pols magnétics i el bobinatge
d’excitacid. Al rotor trobem el bobinatge el qual s’indueix un corrent. Aquesta corrent
produeix un camp magnétic que és atret pel camp creat a I’estator fent aixi que el rotor es

mogui.

Fig. 3.11 Motor de continua, Hs €s el camp magnetic de I’estator i Hr del rotor.
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Pel que fa als motors de corrent alterna, amb el pas del temps han anat guanyant terreny als
motors de continua, ja que la seva construccid és mes simple no disposant de parts de
commutacié i suportant condicions de treball bastant elevades. Dins les maquines de
corrent alterna es diferencien les sincrones i les asincrones. En principi, I’estator de les
dues maquines electriques treballen de la mateixa manera tot i que la diferéncia principal
es troba en la manera com esta construit el rotor i com es mou seguint el camp magnetic, és
a dir, en la maquina sincrona, el camp magnetic es desplaga a la mateixa velocitat que el

rotor, perod en la maquina asincrona la operacio es fa a velocitats diferents.

Fig. 3.12 Motor d’alterna.

Aixi doncs, es podria definir un servomotor com un motor utilitzat per obtenir una sortida
precisa i exacte en funcié del temps. Constructivament i a diferéncia de les maquines
d’alterna i continua, un servomotor té al rotor imants permanents fixats a 1’eix. Aquests
imants utilitzen un material anomenat “terres rares”, un material que fa que 1’eix pesi
menys produint baixes inércies i podent agafar altes velocitats i acceleracions, i per tant,
altes precisions. Aixi, al no tenir un bobinatge al rotor i al estar format per un material
menys pesant i al no tenir tampoc dissipacié térmica, s’aconsegueix una reduccid
important de la grandaria del motor. Per altra banda, I’estator del servomotor és semblant

al d’un motor sincron format per lamines, tal i com es veu a la figura 3.13.
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Fig. 3.13 Servomotor.

D’aquesta manera, la utilitzacid6 d’un servodrive és essencial per alimentar 1’estator amb
una tensid i freqliéncia correcta implicant una generaci6 de camp magnétic al rotor
d’imants permanents molt precisa. Per tant, s’obtindra un parell motor necessari, una

velocitat 1 una acceleracié molt bona concloent amb una posicié molt ajustada.

La seleccié d’un servomotor per una determinada aplicacié requereix sobretot coneixer el

parell motor maxim necessari per accelerar i frenar amb precisi6é una carrega.

La utilitzacié del servomotor és cada cop més utilitzada en el mon de I’automatitzacio.
Cada cop més, s’aprecien més aplicacions les quals requereixen un alt parell motor amb
una baixa inércia per obtenir un control de moviment molt precis i a altes velocitats. Les
aplicacions més comunes son: elevadors o ascensors en robotica, aplicacié en maquines de
soldadura i de mecanitzat de peces a alta precisiéo com la fabricacio de les parts d’un cotxe

en una cadena de produccid, en maquinaria d’envasar i embalatge, etc.
3.5 La forca, el parelli la inércia.

En la mecatronica, €s important entendre aquestes tres conceptes ja que estan relacionats.
Es parteix de la base de que es vol realitzar un moviment perod per aixo es necessita un

parell, una velocitat 1 una relaci6 d’inercies.
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La forca representa 1’energia necessaria i capa¢ de modificar la quantitat de moviment, és a
dir, sense aplicar una forga, un cos esta parat o amb una velocitat constant. Pero en la
mecanica, sempre s’ha de tenir en compte que existeix també la forca de friccid i1 en

conseqiiéncia unes perdues fent que un moviment constant pugui ser parat.

Aixi doncs, el parell és el conjunt de forces que obliga a girar el rotor del motor tal i com

es veu a la figura 3.14.

27N

\(la @% |
NCY 7

Fig. 3.14 Parell motor.

Com que el parell depén d’una corrent i resulta facilment controlable, s’obté un control
total del parell motor. Aquest parell és proporcional a la corrent de I’estator del servomotor

1 d’una constant Kt propia del motor, tal i com es veu a (3.1).

Parell motor = K ;-I(A) 3.1)

Aixi, el parell motor és la for¢a necessaria per un moviment multiplicat per la distancia al
gir de I’eix, és a dir, en funcié d’una distancia de gir, el mateix parell motor pot donar una

forca en concret.

Un parametre molt important a I’hora de dimensionar el sistemes mecanics i els motors que
els han de moure es la inércia d’ambdues parts. El moment d’inércia d’un cos és una
magnitud fisica que representa la distribuci6 de la carrega al voltant del seu eix de rotacio.
Aixi, un disc de dos kilograms i vint mil-limetres de diametre tindra una inércia molt més
petita que un disc de dos kilograms amb un diametre de trenta mil-limetres (la relaci6 és
quadratica amb la distancia). En conclusid, el que mesura la inercia és com de llunyana es
troba la massa de I’eix de rotacid. Les unitats son en Kilograms per metre quadrat

kg-mKg - m2.
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Es molt important saber que quan es té una aplicacié a una inércia molt alta, és necessari
un motor amb una inércia alta, és a dir, hi ha una massa considerable allunyada del centre
de rotacid. Normalment la inércia del motor no ha de ser més petita que una desena part de
la inércia de la carrega. Per aquest motiu, moltes aplicacions de control de moviment fallen
al no tenir en compte aquesta relacid i al no aplicar les reductores, és a dir, 1’element
mecanic que permet establir una relacid de parell, velocitat i relacié d’inércies amb la

carrega a moure.

Per exemple, es disposa d’un motor que gira a 1000 revolucions per minut, perd es vol que
I’aplicaci6 es realitzi a 1’eix de sortida a 200 revolucions per minut. Aixi, s’utilitzara una
reductora de relacid de transmissio 1 =5, és a dir, la relacid entre la velocitat de 1’eix
d’entrada i ’eix de sortida. Aix0 fara que el parell o la forca de I’eix de sortida sigui cinc
vegades més que el d’entrada i que la inércia repercutida a 1’eix motor és divideixi per

vint-i-cinc.

Fig. 3.15 Reductora.
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3.6 Eix rotatiu i eix lineal.

Quan es parla de la diferéncia entre aquests dos conceptes cal referir-se a I’actuacio del
servomotor i com, a partir de I’accionament mecanic, es pot convertir en un moviment

rotatiu o lineal.

L’eix rotatiu és aquell que avanca de manera indefinida i el seu valor s’incrementa des de
0° fins a un valor maxim. Aquest valor maxim s’anomena valor de posici6é “unwind”, és a
dir, posicid de desenrotllar. S’ha de tenir en compte que un eix rotatiu t€ un recorregut de

0° fins a 360°, és a dir , una volta.

360°

0" Posicio 0° 0°

Fig. 3.16 Posicionat motor rotatiu.

En molts casos, no son més que tambors acoplats a un motor mitjangant una reductora, una
corretja o una cadena. Un altre exemple ben clar és tal i com es pot observar a la figura
3.17. L’aplicaci6 és sobre un eix rotatiu, és a dir, el motor fara girar el seu eix

constantment perd aquest tornara a passar per 0° consecutivament.

Fig. 3.17 Eix rotatiu.
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Per altra banda, la CPU del controlador necessita con¢ixer el nombre de voltes totals per
saber el valor “unwind” per aixi poder fer un reset del valor de posici6 al arribar als 360°.
Aixi, per evitar una acumulaci6 de I’error, el nombre equivalent de comptes de valors

“unwind” ha de ser d’un nombre enter.

L’eix lineal és I’eix que té un moviment acotat entre dos extrems definits. L’exemple més
clar és el que es treballara en aquest projecte, el vis sense fi, és a dir, el moviment d’un
motor rotatiu es converteix en un moviment lineal de 1’eix, ja que pel disseny mecanic 1’eix

avangara o retrocedira segons el sentit de gir del motor

Fig. 3.18 Eix lineal.

En conclusio, un eix lineal és aquell que té uns limits maxims de moviment tot i que el
motor emprat sigui rotatiu. Un eix rotatiu pot avangar en qualsevol dels sentits
indefinidament. Per tal de poder conéixer la posici6 de la carrega, la funcionalitat d’

“unwind” donara la posici6 de I’eix dins d’un rang repetitiu.

Aixi, tal 1 com es pot veure a la figura 3.17, el que interessa saber es la posicié dins del
rang de 0 a 360. Si I’eix avanga 137893 graus des de 1’origen, el que ens interessa és saber

que esta a la posicio 13 graus.
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3.7 Tipus de moviments mecanics.

Es poden definir dos tipus de moviments mecanics. El moviment trapezoidal i la curva-S.
Aquests moviments proporcionen una estabilitat determinada de 1’accionament mecanic
abans de poder arribar a la velocitat desitjada. El pas que es realitza per passar d’un
moviment a un altre sera mitjangant la derivada de I’acceleracio, és a dir, el terme
anomenat “jerk” en anglés o “cop” en catald. Es pot definir aquest parametre com el
necessari per calcular la rapidesa de I’acceleracid6 de I’accionament mecanic quan es
realitza un canvi de velocitat, tenint en compte que s’ha de conéixer en tot moment la

forma d’accelerar.

Velocitat 4

-

TEIIJ‘.'I.PE-

Fig. 3.19 Grafica de velocitat constant (m/s) i temps (s).

Tal i com es veu a la figura 3.19 I’ideal seria que en I’instant 0 I’accionament mecanic
aconseguis la velocitat desitjada i en el moment de parar-lo la velocitat fos 0. Técnicament
aixo es impossible ja que tant al principi com al final de la grafica 1’acceleraci6 i la

desacceleracid son infinites.

Aixi doncs, el moviment trapezoidal és el vist a la figura 3.20, on s’inclou un tram
d’acceleracio 1 desacceleraci6. Aquest moviment es pot reproduir en un accionament
mecanic com es podra veure a la practica realitzada. Tot i aixi, cal comentar que aquesta
variaci6 €s molt brusca fent que I’actuador reaccioni més rapid perd fent que el desgast

mecanic sigui considerable.

Es proposa per exemple una velocitat de 1000 unitats / segon 1 que el temps d’acceleracio

sigui d’1 segon, I’acceleracio sera doncs de 1000 unitats /segon?.
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Tvelocitat

L

k Acceleracid

L 4

Jerk

Fig. 3.20 Grafic de moviment trapezoidal.

Com es pot veure en la grafica de la figura 3.20 la variaci6 de I’acceleracid en quatre
instants €s infinita. Aixo implica un moviment brusc (tot i que en la realitat, mai sera infinit

sind que s’ajustara a un limit possible).

El més ideal és ajustar la derivada de 1’acceleracid, és a dir, si s’ajusta mes el parametre

jerk . Talicom es veu a la figura 3.21.

T Velocitat

L 4

Fig. 3.21 Grafic d’aplicaci6 de jerk.

Com es pot veure en la grafica de la figura 3.21, ara el parametre jerk pren un valor del

40% quedant que:

1000
Jerk = Toa 2500 unitats / segon? (3.2)
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El resultat més suau ¢€s el segiient:

4 Velocitat

L J

Acceleracia

Fig. 3.22 Grafic de Curva-S.

Si es fa un ajustament del valor jerk del 100% del temps d’acceleracid, s’observa una
Curva-S fent que d’aquesta manera que I’acceleracido i la velocitat siguin derivables

provocant un moviment més suau tal i com es veu a la figura 3.22.

1000 .
Jerk = — 1000 unitats/segon® (3.3)

L’tnic inconvenient per la curva-S ¢€s la poca rapidesa, és a dir, per a realitzar un
posicionament (area de la linea verda) es necessitara més temps fent un moviment en
corva-S sino s’augmenta la velocitat o I’acceleraci6. En la majoria d’aplicacions s’ha de

trobar un compromis entre velocitat, acceleracio i jerk emprat per resoldre-la.

Per la majoria d’aplicacions, limitar el valor del jerk minimament, millora de manera

notable la suavitat del moviment fins a nivells apreciables a “simple vista”.

3.8 Els encoders.

Els transductors electrics més habituals que serveixen per donar un feedback de la posicid
al controlador sén els encoders. Existeixen varis tipus, perd els més habituals son els

digitals, és a dir, de tipus incremental 1 absolut 1 I’analogic: els resolvers.
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3.8.1 Encoder incremental.

L’encoder incremental es pot definir com un transductor que transforma un moviment
angular en una série d’impulsos digitals. Esta format per un disc que gira sobre I’eix del
motor. Aquest encoder té una seérie de franges impreses, mitjangant un procés fotografic,

les quals son llegides per uns sensors fotoelectrics obtenint aixi una senyal eléctrica digital.

Fig. 3.23 Disc encoder incremental.

Per detectar el sentit del gir de I’eix, I’encoder compta amb dos sensors fotoeleéctrics A i B
que capten les franges impreses en el discs i que estan desfassats 90°.Amb la lectura d’un
sol sensor (A) s’obté la velocitat de I’eix pero si s’afegeix un altre (B) es pot saber el sentit
de rotaci6. Aixi doncs, amb un comptador, perd amb una prévia descodificacio,
s’incrementa o es redueix la posicid obtinguda per A i B fent que s’obtingui el valor de la

posicio real.

Per ultim, la franja amb una sola impressié (Z) serveix per posar la posicid absoluta de
I’eix de I’encoder a 0, és a dir, s’ha de buscar una referéncia o punt d’origen un cop es
resseteja el comptador, ja que la posicio fisica de I’encoder no té perqué ser 0, no

coincidint doncs amb la posici6 fisica real.
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Fig. 3.24 Logica encoder incremental.
3.8.2 Encoder Absolut.

Un altre tipus de deteccid de posicionament de 1’eix és mitjangant 1’encoder absolut. T¢
molta semblanca a I’encoder incremental ja que €s un disc que també gira sobre un eix

central el qual també té una franges impreses mitjangant un procés fotografic.

A diferéncia de I’encoder incremental perd, I’encoder absolut té¢ una combinacié de franges
que paral-lelament entre si donen el codi binari Gray. Per tant, es tindran tantes franges
impreses en el disc com nombre de bits de sortida tingui I’encoder, €és a dir, hi haura un
sensor fotoeléctric a cada franja. Cada lectura s’obté¢ de forma immediata, ja que cada bit

de sortida es connecta directament a una entrada del controlador.

FOTO EMISSOR FOTO SENSOR

Fig. 3.25 Disc encoder absolut.
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Aixi, en aquest tipus de transductors la posicié queda determinada mitjangant la lectura del
codi binari Gray de sortida, essent aquest Uinica per a cada una de les posicions d’una volta
de I’eix. Per altra banda, els encoders absoluts no perden la posicié real quan es talla

I’alimentacid, tal i com passa a I’encoder incremental el qual s’havia de buscar el punt 0.

3.8.3 El resolver.

El resolver ¢és un tipus de transductor eléctric que s’assembla molt a 1’estructura d’un
motor, és a dir, esta format per dos bobinats el rotor i I’estator. Quan el bobinatge del rotor
¢s alimentat amb corrent alterna, el segon bobinatge és excitat, I’estator. Aixi, quan la
bobina del rotor canvia de posicid, la sortida del bobinat de I’estator canvia. Aquest canvi
¢s directament proporcional a 1’angle amb el qual el motor ha canviat de posicio. La
magnitud de sortida de voltatges varia amb el sinus 1 el cosinus de la posicio de ’angle del
rotor, ja que els bobinats del I’estator estan desfassats 90° tal i com es pot veure a la figura

3.26.

Dins del transductor pero, la sortida és de forma analogica, perd perqué sigui interpretada
per la CPU o per el propi servodrive, un convertidor Analogic Digital converteix la senyal

analitzada produint una sortida de magnitud proporcional al gir del rotor.

R1 (Red/White) h—;---y S1 (Red)
. Secondar
Primary (Cosine)y

R2 (Yellow/ White) 53 (Black)

Secondary

(Sine)

52 (Yellow) S4 (Blue)

Fig. 3.26 Resolver.
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3.9 Els actuadors mecanics.

Tal i com s’ha comentat a la introducci6 del projecte, actualment els accionaments
mecanics 1 electronicament controlats més basics 1 més usats en la industria son els motors

lineals, els vis sense fi, el piny6 cremallera, i la politja corretja.

Es realitzara una breu explicacié de cada un d’ells seguit d’un breu problema especificant
la velocitat i el parell necessari del servomotor per realitzar un moviment desitjat en

I’accionament mecanic.
3.9.1 El vis sense fi.

El vis sense fi compta amb les segiients parts tal i com s’observa a la figura 3.27. El servo
motor acciona I’eix motriu mitjangant un acoblament al seu eix. El desplacament es pot
portar a terme per un recorregut limitat per unes guies. La carrega s’aplica sobre una base
(color blau) la qual esta muntada sobre una rosca. Aquesta rosca esta fixada per unes guies
del desplagament a I’eix motriu i per tal que no es mogui, dins seu hi ha uns coixinets

d’alumini, tal i com es veu a la figura 3.28.

Acoplament .
Carrega ‘\

Motor

\— Desplagament

Rosca

Eix motriu

Fig. 3.27 Parts del vis sense fi.
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Eix motriu Rosca

Fig. 3.28 Vista interior de la rosca i I’eix motriu

La velocitat de desplacament de la carrega per part de I’accionament mecanic depén
sobretot del pas de 1’eix motriu en mm/revolucioé i de la velocitat de gir de 1’eix del motor
en revolucions per minut. Aixi, com més gran sigui el pas de rosca, més parell motor es

necessitara per moure 1’accionament.

Fig. 3.29 Pas de rosca de I’eix motriu.

El vis sense fi s’utilitza sobretot en aplicacions de gran precisio, de I’ordre de £0.02mm.
S’obté perd més precisio si s’utilitzen rosques amb precarrega per eliminar la folganga que
existeix quan el coixinets o boles d’alumini es desplacen per I’eix motriu tal i com es veu a
la figura 3.30. Per ultim, cal comentar que la seva velocitat de desplacament no sol ser

molt elevada, un maxim de 1000 mm/segon aproximadament.

Folganga

Forga

Rosca amb
« precarrega

Fig. 3.30 Vista de la folganga i rosca amb precarrega.
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A continuacid s’explicara de manera breu i1 simplificada el calcul de prestacions

mecaniques utils d’un motor necessari per fer girar I’eix motriu.

Per exemple, es necessita moure una carrega d’ 1Kg a una velocitat de 0,10 m/s, és a dir, a

100 mm/s. El pas de rosca és d 2 mm i amb una eficiéncia del 95 %.

Velocitat
M

in

\| ' Motor

Eficiéncia

Fig. 3.31 Esquema vis sense fi.

Carrega Velocitat Pas de rosca (p) Eficiencia (e)
1Kg 0.10 m/s 2 mm 95 %

Taula 3.1 Dades problema vis sense fi.

Carrega

Parell motor = ( %) - ( ) =0.0035 Nm

e

Velocitat motor = (%) - Velocitat = 3000 rpm

(3.4)

(3.5)

Cal dir que en aquest tipus de transmissidé poden haver-hi pérdues molt importants segons

la combinacid de ’eix motriu 1 la rosca. Una eficiéncia d’una rosca sense boles es troba

entre el 20% 1 el 50% mentre que una rosca amb boles (com és el cas del problema) pot

arribar al 95%. També es important remarcar que si la rosca amb boles té una inércia

considerable, juntament amb la carrega, s’hauria d’introduir en el calculs.
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3.9.2 Piny6 cremallera.

Pel que fa a la transmissié de piny6 cremallera, I’eix de sortida de 1’accionament mou la

carrega per mitja d’una cremallera.

El parell de sortida i la velocitat de sortia de 1’element motriu es calculen d’acord amb la
velocitat desitjada. Es t€ en compte el pas entre les dents de la cremallera (p) i el nombre

de dents del piny6 (z).

Fig. 3.32 Piny6 cremallera.

El sistema pinyd-cremallera s’utilitza en aplicacions on es requereix una precisio
mitjana/alta, de 1’ordre de £0.05mm aconseguint pero una velocitat de desplacament forca

elevada.

Per exemple, 1’objectiu és moure una taula que pesa un 1Kg, amb una velocitat de 0.14
m/segon. El pas entre dents que s’aplica de la cremallera (p) és de 2 mm amb un pinyd

associat de 14 dents (z). L’eficiéncia del sistema és del 90%.

Carrega

Fig. 3.33 Esquema piny6 cremallera.



30 Control i diagnostic del vis sense fi

Carrega | Velocitat Pas dents cremallera (p) Dents piny6 (z) Eficiéncia (e)

1 Kg 0.14 m/segon | 2 mm 14 90 %

Taula 3.2 Dades problema piny6 cremallera

PXxXZ Carrega
Parell motor = ( ) . ( EE— ) =0.0495 Nm (3.6)
2xm e
. 60 .
Velocitat motor = ( ; )-Velocitat = 300 rpm (3.7)

3.9.3 Cinta transportadora.

La cinta transportadora compta principalment amb un rodet mestre i un altre rodet guia. La
carrega es transporta amb una corretja la qual aconsegueix una eficiéncia gairebé del 100%
(entre 96% 1 98%). Els valors desitjats de carrega i velocitat pel transport s’han de tenir en
compte amb el diametre del rodet mestre per poder calcular aixi el parell motor necessari

com també la seva velocitat.

Desplagament

Carrega

) Rodet Rodet )

Corretja
Fig. 3.34 Cinta transportadora.

Aixi doncs, és molt important fer referéncia al diametre dels rodets, ja que aquesta
magnitud aporta un funcionament més o menys dinamic al sistema de la cinta
transportadora. També, cal fer referencia a la inercia dels rodets, ja que en aplicacions
d’alta velocitat s’origina una acceleracid 1 frenada considerables. Per tant, caldra
considerar una inercia als calcul si aquest excedeix un 10% del valor de la inercia de la

carrega.
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El sistema de cinta transportadora s’utilitza en la majoria d’industries pel transport entre
nivells de produccié. Son aplicacions que requereixen una precisié mitjana /alta de I’ordre

de de £0.2mm aconseguint una velocitat d’avangament elevada d’1 m/segon a 5 m/segon.

Desplagament carrega

Roder guia

Eficiéncia

Fig. 3.35 Esquema cinta transportadora.

Imaginem que es vol desplacar una massa d’ 1Kg per la cinta transportadora a una velocitat
de 5m/s. Els rodets utilitzats, tant el mestre com el guia, tenen un diametre de 5 cm. Per

ultim, la eficiéncia del sistema és del 96 %.

Carrega | Velocitat Diametre rodet mestre (d1) | Diametre rodet guia | Eficiéncia (e)
(d2)

1Kg 5m/segon | 5cm 5cm 96 %

Taula 3.3 Dades problema cinta transportadora.

d1l C3
Parell Motor = (E) : (@): 10.41 Nm (3.8)

60 Velocitat
) + (——) =1909,85 rpm (3.9)

Velocitat Motor :(;
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3.9.4 El motor lineal.

El motor lineal és un accionament on s’aconsegueixen velocitats i acceleracions molt altes
1 a una alta precisi6. Son actuadors que arriben a una velocitat de fins a 10 m/segon
aconseguint acceleracions de 10 G. Es pot dir que sén maquines molt fiables, ja que
requereixen molt poc manteniment. El fet que no hi hagi friccié mecanica fa que siguin
també molt silencioses. La seva constitucid6 mecanica és com la d’un motor rotatiu pero
desplegat i dissenyat en posicio lineal, és a dir, I’estator, circuit primari, és un conjunt
d’imants permanents construits un al costat de ’altre, i el rotor, circuit secundari, és una

bobina que es desplaca sobre el recorregut de 1’estator, tal i com s’observa a la figura 3.36.

Rotor amb bobinatge
. Carrega
Estator amb imants permanents

W ¥
P

= -

Desplagament

Fig. 3.36 Esquema motor lineal.

Un cop s’alimenta el bobinatge del rotor, es produeix un camp magnétic que, juntament
amb el camp magnetic de I’estator, es repelen creant un moviment sense friccid6 mecanica i

per levitacié magnética tal i com es veu a la figura 3.37.

]

'ﬁ‘,” Hrlﬁ“ . ?f'- H-klh "1‘?1' ilurilh

e

oy ey l—

Fig. 3.37 Levitaci6 magneética.
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Un servodrive sera 1’encarregat de subministrar corrent al rotor. L’encarregat d’informar al
servodrive de la posicid del rotor és un encoder situat a la carrega que detecta la posicid

mitjancant la lectura a través del desplacament subjecte a unes guies lineals.

Fig. 3.38 Encoder motor lineal.

Tot i que és una tecnologia molt nova, les aplicacions dels motors lineals es comencen a
implementar degut als raonables costos de fabricaci6 i posada en marxa substituint aixi el
vis sense fi. Tot i aixi, el principal inconvenient d’aquets actuadors és la dissipacid térmica
que es genera havent de proporcionar un sistema de refrigeracid adequat. Aixo pero,

incrementa el seu cost d’adquisicio.

Fig. 3.39 Motor lineal.
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3.10 Dimensionat d’un actuador lineal amb el programa Motion

Analyser.

Per realitzar aquest apartat es necessitara basicament una estacio de treball, un ordinador 1

el programa Motion Analyser.

L’objectiu d’aquesta practica ¢és trobar el motor i el servodrive adient (els més petits que
compleixin els requisits) per a realitzar un moviment determinat en funcié del mecanisme.
El motiu pel qual es busquen els motors i els servodrives més petits és degut a que
s’intenta simular una aplicacié real; pel preu, per la poténcia i sobretot per la seva

grandaria.

Es realitzaran una série de passos per trobar el material necessari i ajustat que el programa
proporcionara a 'usuari mitjangant una serie de passos intuitius. Aquests passos son: la
seleccio de perfil de moviment, seleccié desitjada d’accionament mecanic, de motor, de

servodrive i de reductora en cas que faci falta.
3.10.1. Dades del problema.

Les dades emprades al programa seran les segiients: un servomotor per moure una carrega
de 30 kilograms en un recorregut d’un metre en menys d’un segon. El sistema mecanic
consta d’una politja de 1000 mm de diametre amb una corretja. Quin motor i servodrive
necessitariem? Ens cal una reductora?. Es realitzara la prova amb I’accionament mecanic

proposat i comparant els resultats obtinguts amb un vis sense fi.

Per comengar I’aplicacid s’obre el programa Motion Analyser.

A0

Motion Analyzer

Fig. 3.40 Icona programa Motion Analyser.
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Apareixeran 3 opcions. Es clica la Professional” per comengar el disseny.

Welcome to Rockwell Automation Motion Analyzer

NEW :

Choose the Sizing Mode you wish to start with

Professional

piar and Dive

Fig. 3.41 Seleccio de projecte nou.

Es mostrara ara el menu del programa. Per iniciar una aplicacid, es clica a “Application

Data”.

AxisNo.:1  Axis Name A HEAEEFAES

EI L APPLICATION DATA \\L

f S

Click here to enter the application data.

Add new Axis
Fig. 3.42 Selecci6 d’aplicacio.

El primer pas ¢€s seleccionar el tipus de carrega, és a dir, s’escull una carrega lineal ja que
els moviments amb els quals es treballaran seran lineals. Es clica a “Select” a la opci6

“Linear”.
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Load Type

Please choose from the avalable Load Type opbons

Linear Rotary Rotary Comples App. Templates From Solidworks

Select Select Select Select Sehct

4\\)/ e ‘5\ (LEL,,_ @

—

Fig. 3.43 Seleccio del tipus de carrega.

Seguidament, apareixera una finestra on es comencara a introduir les dades del problema

presentat, a I’apartat “Load Mass” és a dir, la carrega. S’introdueix els 30 Kg.

Load Type:  Linear Load -

3 Linear Load Data Entry

L Y

Load Data: Applied to the whole profile

Load Mass: |3'D kg
Applied Force (+-); |D N
Coeff of Friction: ID

Inclination: ' Herizontal (07)

" Vertical (907

" Others Il] deg

Fig. 3.44 Introducci6 dades de I’aplicacio.

Es clica a la icona que apareix al costat dret inferior per seguir ara amb I’aplicacio.

Proceed to Profile Definition *

Fig. 3.45 Icona seleccio del perfil.
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Seguidament, s’obrira una finestra on es configurara el perfil de I’actuador, és a dir, el

moviment en trapezoidal o corba-S que s’anira ajustant en funcié dels resultats obtinguts.

Es clica a “Edit Profile” per entrar a les seves caracteristiques.

Cycle Profile Data :

© Heip
Click Edit Profile button to modifyidefine Cycle Profile
[l Distance =0 mm
W Velocity -0 mmisec 1:
M Acceleration -0 mmisect | | §
W ek v 0 mmsect | ] £
gL
B Load Mass -0 kg 0= J
4
Ll Applied Force = © ]
Time : 0 sec
a4 i] 1
Time({sec)
Edit Profile

Fig. 3.46 Pantalla d’opcions del perfil.

Un cop s’obre la finestra de caracteristiques del perfil de I’aplicacio, s’entren els valors

proposats pel problema inicial com el recorregut total “Move Distance”, el temps del

recorregut “Move Time” i1 el temps de deshabilitaci6 “Dwell Time”, temps en que

I’accionament realitza una parada, tal i com es veu a la figura 3.47.

Move Distance :

Move Time :

Simple Index Motion Parameters : 1

a | Segment Plot

—

[
/

/
|
/
/
/

-
—

Time(sec)

Fig. 3.47 Introducci6 de dades al perfil.
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Un cop entrats els valors es clica OK. A continuacid, es clica a la opcid que apareix al
costat dret inferior “Proceed to Mechanism” per seleccionar 1’accionament mecanic

desitjat.

L Proceed to Mechanism * |

Fig. 3.48 Icona seleccio del mecanisme.

Es selecciona la opcié “Select” de cinta transportadora “Belt Drive” tal i com es pot veure

a la figura 3.49.

Belt Drive Lead Screw Chain and Sprocket Rack and Pinion
Select Select Select Select
. ﬁ
P * .
Linear Motor AB Integrated Electric Cylinder AB Integrated Linear Stage
Select Select Select
= W ; " -
T = oy = 72
. - = e
e YW a

Fig. 3.49 Accionaments mecanics disponibles.

S’entrara a les propietats del mecanisme on s’hi podra veure, per exemple, a “Mechanism
Data”, les propietats de I’accionament com la velocitat o I’acceleracié maxima. Cal fixar-
se perd en el quadre de color blau, on s’entraran les dades de la cinta, és a dir, el diametre
dl1 i d2 dels rodets, com també el calcul de seva inércia que repercuteix a I’eix del motor

tal i com es veu a la figura 3.50.
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 Load | ¢ Profe « Mechasism | /. Super Review |

Type: | Beit Drive =

]

- @ Hep
p Bedt Fanaport hype mechanism dats properiies. Drive Rall and multiple idber groups svaiable to describe your mechasism.
L ] (Change Mecharism Type =
Mechanism Data:
Applicaton Requirement Summary Load W kg | swoke 1000 = Speed 00 mmwsec  |Acceleraion. 4500 msect

Bl Deive
Driver lers
- 5 o . Waight of Load & Table
Growp 1 Geowp.
. ,ﬁ lﬁ o Malon—4 #— Apphad Foren
Crameter
- — p p Fration Surface 5‘!‘?
i 00285 D285 |
Ingrta kg s @ M @ F E F &
Friction Teeque Hom o fo P P o [rampe——
Mo of Asllers 1 Roller I I I
Matee + Transmissions + Gaarbon
Addmonal Loads:
Tabie Mass: [ kg BeitMass: [0 kg Lasses 0 He

" Inchcates mandatory Neldis)

Fig. 3.50 Introducci6 de diametres i inércia als rodets.

Tal i com es veu a la figura 3.50 el diametre d1 del rodet mestre fara 100 mm, mentre que

el rodet guia “Group 1” també tindra un diametre d2 de 100 mm.

Per realitzar el calcul de les inércies dels rodets cal clicar a la calculadora

veu a la figura 3.50.

Apareix la segiient finestra tal i com es veu a la figura 3.51.

Calculste Using :  Mass & Density

Diameter: 100 mm

engeh: [0 em

-
S T —

Density : [F700 Kgim~3

Senert FoT kg D41 R kg

Axis: Aais Name & Component: Drive Aol Inertia { Tatal inesti - 2,002 [t =] Mase:frimem 0 W

Mechanism: Belt Orive

tal i com es

Fig. 3.51 Calcul de les inércies
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Es poden veure varies opcions. Es selecciona que el rodet compti amb una longitud
“Lenght” de 100 mm. A I’apartat de material “Material” es selecciona que el rodet sigui
d’alumini ja que aixo significa menys pes 1 per tant no tanta inércia al motor. Es clica OK.
Un cop s’hagi configurat la inercia del rodet mestre, es repeteix el mateix procés per al
rodet guia ”Group 1”. Al fina quedara la taula amb les seglients especificacions tal i com es

veu a la figura 3.52.

Belt Drive and Application parameters

Driver Idlers
Group 1 [~ Group2 I Group3

* Diameter mm [loo— [0
Inertia kg-m? oozs  [@] [ooo2ss |
Friction Torque N-m P o

R

Mo. of Rollers 1 Roller

ik
1

Additional Loads:

Table Mass: Iﬂ.125 kg Belt Mass: Iﬂ.254} kg Losses : ] M-m

Fig. 3.52 Mides components cinta transportadora.

Per obtenir el sistema amb unes caracteristiques reals a 1’apartat d’”’Additional Load”, és a
dir, carregues addicionals, s’aplica que la taula que suportara la carrega pesa 125 grams

mentre que la cinta en pesara 250 grams.

Un cop s’hagin introduit els parametres es clica “Proceed to transmisssion”, és a dir,

s’escull la necessitat o no d’una reductora.

Proceed to Transmissions ¥

Fig. 3.53 Icona selecci6 transmissio.
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Apareix la segiient finestra, tal i com es veu a la figura 3.54.

v Losd| v Prome| v Wechasism ¢ Transmissions | . SuperReview |

Transmission Summary:
O Help
provide a Speed-Torgu (gear reduction or a higher 0 a slower more b
1. Selectthe required Companents [ TRANSMISSION 1 ™ TRANSMISSION 2 W MOTOR MOUNTED GEARBOX

2. Twpe Choose Type = Choose Type
3. Define your parameters for selecied Edit Edit Edit
Components:

Ratic Manutacharer - Generic
Configuration - ALL
Senes GEMERIC
ALL
- D " (40,60,85,100,115,130.170

Fig. 3.54 Transmissions disponibles.

Es selecciona la opci6é de “Motor Mounted GearBox”, es a dir, aplicacié d’una reductora.
Per defecte, es deixa que el programa agafi totes les combinacions de reductores possibles;

i=5,10,20,30, etc.

Es clica ara a la seleccid del motor.

Proceed to Motor ¥

L J

Fig. 3.55 Icona seleccié de motor.

¥ Load | ¢ Profe | « Mechamism | « Transmissions ¢ Meior | « Drive | (1) Super Review |
Mator Series Selection @ Hep
Salected Drrve Family
: Currentty Selected Motor Series . MFL
L1 Sasmct sre of Mo Mot Seran
5 Summary View (~ List View Compasibility List
= Apphcaticn Reguiremants Feset Al Unselectill | &, Voltage ks @ Supports @ Marginal @ Not Recommanded (8 Incomgatible
+ Maximum Speed (rpm) 864788 /]
- ¥ MPL. Low inertia Molor ™ WM. Medumineda T WPF.FoodGmde M MPS. Stainless Sted T ROB.DirectDrve M HPK. Asynahvonous.
* Contrucus Torque (N-m) 48196 Mot Motor Motor Servo Mok Servo Moo
+ Peak Torque (H-w) 13743 - ¥
) y < = || -
'y @ |& @ & e |& 9 |& Q@ |4 e
M caa. ACincudon [ 132648 . Medium
Mo ek Sanve Mok
P Pay
&, (-] o L] 2
Mrrs Mirduree

Fig. 3.56 Motors disponibles
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Tal i com es veu a la figura 3.56, es fa una seleccié al motor tipus MLP- low intertia ja que

son els mes petits i els servomotors més emprats pel tipus de d’aplicacio desitjada.

Es clica ara a la seleccid del servodrive.
Proceed to Drive #

Fig. 3.57 Icona selecci6 de servodrives.

Es selecciona I’alimentaci6 del servodrive a la pestanya “Supply Type” tal i com es veu a
la figura 3.58. Seguidament es selecciona el modul ULTRA 3000, que és el que s’utilitzara

a la practica que més tard s’explicara.

¢ teaa| < Proma| « Mechanism | ¢ Transmissices |  Motor v Dwe | satection | ; Supar Review |
Dvive Family Selection Assistant
@ nee
ot P i S e
_F-: _ & Surmary Veew © LstView | CompatibileyLis
= ipghcation equirssents st &l Urmelect &, vohsge ke @ Supcorts D Marpnal (0ot Pecommended | (incomgastie
* Sugly Type P acieh N
=" © Kinetix 2000 [ € Kineto 5200 & 6 © Hinet € Kinet 300  Hiretin
=
> . b —
+ Nominal Vakspe (10 _[20 = - = 0 ‘: )
_ i =33 4 34 "1 f"l. A I g
e 512 | Demis RS e ."-_ ‘ 5 ,{ . \
o ~ Lid -
* Famity specific parsmeters Y o 2 o " © " o o 2 o
- - e Flex e e & ULTRA 2000
B QO & ® ®
< (o ~ ii
& L i L] & L] # @ ¥ ] ¥ &
M i

Fig. 3.58 Seleccio del servodrive ULTRA 3000.

Es segueix ara clicant a seleccio.

[ Proceed to Selection ¥ |

Fig. 3.59 Icona seleccio.
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¢ Load | « Prothe | « Mechantsm | v Transmissions | v Motor| v Drwe Selection | Solution | Axis Stop | x Confgure AxisBOM | (i) Super Review |

Sizing and Selection
@ Hep

Database Options:

& Full € MyFrofarred

Search Options: Please choose the mode of selection

Automatic Manual Current Selection
Mator = [ ect MPL-A4520P
2 . Drive & [a 4 . 2098-DSD-030
3 . Gearhox & [ eiect . NONE

Search
Select Manual to choose your Compansnts

Select Automatic 1o e Motion Anatyz selecttoryou

Fig. 3.60 Opcions de seleccio.

En aquest apartat el programa pregunta si s’utilitzara tota la base de dades per buscar la
millor combinacid, o si es vol buscar amb una configuracioé personal. Aixi doncs, es deixa

per defecte la opcié “Full”, és a dir, que busqui per la base de dades del programa.

Per ultim es clica a “Search” buscar, per obtenir totes les respostes possibles.

Avg Power Cost Factor
)5 0-00 @ 7 3%

@ wPL-AI530U  2088-DSD-005 GPLOG0-010 ] 10 30% [
@ weLa210v 2088-DSD-005 GPLOGO-010 W 10 63%] [ |
(2) WPLA210v  2008-DSD-010 GPLOG0-020 [ | | 1 56% 20 21% [ ad W
@ MPLA220T  2098-DSD-010 GPLOG0-004 w1 4 [
@ wPLA220T  2098-DSD-010 GPLOGO-005 [ 5 [ |
(@) MPLA220T  2088-DSD-005 GPLOG0-005 [ 5 33%] [ |
@ MPLA220T  2098-DSD-005 GPLO60-007 w1 7 [ 5% [ 4 B
@ MPLA220T  2098-DSD-005 GPLO60-010 W ] 10 ] 122 N <6 W
@ wPLA230P  2098-DSD-010 GPLOG0-003 [ 3 [ |
@ weLA230P  2088-DSD-010  GPLOGO-004 [ 4 I}

: @ wPLA230P  2098-DSD-010  GPLOB0-005 |_'—_I:] [ EEE 20% ﬂ;l
4 3
View Calegories @ Pass (@) ¥ Caution (2) [ NearFail @ M Farfail )  Solution View Setup k. View Solution

Fig. 3.61 Resultats de la seleccio.

Tal i com es veu a la figura 3.61 els resultats possibles son exposats. Cal remarcar que
I’objectiu del problema és buscar el motor més petit i, per tant, es selecciona el motor
MPL-A153U. La familia de motors augmenten de grandaria, de poténcia i de parell a mida
que el nombre de MPL-AXXX augmenta. Seguidament es clica a veure la solucié “View

Solution”.
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Component Details Axis System Performance
Summasy | Motor | Drive | Gearbon | Torcue - Speed | Power -Speed| Load | Themal | RBM | Power-Supply |
Motor <| MPL-A1530U |>]
Motor Capacity (Temp) [N &om
Peak Speed | ] 2000
Peak Torque 4390
Brake Rating |
Inertia Ratio | 72.12:1
Drive | 2098-DSD-005 |>|
AC1ph, 220 -10%+10%
Drive Capacity (Temp)  [NDDDDNNNEN csw
Average Current [ YT
Peak Current I 50%
Bus Utilization 51%
Gearbox(7:1 ) < << GPLOGO-007 |>|
Peak Input Velocity ] 33%
RMS Torque || 239%
Peak Torque | 34%
Nominal Speed | 27% ey —
i i

Fig. 3.62 Resulats seleccio 1.

Tal i com es veu a la figura 3.62 es presenten en % els valors amb els quals el motor, el
servodrive i la reductora treballaran. Es pot dir que aquesta soluci6 és bona ja que el punt
de parell nominal és situat dins 1’area de la recta del parell nominal (color verd a la
grafica),és a dir, el motor entregara un parell de 0.8 NM constants a 1200 revolucions per
minut. La grafica també mostra el parell maxim (linia de color vermell) que pot suportar en
determinats moments el motor amb la configuracié del servodrive i la reductora

corresponent.

Es prova ara de canviar la reductora amb el mateix motor i el mateix servodrive. Ara, per
exemple, si es tenia una reductora de i=7, s’augmenta la relacié amb i = 10. Amb aquesta
nova configuracié es pretén demostrar que el parell motor “Peak Troque” sera reduit, és a
dir, ara el motor haura de “treballar” menys ja que la reductora ofereix una sortida amb
més parell. En canvi, la velocitat del motor “Peak Speed” sera mes alta, és a dir, per
entregar a la sortida de la reductora les revolucions per minut desitjades, fara falta que a
I’entrada el motor giri més. Els resultats son els segiients tal 1 com s’observa a la figura

3.63.
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Ilechanisrn' v Transmissions| ¥ Motor | v Drive | Selection Solution |Alis Slopl = ConﬁgureAlisBOMl i) SuperRevl'ew|
Component Details Axis System Performance
Summary | Motor | Diive | Gearbox | Torque - Speed | Power - Speed| Load | Themal | FBM | PowerSuppl |
Motor < | MPL-A15300 »
Motor Capacity (Temp) TR 33%
Peak Speed I 41%
Peak Torque 33%
Brake Rating |
Inertia Ratio [ 34.95:1
Dsive | 2098-DSD-005 >
AC1ph. 220 -10%/+10%
Drive Capacity (Temp) ] 4904
Average Current ] 4600
Peak Current (I 37%
Bus Utilization 6100
Gearbox( 10:1) < || GPLOG0-010 >

Paak Input Velocity I SB%{ext compatible Ratio available
RMS Torque I 24%
Peak Torque | 3400

Nominal Speed 39

#

Torque

Quadrant

Fig. 3.63 Resultats seleccié 1 amb reductora augmentada.

73
1

Es pot veure que la definicié d’una reductora es compleix, és a dir, ampliant la relacio
s’aconsegueix que el parell del motor “Peak Torque” es redueixi d’un 45% a un 33% pero

que la velocitat “Peak Speed” augmenti d’un 29% a un 41%.

Es prova ara amb una reductora amb una relacié molt més petita, és a dir, amb una “i” de

3. Els resultats son els segiients, tal i com s’observa a la figura 3.64.

Mechanism | v Transmissions | v Motor | v Drive | Selection Solution | Axis Stop | x Configure Axis BOM | () Super Review |

Axis System Performance
Torgue - Speed |F’uwa| ~Speed| Load | Themal | FEM | PowerSupply |

Component Details

Sumemary IMUID( | Diive | Gearbox |

Motor < MPL-A1530U0 >

Motor Capacity (Temp)

Peak Speed || 12%

Peak Torque | 99%

Erake Rating I

Inertia Ratio [ 387.99:1
= 2098-DSD-005 >

AC1ph, 220 -10%/+10%
Drive Capacity (Temp)

Ayverage Current

I

Peak Cument

Bus Utilization 57
Gearbox{ 3:1) << GPLOG0.003 >

Peak Input Velocity I 4%

RMS Torque ] 2%

Peak Torque | 340

MNominal Speed

§

Quadrant

Torque

Fig. 3.64 Resultats seleccio 1 amb reductora disminuida.
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En aquest cas ’efecte és invers. Les inercies es perden fent que el motor hagi d’oferir un
parell motor “Peak Torque” molt alt aconseguint un escalfament molt elevat. El servodrive

no pot donar I’alimentaci6 o el subministrament al motor necessari per produir el

moviment de I’eix amb la reductora seleccionada.

Ara perd, i amb les dades inicials del problema, I’aplicaci6 es realitzara amb un vis sense

fi. Cal fixar-se que en cada apartat, un menua s’ha anat visualitzant tal i com es veu a la

figura 3.65.

v Load | v Profile | v Mechanism | v Transmissions | v Motor | v Drive | Selection Solution

Fig. 3.65 Menu de seleccionament.

Si el que es vol, com és el cas, és canviar el tipus d’accionament mecanic de I’aplicacio
perd mantenint el mateix motor, servodrive, reductora i les dades del problema, només cal

fer un clic a “Mechanism”.

Ara dins la finestra de “Mechanism” es selecciona a I’apartar “Mechanis Type” el “Lead

Screw”, el vis sense fital i com es veu a la figura 3.66.

Mechanism Type: Lead Screw -
@ Hep

0 Lead Screw ./ Ball Screw Machanism data properties
Change Mechanism Type =

Mechanism Data:

Application Requirement Summary

Lead Screw parametars
“Leag 5 meie
inertia: [000Z85 kgt 1
PreLoag [0 Nem

Efficiency. |36 %

Additional Load:

Slide Mass: (0125 kg

* Ingicates mandatory fisld(s

Fig. 3.66 Selecci6 d’un vis sense fi.

S’omplen els requadres necessaris ja comentats anteriorment. En aquest cas pero, s’haura
de definir el pas de rosca, és a dir, que a cada revoluci6é del motor el vis sense fi avanci 0,5

cm. S’imposa també una eficiencia del 96% 1 que el suport de la carrega pesi 125 grams.
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Un cop ja es té el mecanisme seleccionat, cal dirigir-se directament a la pestanya

“Selection” perque el programa busqui totes les opcions possibles ara amb el nou

BN Application] - Hotion Analyzer (Trial - 37 days remaining)
Fie Edt Anshsis Datsbase Cplions  Took

O de e w

accionament mecanic. Apareix pero el seglient missatge tal i com es veu a la figura 3.67.

=181 x|
Toobars Applcation Templabes  BOM  Help
[ |gka Svetem vew |g,mu.. o Sty .. = | #]6oM ew

Professional >> s Data - Axis Name A

« Load | v Profie | ¢ Mechanism | v Transmissions | v Motor | « Drive Selection | i\ SuperReview |

Sizing and Selection

Database Options:

& Full

My Prefermed

@ Help
,ﬂ Applicalicn not sulable fo gearborss. Check the “Load” data.
Search Options: Please choose the mode of selection = Apghcali geaboues. Check “ad™
Automatic Current Selection
et @
2 | Drive & (o)
3 | Gearbox 13 s
Select Manual to choose your Components.
Select Automatic 1o havwe Motion Anaiyzer select for you
. . ¢ Notes
o o] Lt
o 7 11:47
.l’:'l-u-l e | Tebel P e carrera |l_°|u&-ud_m.,| <] ..,I_-&‘d - Mot EAEN W E

Fig. 3.67 Missatge error seleccionament.

reductora.

S’ha vist doncs que resulta impossible que el programa busqui una solucié amb el temps

especificat i amb aplicacid d’una reductora. Es prova ara de modificar el temps traient la
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Per treure la reductora cal anar a la pestanya de “Transmissions” tal i com s’ha vist a la

figura 3.65 ies desselecciona la opcio “Motor Mounted Gearbox™.

Ara, per canviar el temps d’1 segon, cal anar a la pestanya “Profile”, clicar a “Edit profile”
i posar 5 segons a ’espai “Move Time”. Per ultim, es selecciona la pestanya “Seleccion” i
es clica a “Search”, perqué el programa executi les possibles solucions trobades. Tal i com
es pot veure a la figura 3.68, s’ha trobat un motor petit amb el mateix servodrive amb un
resultats forca correctes.

Summary | Mator | Diive | Torque - Speed | Power - Speed | Load | Thermal | RBM | PawerSupply |

Motor < | MPL-A1530U >

Motor Capacity (Temp) [N 309

Peak Speed S1o%
Peak Torque | 25%
Brake Rating I
Inertia Ratio | 116.08: 1
E::h. 220 -10%/+10% | z ot z
Drive Capacity (Temp) [N a5,
Average Current [ T
Peak Current | 28%
Bus Utilization [ T

Quadrant Torque

1 Add to Solubions Lis .| * Single T Fouw Peak  AMS Graph Detal| *1"55

Fig. 3.68 Resultats amb perfil canviat a 5s.

Es prova de canviar ara el temps a 3 segons. Es clica a la pestanya de “Profile” i a “Edit
Profile”, es posa el temps. Tot seguit, es torna a fer una seleccié perqué el programa
comprovi els resultats. Tal 1 com es veu a la figura 3.69, el vis sense fi no pot moure la
carrega de 30 Kg en 3 segons fent treballar el motor a una velocitat molt elevada, i tampoc

pot utilitzar el servodrive.
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fechanism | + Transmissions | « Motor | v Drive | Selection Solution |ms Stop | * Configure Axis BOM | () supernem|

Component Details Axis System Performance
Summary | Moter | Diive | Torque - Spead | Power - Speed | Load | Themal | REM | Power-Supply |
Motor < MPL-A1530U >
Motor Capacity (Temp) —
Peak Speed 1 7T T
Peak Torque [ 129%
Brake Rating |
Inertia Ratio [ 6.22:1
o 2098-DSD-005 >
AC1ph, 220 -10%+10%
Drive Capacity (Temp) [N 189
Average Current [ 189
Peak Current | 13%
Bus Utilization L ________________________________isow
Gearbox
I
I
I
I Quadiart Torue ) |

Fig. 3.69 Resultats amb perfil canviat a 3s.

Es prova perd de canviar el perfil, és a dir, es posara amb “Index Type” a trapezoidal 1

s’intentara donar més acceleraci6 i menys velocitat tal i com es veu a la figura 3.70.

Simple index Motion Parameters ? Segment Plot 1
100
Move Distance - [1000 ey
[
|
| |
. !
MoveTime: 2 sec | |
|
5 | |
| 1
| |
E |
E | \
Dwell Time - [05 2 | II
|
: | \
| |
4 | |
| |
Index type : | [\ Trapezoidal | |
| |
|
|
| |
| | £
|
Smogthress Automatic - d L
Time(sec)
ime(s o
-100 i 100
More Options. oK Cancel

Fig. 3.70 Canvi de perfil
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Al haver canviat el perfil de moviment s’ha trobat una solucié. De tota manera, els
resultats tant en la correccio de velocitat del motor com en la utilitzacié del bus servodrive

son millorables, tal i com es veu a la figura 3.71.

Component Details Axis System Performance
Summary | Motor | Drve | Torque - Speed | Power - Speed | Load | Themal | RBM | Power-Supply |
Motor < | MPL-A15300 | >
Motor Capacity (Temp) [N 17%
Peak Speed I aw
Peak Torque 7%
Brake Rating
Inertia Ratio 6.22:1
Drive 2098.DSD-005 >
AC1ph. 220 -10%/+10%
Dirive Capacity (Temp) 11%
Average Current
Peak Current a5
Bus Utilization 2%

1177 TN ]
E

Quadiant Torque 1 f

Fig. 3.71 Resultats amb perfil canviat.
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4 Revisio de la practica d’un motor rotatiu.

A T’hora de fer la practica s’han analitzat les dificultats que s’han anat trobant quan s’havia
de realitzar un moviment del motor. Basicament també ha faltat una explicaci6 de
conceptes teorics quan s’havia d’entrar una variable d’un tipus determinat per realitzar una

accio determinada.

Tot i aixi, la programaci6 per realitzar uns moviments ¢€s intuitiva. El fet de parar un eix, la
manera de moure’l manualment i deshabilitar-lo son les accions basiques que queden prou

ben definides.

Com accedir i identificar el hardware de I’automat és el punt de partida més essencial que

ha faltat,és a dir, una explicaci6 de com obtenir una via d’accés a través de Ethernet a

I’automat per reconeixer amb que s’esta treballant. Aixi doncs, durant la realitzacio de la
Y b 9 : : 9 r .

practica s’havia escollit una ruta d’accés al hardware no gaire entenedora, no posant

eémfasi al programa dedicat exclusivament al reconeixement de les parts d’un automatisme

com és ’RSLinx.

Un cop creat I’eix dins el programa RSLogix 5000, a I’hora d’implementar unes entrades
del programa al controlador per poder aixi realitzar un moviment de 1’eix del servomotor,
resultava dificil entendre d’una banda qué significava el terme “tag” , i de I’altra, com
associar aquest parametre a una interruptor de la maqueta on es troba instal-lat el
controlador CompactLogix. Conseqiientment, tampoc s’aconsegueix entendre la diferéncia

entre una instruccié de moviment iun “tag”.

Pel que fa al diagnostic d’errors, els que anaven sorgint durant les operacions de moviment
del servomotor realitzades durant la practica, no eren clarament diferenciats. Aixo
s’explica a partir del fet que existeixen basicament dos tipus: els del propi motor

(hardware) 1 els de programacio (software).

Respecte a la visualitzacidé per pantalla del control d’un servomotor, s’explica amb prou
claredat com crear les pantalles d’inici del programa, de control 1 d’estat del hardware.
Pero per altra banda, no era una aplicaci6 prou real, ja que un control de qualsevol eix ha

d’incloure minimament un registre d’alarmes 1 una visualitzacio de la posicio, la velocitat 1
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I’acceleracié del servomotor a través de grafiques. També s’ha vist que els interruptors per
realitzar el control per pantalla no eren els correctes en referéncia a la programacio feta del

programa RSLogix 5000.
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5 Practica de control i diagnostic d’un actuador lineal.

En aquesta practica es veuran quins son els parametres més basics aixi com també les
instruccions necessaries per a realitzar un control sobre un eix lineal. S’especificara quins
son els tags utilitzats, aixi com també les ordres de moviment necessaries per moure 1’eix
del servomotor de ’actuador lineal. El hardware es dividira en el segilients elements tal i

com es pot veure a la taula 5.1.

Controlador Programable: Parts principals del controlador CompactLogix.

CPU Entrades Sortides Ethernet SERCOS | Alimentacio | Tapa final

Servodrive amb SERCOS: el servodrive.

o— ]

XIVELOE

Actuador lineal: Accionament mecanic

Taula 5.1 Components basics per la realitzacié del control 1 diagnostic.
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El software per la programacid del moviment sera el RSLogix 5000 versi6 18 i el

programa per veure el connexionat del sistema sera RSLinx versio 2.54.

Per programar la interficie de control i visualitzacidé de I’eix s’utilitzara el Factory Talk

View Machine Edition versid 5.10

Connexionat del sistema
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5.1 Introduccio.

Primer de tot, cal que s’observi si la targeta Ethernet ja té una IP assignada. Es pot veure al
petit display de leds de la propia targeta. Si es dona el cas, es comengara la practica

directament al punt 5.2.- Creacio d’'un nou projecte. En cas contrari, es seguira llegint.
Assignar una IP a un hardware nou

Es important que la targeta Ethernet sigui identificada assignant una IP estatica per tal que,
un cop s’aconsegueixi, es pugui veure el hardware del sistema amb el qual es treballara

(processador, I/O, SERCOS).

Primer pero, cal assignar una IP estatica al nostre ordenador i assignar-hi un rang. Per fer-
ho, s’accedeix a les propietats de la targeta Ethernet de 1’ordinador tal i com s’observa a la

figura 5.1.

L RA LAN Froperties ki
General |.ﬁ.uthenticatinn| .ﬁ.dvancedl

Connect using:

B Mware Accelerated AMD PCMet Ad

Thiz connection uzes the following items;

=1 ()05 Packet Scheduler
5 Metwark, Maonitor Driver
f [nternet Protocol [TCP/AR)

ol

1| | »

[nztall... [ imetall | Froperties |

Fig. 5.1 Propietats targeta ethernet.
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S’assigna una IP i un rang, tal i com es pot veure a la figura 5.2. S’ha de tenir en compte

els rangs que s’observa a la taula 5.2.

Internet Protocol [TCP/IP] Properties EiE3

General |

Y'ou zan get P settings assigned automatically if your network, supparts
thiz capability. Othensize, vou need to azk your nebwork, adminiztrator for
the appropriate 1P settings.

" [Obtain an IP address automatically

' Use the following IP address:
IP address: I 192 168 . 1 110

Subnet mask: I 2hh 28R 285 0

Fig. 5.2 Assignaci6 de direccio IP.

Rang Ip (Ip address) Mascara xarxa (Subnet mask)
0.0.0.0- 127.255.255.255 255.0.0.0
128.0.0.0 - 191.255.255.255 255.255.0.0
192.0.0.0 - 223.255.255.255 255.255.255.0

Taula 5.2 Rang de direccions IP.

Ara per identificar la targeta Ethernet de I’automat que identificara el hardware del
sistema, s’ha d’obrir el programa BOOT TP, un software que permet identificar una targeta

Ethernet quan no té cap IP assignada a través de la seva adreca MAC.

BOOTF-DHCF
Server

Fig. 5.3 Icona progama BOOTP-DHCP Server
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S’obre el programa BOOT TP i s’observa que apareix 1’adrega MAC del nou hardware tal i

com es veu a la figura 5.4.

#% BOOTP/DHCP Server 2.3

File Toolz Help

R equest Hiztamy
Clear Higtary | Add to Relation List

[hir:mir:zec) | Type | Ethernet Address [MALC] | IP Address | Hoztname

15:51:13 DHCP 00:0C: 23631006

Fig. 5.4 Detecci6 adreca MAC.

Es fan dos clics a ’adrega MAC per accedir a la seves propietats i s’entra ’adreca IP :

192.168.1.108 is’accepta OK.

Hew Entry

Ethermet Address [MaC]: II]I]:I]C:ZEI:E3:'|CZDE
IP&ddess: | 192 . 168 . 1 . 110

Fig. 5.5 Introducci6 adrega IP.

Ara ja s’ha obtingut la targeta Ethernet identificada i preparada per reconéixer tots els
elements del sistema. Per poder-ho veure s’accedeix al programa RSLinx tal i com es veu a

la figura 5.6.

-]
S

K

FSLine Clagsic

Fig. 5.6 Icona programa RSLinx Classic.

Un cop el programa s’hagi obert, es clica a la pestanya “Configure Drivers” g[

Dins de la finestra que s’acabara d’obrir, es clica a afegir nou “Add New” 1 es selecciona

I’opcid “Ethernet Devices” tal 1 com es veu a la figura 5.7.



58 Control i diagnostic del vis sense fi

Configure Drivers

— dwvailable Driver Types:

il

Cloze
Ethernet devices j Add Mew... |
| [T784-0Z0HF for DH+ devices Help |
RS5-232 DF1 devices

Ethernet devices

EtherHetAP Driver

1784-PETH[D)/PCME for DH+/DH-485 devices | Statuz |

DF1 Polling b aster Driver Configure... |
1784-PCC for ControlMet devices

1784-PCIC(S] for ContralMet devices

1747-PIC / AIC+ Driver SEartup.. |
DF1 Slave Driver

DH485 UIC devices Shart |
Wirtual Backplane [SoftLogixb8me, USE)

DeviceMet Drivers [1784-PCO/PCIDS 1 770-KFD SDMPT drivers)

PLC-5 [DH+] Emulatar driver Stop |
SLC 800 [DH485] Erulator driver

SmartGuard USE Driver Delete |

Remote Devices wia Ling G ateway

Fig. 5.7 Finestra configuracio drivers.

Apareix una finestra per donar nom a la nova connexio i es clica OK tal i com es veu a la

figura 5.8.

Add Mew R5Linx Clagszic Driver B4

Chooze a name far the new driver.
[15 characters mawsimum]

Caricel |
IF'raI:tica_ﬂ

Fig. 5.8 Introducci6é de nom a la nova connexi6é de RSLinx.
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Tot seguit s’introdueix la IP ja identificada pel programa BOOT TP (192.168.1.108) dins

la casella ies clica “Apply” tal i com es veu a la figura 5.9.

Station Mapping I

Station IHnsl Mame Add Hew |
i 192.168.1.108
B3 |Dri\rer | ﬂl

0K I Cancel | Apply | Help |

Fig. 5.9 Aplicacio6 de la nova IP del hardware

Finalment es fa un clic a la icona “RSWo” il ies clica al “+” de Practica 1, i s’observa

tot el connexionat tal i com es veu a la figura 5.10.

EIIEE Practica_1, Ethernet
=- ﬂ 192.168.1.108, 1765-EWER A4, 1768-EwWER A
=-E8 Backplane, 1768 3 Slot Bus
= ﬁ 00, 1768-L43 LOGIXE343, PR1
-2z Channel 0, DF1
El@ CompactBus, 1769 Bus
00, 1768-L43 LOGE<5343
D 01, 1763-32pt High Denzity 24%de Input
------ D 02, 1763-32pt 24V dec Source Output
----- ﬂ 01, 1768-EWEB A4, 1768-EVWER A
= ﬂ 02, 1763-M0O45E, 4 Axie SERCOS interface
E-=5 SERCOS interface, SERCOS netwark
- F 00, 1768-M045E
o Wl 01, Ulra2000, 230vALC, SERCOS Drive, 2.54/7.54,

o
i

Fig. 5.10 Visualitzaci6 del connexionat del hardware
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Canviar la IP del hardware ja establerta

Per canviar la IP de la targeta s’accedeix al programa RSLinx i es fa clic dret a la targeta
Ethernet trobada per accedir a les seves propietats. Dins d’ella es canvia la IP estatica com
també el seu rang. S’ha de tenir en compte que la IP de la targeta de I’automat estara
canviada, perd cal canviar també la IP estatica del ordenador per veure la targeta Ethernet

de I’automat.
5.2 Creacio d’un projecte.

Per comencgar la programaci6 de la practica, s’obre el programa RSLogix 5000 i es clica
“File > New”. Tot seguit apareix la primera finestra de configuracié tal i com es pot veure

a la figura 5.12.

FSLogix 5000

Fig. 5.11 Icona programa RSLogix 5000.

Wendor: Aller-Bradley
Type: |1?EB-L43 CompactlLogiz5343 Contraller j Ok I
Rewvizion: 18 A Cancel |
I= | BedundanemEratled Help |
N arne; IF'rimera_prau:tica
Description: ;l
[~
[EHrazare THpe: |<n|:|ne> j
&t IG S atety Fartmern Sl ernane
Create Ir: IEI"\HSLDgiH A000%Projects Browze. .. |

Fig. 5.12 Finestra nova configuracid.
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ATENCIO

e Posicio6 de la targeta dins el “Rack” o bastidor = 0

e La versid de firmware de la targeta i del software RSLogix 5000 a de ser la
mateixa, ¢és a dir, no es pot crear cap programa si la targeta, per exemple, té la
versio de firmware 17 1 que des de I’estacio de treball, I’ordenador, es té instal-lada
la versi6 18 del programa RSLogix 5000, és incompatible. Es pot veure la versio
del controlador fent clic dret i accedint a les propietats “Device properties” des del

programa RSLinx on es pot veure la versi6 actual de la CPU a “Revision”.
5.3 Configuracio 1/0.

Un cop es té identificat el processador del PLC s’implementen les entrades i sortides

digitals. La CPU pero es divideix en dos grups: 1768 BUS i 1769 BUS.

La CPU del controlador CompactLogix esta dividida en aquestes dues parts per diferenciar
el hardware que gestionara. E1 BUS 1768 servira per gestionar el hardware de moviment 1

el BUS 1769 servira per gestionar les entrades i sortides digitals.

El primer que es configurara sera el BUS 1768. Fent un clic dret i clicant a nou modul
“New module” s’entrara la targeta de SERCOS, la responsable d’identificar el servodrive
del sistema. S’accedeix a la pestanya “Motion” i es selecciona la targeta tal i com es veu a

la figura 5.13.

E'EJ 1/0 Configuration

E@@ [|| ﬂ Hew Module. ..
Eﬁé&a B Paste Chrl+
Prinik L
rodule |De&cri|:-ti-:-n |Vendc-r |
[#- Communications

E--Motion
H 1 /Co-tO45E

4 dyiz SERCOS Interface
- Other

Allen-Bradley

Fig. 5.13 Entrar la targeta SERCOS
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Seguidament apareixen les propietats de la targeta tal i com es pot veure a la figura 5.14.

Il Module Properties: Local:1 [1768-M045E 18.1)

General Connection | SERCOS Interfacel SERCOS Interface Info | Module Info | Backplane

Requested Packet Interval [RPI): ID 3: ms

[ Imkibit Module

[ Major Fault On Controller IF Connection Fails While in Fun Mode

tadule Fault

Statuz: Offline (].4 I Cancel | Appll | Help

Fig. 5.14 Propietats targeta SERCOS.

Major Fault on Controller If connection Fails While in Run Mode: fallada major al
controlador si es perd la connexié mentre tenim el controlador operant; es desselecciona ja

que per defecte bé posada.

Es dona un cop d’ull a la propietat “SERCOS Interface” i s’observen les caracteristiques de
velocitat de transferéncia de la fibra Optica que uneix la targeta SERCOS amb el servodrive

tal i com es veu a la figura 5.15.

Il Module Properties: Locak:1 [1768-M045E 18.1)

Generall Connection  SERCOS Interface |SEF||:DS Interface Info | Module Infol B ackplane

Data Rate: I.t'-‘«uto Detect "I b
ke [T] v
Transmit Power: I High vl
Tranzition To Phage: |4 _I:

Status; Offline Ok I Cancel | Apapy | Help |

Fig. 5.15 Caracteristiques de transmissié de dades de la targeta SERCOS.
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Data Rate: velocitat de dada, es selecciona que el servodrive reconegui automaticament la

velocitat, “Autodetect”.

Cycle Time: temps de cicle, la velocitat entre transmissio de dades de la targeta SERCOS

al servodrive.

Transmit Power: poténcia de transmissio, es selecciona la velocitat en que el servodrive

tancara el llag.

Transition to Power: transicié fins a poténcia, el servodrive no actuara sobre el

servomotor fins que no s’arribi a I’estat 4.
Es clica OK per acabar amb la configuraci6 de la targeta SERCOS.

Seguidament es fa clic dret a SERCOS Network “Xarxa SERCOS” per configurar el
servodrive tal i com es veu a la figura 5.16.
=25 140 Configuration

- 1765 Bus
- E-E [111768-M045E T1

£, 12093050 [ New Moduls..
8 [0]1768-L43 PRI
=-f 1759 Bus B2 Fate Crl+

Frint k
T
Il Select Module
todule |Descripti0n |Vendc-l |
- 2094-SE0ZF-MO0-... Kinetix BO00, 4600 ac, &b, 10,34 &llen-Bradley ;l
- 2094-SE02F-MO0-... Kinetix BO00, 4600V ac, M, 21.24 &llen-Bradley
- 2094-5E02F-MO0-... Kinetix BO00, 4600V ac, AM, 3464 Allen-Bradley

- 2094-SE0ZF-MO0-.. Kinetix G000, 460V ac, AM, 2,84 Allen-Bradley

5-SE  Ulra300 i Cont., 7.04 Peak  Allen-Bradley

- 2098-050-M0-SE Ulwa3000, 2304C, SERCOS Drive, 54 Cont., 1594 Peak  Allen-Bradley

- 2098-050-020-5E  Ulwa3000, 2304C, SERCOS Drive, 104 Cont., 304 Peak  Allen-Bradley

- 2098-05D-030-5E  Ulwa3000, 23040, SERCOS Drive, 154 Cont., 304 Peak Allen-Bradley

- 2098-05D-075-5E  Ulra3000, 23040, SERCOS Drive, 354 Cont., 784 Peak Allen-Bradley J

- 2098-D50-180-5E  Ulra3000, 230vAC, SERCOS Drive, 654 Cont., 1504 Peak  Allen-Bradley

- 2098-D5S0-HV030... Ulra3000, 460AC, SERCOS Drive, 74 Cont., 144 Peak  Allen-Bradley

- 2098-D5S0-HV0S0... Ulra3000, 460AC, SERCOS Drive, 114 Cont., 224 Peak  Allen-Bradley

- 2098-D5S0-HV100... Ulwra3000, 460AC, SERCOS Drive, 234 Cont., 464 Peak  Allen-Bradley ;l
»

KIS

Find.. | AddFavorte |

Ey Category I By Yendor I Favorites I

(0] I Cancel | Help |

Fig. 5.16 Seleccio del servodrive.
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Es posa un nom, per exemple “Servo”, el nombre de node que ja vindra per defecte al
nombre 1 i la versid “Revision” que es consulta al programa RSLinx accedint a les
propietats del servodrive per veure-ho, tal i com s’ha fet al principi de la practica alhora de

configurar la “Revision” de la CPU.

M Module Properties: T1 [2098-DSD-005-5E 1.1)

General |E0nnecti0n| Asszociated .-’-‘n.r:esl F'Dwerl Modulelnful

Tupe: 2098-DSD-005-5E Ulkra3000, 230vALC, SERCOS Drive, 2,54 Cont., 7.58 Paak
Wendor: Allen-Bradley
T ISEWD Mode: |1 =
Description: ;I
=
Revizion: |1_ I'I _lj Electronic Keying: | Compatible Keving j

Status: Offling Ok I Cancel | Aol Help

Fig. 5.17 Propietats del servodrive.

Un cop es té el BUS 1768 del controlador configurat, falta entrar el hardware al BUS 1769

aplicant unes entrades i sortides digitals per, posteriorment, assignar-hi els tags necessaris.
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Un cop més, es fa clic dret al BUS 1769 a nou modul “ New module” on apareixera una
finestra amb opcions varies per aplicar unes entrades i sortides (I/O) al controlador,
seleccionem les Digitals i en particular el modul 1769-1Q32 tal i com es veu a la figura

5.18, ja que és el que es té instal-lat al controlador programable CompactLogix

(SRS 1759 Bus
e fan] [D]‘IFlﬂ Mew Module. .. |
SNURE

8 217 B FPate Crl+4
Pririt »
I Select Module x|

quule |Descripti0n |Vendal |
=) Digital ;I

- 17ESATE 16 Point 1200 AC Input Allen-Bradley

- 17ES- a8 2 Point |zolated 1200 AL Input Allen-Bradley

- 17EGTE 16 Point 0055 DC TTL Input Allen-Bradley

- 17ES-IM12 12 Point 2400 AC [nput Allen-Bradley

- 17ESITE 16 Point 24% DC Input, Sink/Source Allen-Bradley

16 Point 24% DC High Speed Input Allen-Bradley

oint High Denziby

A D |nput

Allen-Bradley

= 32 Point High Dengity 249 OC Input Allen-Bradley
- 17ES-ICIE= 0w 4 B Point 24 DIC Sink/Source Input, 4 Point AC/DC Relap ... Allen-Bradley
- 17E3-0416 16 Point 10002400 AC Output Allen-Bradley
- 17E9-048 2 Point 10002400 AC Output Allen-Bradley
- 17E9-0B16 16 Point 24% DC Output, Source Allen-Bradley ;I
4 I I 3
Find. | AddFavore |
By Category By Wendor Favorites |
OF I Cancel | Help |
e

Fig. 5.18 Selecci6 del modul d’entrades digitals 1769-1Q32.

Per a les entrades digitals, es selecciona la targeta 1769-1Q32 ja que si s’observa a la

maqueta del CompactLogix, la instal-laci6 compta amb una capacitat de fins a 32 entrades
disponibles (0 a 31).
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Tot seguit s’introdueix un nom per poder identificar la targeta d’Entrades digitals tal i com

es veu a la figura 5.19.

Il Hew Module

Entrades_Digitals

Fig. 5.19 Cracteristiques targeta 1769-1Q32.

Per observar les propietats del modul es clica dins de “Module Definition” al boté Change

iapareix la finestra de propietats tal i com es veu a la figura 5.20.

Module Definition

Compatible Module
npLt

nteger

ok ] _Caest | Hep |

Fig. 5.20 Propietats targeta 1769-1Q32
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Series: per defecte el modul sera de la série A de fabricacio.
Revision: la versié de firmware que té el modul.

Electronic Keying: dins aquest camp es selecciona “Compatible Module”, és a dir, la
versio de firmware (3.1) i el nom de fabrica de la targeta (1769-1Q32) que han de coincidir

o0 la connexi6 no es podra dur a terme.

Connection: Input, ¢és a dir, la targeta sera d’entrades digitals.

Data Format: el format de les dades que s’entraran seran de tipus Integral.
Es fa un clic a OK i seguidament es configuren les sortides digitals.

Es torna a repetir el mateix procés per configurar ara les sortides digitals tal i com es veu a

la figura 5.21.

Chrl+f
3
M Select Module

b odule |Descriptinn |‘s-"enl:|0r |
- 17E3-1032T 32 Paint High Density 244 DT [nput Allen-Bradley ;I

- 17ES-I0BDWwW4 E Point 24v DC Sink/Source Input, 4 Point AC/DC Relay ... Allen-Bradley

- 17E3-0416 16 Point 1002400 AC Output Allen-Bradley

- 1763-0A8 8 Foint 100W-2400 AL Output Allen-Bradley

- 17893-0B1E 16 Paint 24 DC Output, Source Allen-Bradley

- 1763-0B16P 1E Paint 28 DC Pratected Cutput Allen-Bradley

o 7C ] 32 Point High Densi ' DC Output Allen-Bradley

- 17R3-0B 32 32 Paint High Density 24% DC Output, Source Terminated  Allen-Bradley

- 17B63-0E8 2 Point High Current 24 DC Qutput Allen-Bradley

- 1783-0G16 16 Point 0-5.5% DC TTL Output Allen-Bradley

- 1763-0v16 16 Paint 24 DC Output, Sink Allen-Bradley

- 17BS-00W 22T 32 Point High Density 24 DC Qutput, Sink Allen-Bradley
- 17E93-0W1E 1E Paint AC/DC Relay Output Allen-Bradley ;I

4 I 3
Find.. | AddFavorte |

By Categaony By Wendor Faworites I

Ok I Cancel | Help |

Fig. 5.21 Seleccio del modul de sortides digitals 1769-OB32.
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Es posa un nom i pot veure com, per defecte, el SLOT sera el segiient després d’haver

configurat les entrades digitals tal i com es veu a la figura 5.22.

Wl Module Properties: Local:2 [1769-0B32 3.1) 1 ] B3

General | Caonnection I

Tupe: 17E69-0B32 32 Point High Density 24 DC Output

“endor: Allen-Bradley

Parent: Local

Mame: ISUrtides_Digitals Slot: I 2 ~ I
Description: ;I

 Module Definition

Series; ) Change ... |

Revision: 21

Electronic Keying: Campatible Madule

Connection: Cutput
[ata Format: Integer
Statuz: Dffline 0K I Cancel | Anply | Help

Fig. 5.22 Caracteristiques targeta 1769-OB32

Aixi doncs, el connexionat d’entrades i sortides quedara configurat de la segiient manera

tal i com es veu a la figura 5.23.

=257 [ Configuration
-3 1768 Bus
= [1]1768-M045E T1

F-2 SERCOS Metwark

=0 1769 Bus

----- g0 [0]1768-L43 PR

----- ﬂ [1]1763-103244 Entrades_Digitals
----- ﬂ [2] 1769-0B32/4 Sortides_Digitalz

Fig. 5.23 Visualitzacio de connexions entrades/sortides.
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5.4 Configuracio del nou eix.

Un cop arribat en aquest punt, és necessari crear un eix per moure 1’actuador de la manera
desitjada . Per fer aix0 es necessita crear un “Motion Group”. Un “Motion Group” és una
e g : . . , .
col-lecci6 d’eixos associats a un mateix grup. Qualsevol eix ha d’estar associat a un
“Motion Group” per controlador. En aquest cas només es necessita crear un eix que haura

d’estar referenciat a un “Motion Group”.

Primer de tot es fa un clic dret a I’apartat “Motion Gruoups™ i un altre clic dret per crear-ne

un de nou per després, assignar-hi un nom tal i com es veu a la figura 5.24.

Bt e Pttt 1 1

- & M=
LT Llngn:nu| Mew Motion Group... |
----- 3 Add-On Ins

=5 Data Types Eut Eles
- User Do Copy Chil+C
&L Stings B Paste Crl+

L Add-OrrTrenmen

Eﬁ, Fredefined

e Tag )

MName: IMotion_F'FH oK

Drescription; Cancel

Help

di

Type: IBase 'l [Eofmestior...

Alias For: |

Data Type: IMDTIDN_GHDUF’

L Ll I<_|-_J;\_I<_ 1o

Scope: I@ FR1

E sternal -
vy IHeadMnte
Style: I

[ Constant

[T OpenMOTION_GROUP Configuration

Fig. 5.24 Creaci6 1 posada de nom al Motion Group

Ara ja s’ha obtingut un Grup d’eixos anomenat: Motion PR1.
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Es proposa mirar les seves propietats fent clic dret sobre el nou grup creat tal i com es veu

a la figura 5.25.

EIS Motion Groups

BN 11 cticir_PR1
23 Ungrouped ¢ Mew Axis 4
----- 3 Add-On Instructic Mew Coordinate Spsterm...

E-25 Data Types

Eﬁ |ser-Definec tanitar Group T ag

Cﬂ, Strings

L9 Add-On-Dsfi Fault Help
Cﬂ, Predefined Clear Mation Group Faults
- Module-Defir
..... 3 Trends $  Cut Ctrl+
(=3 170 Configuratior Copy Chil+C
EE 1768 Bus B Faste Crl+

-8 111768
=-#5 SER

Delete Del

tation Direct Commands. ..

~§8 [0 1768

Em 1769 Bus Cross Reference Cirl+E
o (0] 1768; . R
..... ﬂ (111763 Print
o ﬂ (2] 1?59'| Properties Alt+E pber |

Fig. 5.25 Accés a propietats de Motion Group creat.

Apareixen 3 pestanyes que cal tenir en compte tal i com es veu a la figura 5.26.

B Motion Group Properties - Motion_PR1

Az Azzignment I,&,ttributel Tag I

Fig. 5.26 Pestanyes de les propietats del Motion Group creat.

Axis Assignment: assignacié d’eix. Quan I’eix sigui creat, es va a aquesta casella per

associar-lo al grup creat anteriorment com “Motion PR1”.
Tag: es pot canviar el nom del grup d’eixos creat com també la seva descripcio.

Attribute: I’atribut, on es pot canviar el refresc de les dades tal i com es veu a la figura

5.27.
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Coarze pdate Perind: |E _I; ma [in 0.5 increments. ]

Auta Tag Update: IEnahIed 'I
General Fault Tupe: INun ajor Fault "'I

Scan Times [elapsed time):
ERS I [uz] feset iy |
Last: I [uz)

Fig. 5.27 Pestanya Attribute.

Course Update period: periode d’actualitzacié o periode de refresc, és a dir, es selecciona
la rapidesa d’enviament de dades d’una instrucci6 de moviment fins a la targeta SERCOS
1768-MO4SE alhora d’enviar un ordre de posicionament, velocitat o acceleracio desitjats al
motor de I’actuador. Generalment, el minim necessari €s d’1 ms per eix, els 2 ms posats

per defecte son correctes.

Auto tag update: actualitzacié automatica dels tags, €s a dir, si I’opcid esta permesa
“enable” els parametres com la posicid, velocitat, acceleracio, mitjanes de velocitat,
acceleracio i error de posicionament actuals, seran actualitzats amb el mateix temps, de 2

ms.

Tot seguit es crea I’eix que cal associar-lo al grup d’eixos “Motion Group” (Motion PR1)
que s’ha creat. Per fer aixo es fa clic dret al modul Servo 2098 — DSD-005-SE, i es clica a

les seves propietats tal i com es veu a la figura 5.28.

L[ Ungrouped Aves I I—
----- [ Add-On Instructions { Mew Maodule...
155 Data Types

C@ U serDefined ¥ Cut Chrl+

[]--C@, Shings Copy Chl+C

-G Add'Df"DEHnEd 2| Paste Chrl+

L Predefined Delete Del

- Module-Defined

""" (3 Trends Crass Reference  Chi+E
]S 140 Configuration
£ 1768 Bus | Properties Alt+E nter
E| g [1]11768-M045E T1

. E-@s SERCOS Metwork Frint 3

=0 1769 Bus
B (01768043 PRI
- ﬂ [111769-10327/4 Entrades_Digitals

Fig. 5.28 Accés a propietats del servodrive
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Cal anar ara a la pestanya d’eixos associats “Associated Axis” on s’hi pot veure que encara
no existeix cap eix creat al Node 1. Cal recordar que el node 1 és I’associat al servodrive.

Es faun clic a “New Axis...”, és a dir, nou eix tal i com es veu a la figura 5.29.

Il Module Properties: T1 [2098-D5SD-005-5E 1.1]

Generall Conmection Associated Axes | F'u:uwerl kodule Infu:ul

MHode 1: <N0nes J

Fig. 5.29 Pestanya Associated Axes

Marme: IEi:-:_.ﬂ\ctuadu:ur o

Drescriptian; ;l Cancel

Help

4

-
Type: I Base - I [EErrechar.. |
Aliaz For: | ;I

Data Type: IMIS_SEHVD_DHIVE _|
Scope: I@ PR1 j
EEE;Z:;I I R ead MwWite j
Style: I j
[™ Constant

[ Open&XI5_SERYO_DRIVE Configuration

Fig. 5.30 Finestra de nou eix a crear
Un cop es posa un nom a la pestanya “Name” cal remarcar els segilients punts:
Description: descripcid, on es poden posar els comentaris de I’eix.

Type: el tipus de tag, el que es necessita i es té per defecte €s el “Base”.
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Data type: tipus d’eix, al tenir especificat el servodrive a la targeta SERCOS el que
apareix per defecte, AXIS SERVO DRIVE, vol dir que es t¢ un eix connectat al

servodrive, per tant és correcte.

Es clica a acceptar “OK” i es veu com I’eix que s’acaba de crear amb el nom

“Eix_Actuador” no esta dins cap grup tal i com es veu a al figura 5.31.

EI E M ation Groups
- .[@ Motion_PR1
El B Ungrouped Ares

w_dctuadar

Fig. 5.31 Eix creat fora del grup Motion Groups

Ara només cal arrossegar “Eix_Actuador” al grup d’eixos creat “Motion PR1”. Per fer-ho
només cal fer un clic sense deixar-lo anar i arrossegar-lo cap al grup, quedant I’eix dins el

grup d’eixos tal i com es veu a la figura 5.32.

E| 'EJ M ation Groups
: El & Mation_ PH1

Fig. 5.32 Eix creat dins del grup Motion Groups.

Ara ja es té I’eix “Eix_actuador” dins un grup d’eixos i associat al modul SERCOS. Ara ja

es pot entrar a les propietats per establir, per exemple, quin tipus de motor s’utilitzara.
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5.4.1 Propietats de ’eix.

Per accedir-hi es fa doble clic a I’eix creat “Eix_Actuador”, on apareix la segiient finestra

de configuracié tal i com es veu a la figura 5.33.

% Axiz Properties - Eix_Actuador

Harming | Hookup I Tune I Dynarmics I Gainz I Output I Lirnits I Qffzet I Fault Actions I Tag I
General | Mation Planner I Units I Drive/Matar I totor Feedback, I Aux Feedback I Conversion

Buis Configuratiorn; IM vI
b ation Group: IMotion_PFH j J [ eI TEE. |

Aszociated Module:
Fodule: ISewu j
Module Type: 125 2092-D50-005-5E

Mode: I‘I 'I

ok I Cancel e[ Help

Fig. 5.33 Finestra propietats del nou eix creat.

54.1.1 General

Dins de la pestanya “General”, en 1’apartat de configuracié d’eix “Axis configuration” es
permet configurar quin tipus d’eix es vol. Per defecte es selecciona tipus “Servo” pero es
pot seleccionar també “Feedback Only”. La opci6 correcta €s la de ”Servo” ja que significa
que es té el control total de I’eix podent modificar els seus parametres com per exemple els
guanys o els limits de posici6 de 1’actuador. Si es selecciona “Feedback Only” significa
que només interessa saber la informaci6 donada en llag tancat, és a dir, la posicio, la
velocitat, o ’acceleracio. Tal i com es pot veure a la figura 5.33, s’ha detectat el servodrive

de nom”Servo” i el grup que s’ha creat com “Motion PR1”.



Practica de control i diagnostic d 'un actuador lineal. 75

5.4.1.2 Unitats.

Es fa un clic a la pestanya “Units”. En aquest apartat cal modificar les unitats de posici6
“Position Units” en mm ja es treballa sobre un actuador lineal. Si I’aplicacié fos un motor

rotatiu es posaria graus.

Per altra banda, la mitjana de calcul de la velocitat de I’eix “Average Velocity Timebase”
es fara cada 0.25 segons, un valor donat per defecte i que €és prou correcte tal i com es pot

veure a la figura 5.34.

Position Uitz IITIITI

Anerage Yelocity Timebaze: I':'-25 Seconds

Fig. 5.34 Unitats de posicionament de I’eix

5.4.1.3 Drive/Motor.

Es fa un clic a la pestanya “Drive/Motor” per configurar el tipus de motor i el servodrive.

Amplifier Catalog Mumber; IEDSE.DSD.DDE.SE j
Motor Catalog Number:  [MPAS Al W056 20 | Change Catalog... |
Loop Configuration: IF'-:usitil:un Servo j

Drive Riesalution: [200000 Drive Counts # |Motor Rev 7] Caleulate... |

[ Drive Enable Input Checking

I™ | Drive Enatle [nput Eault

Feal Time Axiz Infarmation

Attribute 1: IF'-:usiticun Feedback

Attribute 2

-
[

I Torque Feedback,

Fig. 5.35 Finestra seleccio de servodrive 1 servomotor.
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Amplifier Catalog Number: Es selecciona el modul Servo 2098-DSD-005-SE.

Motor Catalog Number: Cal que fixar-se en I’etiqueta de ’actuador on es veu el nom del
motor MPAS-A60661-V05S2A. Per fer-ho es fa un clica a la opcié “Change Catalog” i es

busca el model observat tal i com es veu a la figura 5.35.

Loop configuration: configuracio del llag. Es deixa per defecte ja que el servodrive

gestionara el motor.

Drive Resolution: representa la precisid per punts per una volta del motor. Les
especificacions teécniques del manual indiquen que s’ha de posar 200000 Punts per

Revolucio de Motor.

Per ultim, es desselecciona la opcidé que bé per defecte “Drive Enable Input cheking” tal 1
com es veu a la figura 5.35. A la casella d’informacié en temps real de I’eix “Real Time
Axis Information” cal seleccionar dos atributs de 1’eix que serviran per poder obtenir un

bon seguiment de la posicio i el parell motor.
Position Feedback: posicio.

Torque Feedback: parell motor.

5.4.1.4 Conversion.

Dins la pestanya de conversi6é “Conversion” els valors queden tal i com es veu a la figura

5.36.

Positioning Maode: v

Dirive Countz/1.0 mm

Canversion Corstant: |4I:IEIEIEI.EI Bazed on 200000 Countstdatar ey

|2|:||:||:||:||:| [rive Eoumtsmitd

st R Eazed o 200000 Eatrmtsiaten Fes

Fig. 5.36 Taula de conversio de dades.

Positioning Mode: mode de posicid, €s molt important canviar aquest parametre de
“Rotary” rotatiu, quan es vol treballar sobre un motor rotatiu, o “Linear” quan es vol

treballar amb un actuador lineal com és el cas.
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Conversion Constant: conversio,es posen 40000 punts per cada mil-limetre avancgat tenint

en compte que la mecanica de ’actuador avanga Smm per cada volta del servomotor.
Unitats = mm

Pas vis sense fi = 5 mm, una revolucié sén Smm avangats.

Resolucio del Drive = 200000 punts/revolucié

S’obté doncs, dividint la resolucié del drive entre el pas del vis sense fi, una precisi6 de
40000 punts per cada mm avangat de I’actuador. Aixo representa que cada mm avangat

sera tindra una resolucié de 40000 punts.

54.1.5 Tune.

Aquest apartat €s important ja que el “Tune” permet saber els guanys proporcionals, tant
de posici6 com de velocitat, com també¢ la inércia de 1’actuador. En definitiva, el software

identificara amb quin hardware esta treballant.

El primer que s’ha de fer és descarregar el programa, encara sense entrades i instruccions a
la interficie logica ladder, i carregar-lo a la CPU del CompactLogix. Per descarregar-lo cal
anar al ment del programa RSLogix 5000 i clicar a la pestanya de “Communications” i es

busca I’opci6 “Who active” tal i com es veu a la figura 5.37.

|Eammunicatiuns Toaol:  “Winc
| Whio Active |F

Fig. 5.37 Ruta accés per descarregar el programa.
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Apareix el programa RSLinx, on es buscara la CPU 1768-L43, es selecciona i es clica a

Download tal i com es veu a la figura 5.38.

*‘Q,\ R5Linx Classic Gateway - BSWho - 1

File Edit Wiew Communications

Station DDEAOPC  Securty  ‘window  Help

2| & £18| sliz| ¥

v Autobrowse

Mot Browsing

G BSWho - 1

B, ‘workstation, CLENT1
F-&% Lin: Gateways, Ethemnet
El-&% AB_ETH-1, Ethemet
B- ﬂ 192.168.1.108, 1763-EWEB /&, 1768-EWER M
=28 Backplane, 1762 3 Slot Bus
S8R0 176045 L0 )
. El-@ Channel 0, DF1
i ﬂ 00, 1768-L43 LOGE<5343
@ CompactBus, 1769 Bus
a 01, 1763-EEBR M, 17ES-EWEER /A
a 02, 1768-M045E , 4 Axiz SERCOS interface

=zl

Channel 0DF1  CompactBus
1769 Bus

Fig. 5.38 Seleccio de la CPU del controlador CompactLogix.

Un cop el programa s’ha carregat a la targeta cal tornar a anar a les propietats de I’eix

creat, fent doble clic o clic dret i a “properties”, i a la pestanya “Tune”. Dins aquest apartat

s’omplen les caselles de limit de trajecte “Travel limit”, velocitat “Speed”, parell/for¢a

“Torque/Force” i la direcccid “Direcction” que sera Forward Bi-directional, és a dir, en els

dos sentits positiu i negatiu tal i com es veu a la figura 5.39.

% Axiz Properties - Eix_Actuador

General I Mation Planner | Units

Homing I Hookup Tune” |

Travel Limit: ISE‘ mm
Speed: 30.0 /s
Torgue/Force: I'IUUU— % Rated
Direction:

I Forward Bi-directional l
Damping Factor: ID.B

Tune

I Drive/Maotar I totor Feedback I Aux Feedback I Conversion I
Dynamics I Gaing I Output I Limits I Offset I Fault Actions I Tag

Start Tuning... |

DAMGER: Starting tuning
procedure with controller
in Program or Fun Mode
causes awis motion.

N

[ Pasition Error Integrator [~ Welocity Eror Integratar

I~ Welocity Feedfonsard [~ Acceleration Feedfonard

I™ Fiiction Compensation
v Torque Offset
™ Outputt Filter

o]

Cancel | Apply Help

Fig. 5.39 Taula valors tune.
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Un cop les dades siguin entrades, es clica el bot6 “Start Tuning...”, tot seguit s’avisara que
hi haura moviment, es clica que si “Yes”. En molt poc temps s’avisara que 1’acci6 ha estat

realitzada, Command Status: Command Complete, i es clica OK.

Seguidament apareixera una casella amb els resultats on es veu: Position Loop Bandwidth
(Hz) 1 Load Inertia Ratio (LoadInertia / Motor Inertia). Sense tancar la finestra de resultats
s’anotaran els valors obtinguts i es realitzara la segilient operacié per calcular la velocitat

del llag de realimentaci6 per al nostre actuador:

Position loop Bandwidtib
Load Inertia Ratio)

Velocitat del lla¢ de realimentacio = ( (3.8)

La operacié donara un resultat que es substituira per ’obtingut en la casella de Positon
Loop Bandwidth. Un cop realitzada I’acci6 es clica OK. Ara ja es tenen els guanys

proporcionals, de velocitat i la inércia de I’actuador ajustats.

5.4.1.6 Homing

En aquesta casella, “Homing” permet identificar quina és la posici6é d’inici de 1’eix a partir
de I’encoder. Aquesta opcid €s molt important ja que proporciona el punt d’inici de
posicionament de I’eix en un moviment programat. Per identificar el punt de partida es fa
un clic a la pestanya de “Homing” a les propietats de I’eix tal i com es veu a la figura 5.40.

% Axis Properties - Eix_Actuador =1 E3

Gereral | MotionFlanner | Units | Drive/Motor | Motor Fesdback | AusFesdback | Conversion
Homing | Hookup | Tume | Dynamics | Gains | Ouiput | Limés | Offset | Faulthctions | Tag

Mede  [absoe 7]

Pasition: 0.0 mm
(iffee IJ . |
Sequence:  |Immediate - I

it wtet - Nommalls & Dpen € Hozed

ak I Cancel | Sl Help

Fig. 5.40 Pestanya Homing
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Es seleccionen les segiients opcions per saber la posicio de I’encoder:
Mode: absolut, al tenir un encoder absolut vist en les especificacions del manual.

Position: posicid, es posa que cada cop que s’executi la acci6 de “Homing” I’eix

convertira la posici6 anterior a la posicié actual al valor 0.0 mm.

Sequence: la seqiiéncia i1 de tipus immediata “Inmediate” la qual estableix la posicio de

punt de partida a la posicio6 real a I’actuador.

5.4.1.7 Limits de posicionament.

Per a un actuador lineal, és molt important definir quina sera la llargada del trajecte podent
definir uns limits introduits per I'usuari, €s a dir, limits de software. Per accedir-hi, es clica

la pestanya de “Limits” tal i com es veu a la figura 5.41.

% Axiz Properties - Eix_Actuador

General I M otion Planner | |nits | Drrivebd otar I Motor Feedback I Aux Feedback. I Core
Haoming I Haookup I Tune I Diynamics I Gains I Output  Limits | Dffzet I Fault Actions I

ard Trawel Limits anual adjust...
[~ Hard T | Lirni 2] | & dj

I Soft Travel Limits Set Custom Limits. .. |
td arirmurn Positive: IEDD.D mm
b awimum Megative: |'2-D mm

Fig. 5.41 Finestra limits.

Es selecciona la casella “Soft Travel Limits” i s’indica un maxim de posicionament positiu
i un maxim de posicionament negatiu. S’estableix que el recorregut maxim positiu per
software programat sigui de fins a 600 mm i el negatiu a -2 mm, passats aquests limits, el

servodrive entrara en error.
5.5 Configuracio de tags i instruccions.

Un cop I'eix esta definit, s’han d’implementar uns tags i unes instruccions de moviments
per donar moviment ’actuador lineal. El ladder o “Main Routine” és la interficie logica on

es posen les instruccions i els tags necessaris.
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5.5.1 Ques és un tag?.

Un tag es pot definir com la variable necessaria per poder fer operacions logiques i per
monitoritzar les dades. Aquestes variables poden ser de tipus INT (integral), REAL,
(reals), BOOLEAN (booleanes). Com més endavant es podra veure, es necessitara la
creacid de tags per poder canviar els parametres de velocitat, acceleracié o desacceleracid
del motor. També¢ el tags faran servei alhora de relacionar els interruptors de la maqueta

amb, per exemple, ’habilitacié del motor.
5.5.2 Qué és una instruccio de moviment?.

Una instruccié de moviment és una estructura de dades que conté una informaci6 de I’ estat
i el control d’un motor. Per exemple, 1’habilitaci6é o la deshabilitacié del motor son unes

struccions de moviment.
5.5.3 Tags d’entrada.

Es configuren 9 entrades per a realitzar el programa, totes aquestes aniran referenciades a

la targeta d’entrades digitals 1769-1Q32 com ja s’ha comentat, les entrades son:
Entrada 0: Habilitaci6 del motor: donarem poténcia al motor
Entrada 1: Deshabilitacié del motor: encara que estiguem en linia, es deshabilita el motor.

Entrada 2:Parada de 1’eix: alhora de realitzar un moviment, es decideix parar el

moviment, ¢s a dir, I’eix, sense deshabilitar el servomotor.

Entrada 3: Moviment positiu de 1’actuador: Moviment lineal imposant una velocitat,

acceleracid 1 desacceleracid manuals.

Entrada 4: Moviment negatiu de I’actuador: Moviment lineal imposant una velocitat,

acceleracid 1 desacceleracid manuals.
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Entrada 5: Habilitaci6 del “Home”: En cas que es desitgi ressituar el punt d’inici de 1’eix

de ’actuador.

Entrada 6: Borrar errors de 1’eix: Sera necessari per esborrar els errors i poder seguir amb

la practica amb normalitat.

Entrada 7: Reset de fallades de I’eix. En cas que hi hagi una pérdua de poténcia que
alimenta I’equip o es desconnecti la realimentacio, I’eix entrara en estat d’apagada. Caldra

fer un reset i tornar a habilitar-lo.

Entrada 8: Moviment programat de 1’actuador, moviment d’un vaivé de I’eix tenint en

compte la posicio, la velocitat, I’acceleracié i desacceleracié vers uns limits imposats.

Ara cal referenciar els tags d’entrada per poder realitzar totes aquestes accions. Per crear
un tag, es fa un clic dret a “Pogram Tags” i es selecciona “New Tag tal i com es veu a la

figua 5.42.

EIB Tasks
EI% b ainT azk
EI% b ainProgram

Eﬂ MainBol ] Hew Tag. Chil-+ad
----- 3 Unscheduled P ]
=5 Motion Groups Moritor Tags
=g Mation_PR1 Edit Tags

----- %’ Eiv_Actuade Yerify
----- 3 Ungrouped Axes
----- 3 add-On Instructions
EIB Data Types Print b

LT Hzer-Nefined

Export Tags. ..

Fig. 5.42 Crear nou tag.
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L’aspecte que tindran els tags d’entrades sera el que es pot observar a la figura 5.43.

Mame: IHaI:uiIitau:iu:u_M atar

Description: Cancel |
Help |

Type: I,.f.-.,|iag j [EEmmeEhEt..

Alias For: |L|:u:al:1 1.Data.l

Data Type: IBEIEIL

uuul;u\_u 12

Scope: Ilza; b ainProgram
Euternal y
Access IHead.-"W'nte
Shle: IDecimaI

™| Eorstant

N pen Eonfiguration

Fig. 5.43 Entrada 0 Habilitacié del motor
Name: el nom del tag, és a dir, el nom de I’entrada.

Type: el tipus, sera Alias ja que s’assignara el tag a una entrada de la targeta d’entrades

digitals.
Alias for: s’assigna una entrada del tag a la targeta 1769 — 1Q32.

Per exemple, tal i com es veu a la figura 5.43, per realitzar una entrada al controlador com
I’habilitacié del motor és la segiient. Es desplega la fletxa situada a la pestanya “Alias
For”. Es busca la targeta d’entrades digitals la qual tindra el nom de Local:1:1, I de Input.
Cal clicar ara a la fletxa que apareix a Local:[:Data (al costat de DINT) i es podran veure
les 32 entrades de la targeta tal i com es veu a la figura 5.44, es clica que I’habilitacio del

motor sigui I’entrada 0 de les 32 disponibles del modul d’entrades digitals.
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| . =] Show |A|| Tags -]

|Name == |Data Type -
Hahilitacio_Mataor BOOL
] Jog_Megatiu MOTION_MSTRUCTION
[H]-Jog_Positiu MO TIOR_IMNSTRUCTION
ﬂ [=-Local1:l ABATEI_ D320
| |_L-:-ca|:1:|.|=aurt DIMT
| [ Locali:lData DT
ﬂ Hol1 |2 I 3 I alslel7 ABATEI_DOIC0
ﬂ H & [Uzed v Flasl14 (15 ABATEI_DOIZL0
A MERE]L DINT Used: M} T 22 23 AB:1769_D0O3Z0:0 =
|_24 25|26 27| 25| 29|30 =1
[ Pogam

Fig. 5.44 Entrada 0 del modul d’entrades digitals.

S’obté aixi que un cop s’accioni l’interruptor 0 de la maqueta del CompactLogix,
s’accedeixi a ’habilitacié del motor que sera la entrada 0 de la targeta d’entrades digitals

del controlador.

Es realitza ara la deshabilitacié del motor tal i com es pot veure a la figura 5.45.

f& Tag Properties - Deshabilitacio Motor

General |
MHame: IDeshabiIitacio_Motor
Dezcription: d
[~
Type: Im [Eonmechan.. |
Alias For: |anal:1:I.Data.1

n

[rata Tupe: IBDDL

S cope: C§J tainFrogram

Extemal Feadwiite -
Access I J
Siyle: IDecimaI ﬂ
= Constar

0K I Cancel | 1] | Help

Fig. 5.45 Entrada 1 Deshabilitacié del motor.
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Per exemple, tal i com es veu a la figura 5.45 la segiient entrada és la deshabilitacié del
motor. S’ha canviat el nom “Name” (ara és deshabilitaci6 del motor), el tipus (les entrades
sempre seran Alias) i I’assignacié del I’ interruptor de la maqueta Local:1:I:Data.l1, és a dir,
I’entrada 1. Cal recordar que I’habilitacié del motor era Local:1:I:Data.0, és a dir, I’entrada

0 tal com s’ha vist a la figura 5.44.

Aquest procediment sera el mateix per a cada entrada especificada anteriorment, el que
s’haura de canviar sera el nom, el tipus com a Alias i1 I’assignacié d’entrada a la targeta

1769-1Q32.

5.5.4 Flanc [ONS].

Es configura ara un tipus de tag més. Aquest tag sera un flanc per detectar I’estat de
I’entrada o d’un bit d’una instruccié de moviment. La instruccido [ONS] servira basicament
per obtenir més precisi6 alhora de “reconéixer” I’esgladé d’un bit d’entrada. Es molt
important remarcar que les instruccions de moviment al programa RSLogix 5000

s’executen per flanc.

Es realitza el mateix procediment per crear un tag fent clic dret a “Program Tags” i

seleccionant “New Tag”. Tal i com es veu a la figura 5.46 ’aspecte del tag de flanc és

aquest.

Mame: IFIanc_'I ak,

Descriphion: Caticel

di

Help

Type: IBase YI Wejriri= el

Alias For: |

Drata Type: IBDDL

L] 1] I‘_|=_J<_\_I<_ L2

Scope: IE% MainProgram

Ertemal -

Aoress IF!eada’Wnte

Style: I Decimal i
[~ Constant

= e Eorfiguraticn

Fig. 5.46 Flanc ONS
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Els aspectes més rellevants son:
Nom: es posa el nom del tag, en aquest cas Flanc 1.

Data type: tipus de dada, sera un boolea ja que el flanc identificara I’estat d’execucio, és a

dir, 1 0 0.
5.5.5 Tags de PanelView.

Com ja s’ha comentat al principi de la practica, el control es fara també per pantalla. Per
tant, quan un tag d’entrada de la maqueta realitzi una operacio, es posara en paral-lel un tag

perque faci la mateixa acci6 pero fent referéncia a la pantalla PanelView.

Es posaran tants tags de pantalla com entrades al sistema es tinguin, és a dir, 9. L’aspecte

que tindran tots els tags de pantalla sera el que es pot observar a la figura 5.47.

# Tag Properties - PanelView_Habilitacio

General |

Marne: IPaneNiew_Habilitacio

Descriphion: ;I
Type: IBasE vl [Earinestiar.. |
Alias Far: | ;I
[rata Type: IEDEIL |
Scope: C& b ainProgram

External Readit -
Access I = e J
Style: IDeu:imaI j
[ Constant

ak. I Cancel | Sply | Help

Fig. 5.47 Tags de PanelView.
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Els aspectes més rellevants son:
Nom: posem el nombre cada tag d’entrada.

Data type: tipus de dada, sera un boolea ja que el tag d’entrada actuara igual que un

interuptor.
5.5.6 Instruccions i tags a “Main Routine”.

En aquest apartat s’especifiquen les instruccions que donaran moviment al nostre eix.
Aquestes instruccions permetran canviar parametres de moviment, com la velocitat,
I’acceleracid i la desacceleracid. Sera necessari abans crear un tag, ara perd sera de tipus
d’instruccié de moviment “Motion Instruction” i no un booled, com hem vist fins ara.
Cada instrucci6 anira associada a un bloc anomenat estat de moviment o “Motion State”.
També cal especificar on es troben les representacions per als tags d’entrada com també el

flanc [ONS].

S’accedeix als bloc d’estat de moviment “Motion Satate” tal i com s’observa a la figura

5.48.

ﬂ H | bl | b= | M50 | M5F |HHSD|HFISR| MO | MDF | MDS IHFIFHl
4| » [£ AdvancedMath A Math Conversions ) Motion State £ Mdl

Fig. 5.48 Menu de blocs d’estat de moviment.

S’accedeix a la representacié del tag d’entrada al lloc especificat tal i com s’observa a la

figura 5.49.

Ak |4 |4

;

d:u Exarmnine On

e

=)

Fig. 5.49 Representaci6 tag entrada.
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S’accedeix a la representacio del flanc [ONS] al lloc especificat tal i com s’observa a la

figura 5.50.

L}| {u}l NS | 05K | oz

Bit Timmel ot ar

Cne Shaot £
. {ub}‘-l

7
Hons T}
Fig. 5.50 Representaci6 flanc [ONS].

Per accedir a la interficie logica de programacié es fan dos clics a “Main Rottine” tal i com

es pot veure a la figura 5.51.

=1-E5] Tasks
- B4 MainTask
- 2-E8 MainProgram
i@ Program T ags

Fig. 5.51 Interficie de programacio.

L’ unic que cal fer és arrossegar les representacions fins a una linia blava de la interficie

“Main Routine”.
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5.5.6.1 Habilitacio de l’eix MSO

Com s’ha comentat, es clica dins de “Pogram Tags” i amb un clic dret es clica “New Tag”
per crear ara el tag de tipus (Data type) “Motion Instruction”. En aquest cas es posa de nom

MotorON, tal i com es veu a la figura 5.52.

Mame: IM:::tu:urElN Ox.

Dezcrption: ;I Cancel

di

Help
[~
Type: IBase j B =T |
Aliaz For: | LI

Dats Type:  [MOTION_INSTRUCTION _|
Scope: IEQJ M ainFrogram j
E;t;;r;::l I Readfafrite j
Style: I j
[ Caonstant

™| Upen Eonfiguration

Fig. 5.52 Instruccié de moviment per habilitacié del motor

El bloc d’estat de moviment el qual conté la instruccié de moviment creada com MotorON,

¢s la que es pot observar a la figura 5.53.

p=0
—{ Mation Servo On =
A Eix_Actuador L] H(DMN>—
Maotion Cortrol  Motork — ER —

Fig. 5.53 Bloc d’estat de moviment d’habilitacio de ’eix.
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Dins d’aquest bloc, es clica a la casella amb tres punts (...). S’obrira un menu i es busca
que “Axis”, és a dir, “Eix” sigui el creat “Eix_Actuador”. Seguint el mateix procediment,
dins de “Motion Control” s’assigna el tag de tipus “Motion_Instruction” creat, ¢és a dir,

MotorON.

La linia de programaci6 per habilitar el motor sera la segiient tal i com es veu a la figura

5.54.

Hahiltacio_hotor
=Local1:1.Data 0= Flanc_1 WSO
] F [ONs ] Motion Servo COn BN ——
Bz Eix_actuadar .| DN =
Panelview _Hahilitaci. .. Mation Control  Motoron HER 37—
L
1L

Fig. 5.54 Linia de programacio per habilitar I’eix del motor.

Per assignar el tag d’entrada Habilitaci6 Motor com a la representaci6 de I’ interruptor vist
a la figura 5.49, cal fer un clic sobre d’ell. S’obrira el ment i es busca el tag creat. Es
realitza la mateixa operacio per assignar el tag d’entrada creat a la representaci6 del tag de

PanelView iel tag de Flanc.

5.5.6.2 Deshabilitacio de l’eix MSF.

Es torna a crear un tag tipus (Data type) “Motion Instruction” amb nom de “MotorOFF” i

s’associa al bloc de MSF, tal i com es veu a la figura 5.55.

hi=F
— Mation Servo Off — EM ——
Axis Eix_Actuador L] HDN>—
motion Cortrol  hMotorOFF — ER 3—

Fig. 5.55 Bloc d’estat de moviment de deshabilitaci6 de I’eix.
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La linia de programacio per deshabilitar el motor sera la segiient tal i com es veu a la figura

5.56.

Deshakiltacio_Maotor

=Lacal1:lDatal= Flanc_2 hSF
1 F [OnE ] Mation Servo Off BN ——o
Bz Eix_actuador L] H(DN>—
Paneliew _Deshakbilt... ation Cartrol  MotarOFF HER—
.|
|

rC
C

Fig. 5.56 Linia de programaci6 per deshabilitar I’ eix.

5.5.6.3 Parar el moviment de [’eix, MAS.

Alhora de realitzar un moviment negatiu o positiu sobre 1’actuador lineal és important
poder parar I’eix en el moment desitjat sense deshabilitar-lo. El bloc d’estat de moviment

juntament amb la linia de programaci6 queda tal i com s’observa a la figura 5.57.

Paracda_Eix
=Local 1 Data. 2= Flanc_3 h 2%
1 F [z botion Axis Stogp B —
Bxis Eix_actuador L] HDN—
Panelview _Parada_Eix miotion Control  ParadaEix HER 73—
1 E Stop Type sl bop—
—PC—
Panelview _MovPositiv -~ Flanc_4
- - More ==
2 E [onzT]
PanelView _Movhlegativ - Flanc_5
5 ons —

Fig. 5.57 Linia de programaci6 de parada de I’eix.

5.5.6.4 Moviments manuals: Motion Axis Jog (MAJ) i logica de parada (MAS).

El bloc d’estat moviment que permetra moure I’actuador en sentit positiu o negatiu sera el
“Motion Axis Jog” o “MAJ”. Per a realitzar-ho, es crea un cop mes el tag tipus (Data type)
“Motion Instruction” com Jog Positiu. Per altra banda es crea ara 3 tags de tipus (Data

type) REAL ide noms: velocitat manual, acceleraci6 _manual 1 desacceleraci6 _manual.
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El bloc d’estat de moviment “Motion Axis Jog” es troba al menu de representacions tal i

com s’observa a la figura 5.58.

MRS I MAH | MAJ | MAM | MAG | MCD I MRF |HCEF‘|HESU|HFIF"C|HFITCI

h A Msth Conversions A Motion State h Motion Move Mati

Fig. 5.58 Menu de blocs d’estat de moviment 2.

Elbloc d’estat de moviment “MAJ” ha de quedar tal i com es veu a la figura 5.59.

hl 2
— Motion &Axiz Jog i EM ——
Axiz Eix_Actuadar El
hation Cortrol JogPositiu Dl —
Direction 0
—ER 33—

Speed velocitat_manual

1000 &  (HIP—
Speed Units Inits pet sec
Accel Rate acceleracio_manusl

100.0 &
Accel Units Units per sec2
Decel Rate desacceleracio_manua...

1000 &
Decel Units Units per sec2
Profile S-Curve
Accel Jerk =0
Decel Jerk a0
Jerk Units % of Time
Merge Dizabled
Merge Speed Programimedd

Fig. 5.59 Visualitzacio i configuracio del bloc d’estat de moviment MAJ positiu.

Com als altres blocs fets fins ara, dins 1’opcid “Axis” s’associa I’eix creat “Eix_Actuador”.
Seguidament dins de “Motion Control” introduim la instruccié de moviment creada com

“JogPositiu”.
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Direction: la direccié del moviment, on 0 equival a moviment positu i 1 al negatiu. Aquest

bloc servira per a fer el moviment positiu.

Speed: la velocitat, s’aplica el tag creat (velocitat manual) per introdir la velocitat que es

desitgi.

Accel Rate: D’acceleracid, s’aplica el tag creat (acceleracid manual) per introduir

I’acceleracié que es desitgi.

Decel Rate: la desacceleracio, s’aplica el tag creat (desaccleraci6 _manual) per introduir la

desacceleracié que es desitgi.

Profile: el perfil, seleccionem S-Curve o Trapezoidal com s’ha comentat a la teoria.
Accel Jerk: s’especifica un 50 %.

Decel Jerk: s’especifica un 50 %.

Jerk Units: s’assigna en % del temps.

Merge: es deixa com “disabled”, deshabilitat. Si es posa com habilitat la instruccié que el

fa servir governa la resta d’eixos que es tingui en 1’aplicacio.
Merge Speed: programmed, opcid que es posa si tenim el parametre “Merge” dehabilitat.

Pel qué fa al moviment en direccié contraria, moviment negatiu, s’apliquen els mateixos
tags de velocitat manual, acceleracid _manual i desacceleracid6 manual. El que canviara
perd sera la direccio, que sera 1 i el tag (Data type)“Motion Instruction” que I’hi posarem

de nom Jog Negatiu.
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Elbloc quedara del moviment negatiu queda tal i com s’observa a la figura 5.60.

1A
dation Axis Jog Bl —
A= Eix_Actuadar |I|
hiotion Control Jog_heoatiu O —
Direction 1
—ER —

Speed velocitat_manual

1000« IP—
Speed Units Units per zec
Accel Rate acceleracio_manual

1000 &
Accel Units Units per sec

Decel Rate desacceleracio_manua...

Decel Unitz
Profile
Accel Jerk

Decel Jerk
Jerk Unit=

herge
Merge Speed

1000 «
Units per zec2
S-Curve
a0

a0
% of Time

Dizahled
Programmed

== |Leszs

Fig. 5.60 Visualitzacio i configuracio del bloc d’estat de moviment MAJ negatiu.

Es pot saber la direccid del sentit ja que si 1’eix es dirigeix cap on es troba instal-lat el

servomotor sera un moviment negatiu. En canvi, si I’eix s’allunya de la posicidé del

servomotor de I’actuador lineal, sera un moviment positiu.
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Un cop parametritzats els blocs “Motion Axis Jog” “MAJ”, s’apliquen les entrades
corresponents del per poder fer els moviments en direccions positives i negatives tal i com

es pot veure a la figura 5.61.

Moviment _positiv
=Local1:Data 3=  Flanc_B hl 2.
] F [ONs ] Mation &:xis Jog BN ——
Axiz Eix_Actuador |Z|
Panelview _MovPositiv - Flanc_7 miotion Control  Jog_Positiu Db v —
] [ EONS Direction 1]
L ER—
Speed  velocitat_manual
00« [HIP—
Speed Unitz  Units per sec
Moviment_negatiu
=Local1:lDatad=  Flanc_5 h.
] F [ONs ] Mation &:xis Jog BN ——
Axiz Eix_Actuador |Z|
Panelview _Movilegatiy  Flanc_9 miotion Control  Jog_Megstiu Db v —
] [ EONS Direction 1
L ER—
Speed velocitat_manual
00« [HIP—
Speed Units Units per zec

Fig. 5.61 Linia de programacio6 per als moviments positius i negatius.

Per saber la maxima velocitat manual, la maxima acceleracié i la maxima desacceleracid
que es pot aplicar a I’eix cal mirar, a les propietats de I’eix creat, la pestanya de
“Dynamics” de la figura 5.33, que s’obtenen un cop fet el “Tune” tal i com s’observa a la

figura 5.62.

1 1 -
Haoming Hookup I Turne Dynarnics | [Fains |

M aximum Speed: I'I 7705333 s

b airnurn Acceleration: IF"352-2':IE s 2
b axirnumn Deceleration: IF"352-2':IE mmds"2
b axirnum Acceleration Jerk: |3':|525'I 96 s 3
M axirurn Deceleration Jerk: |3':|525'I 96 s 3

Fig. 5.62 Parametres aplicables maxims.
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Pel que fa a la logica de parada de I’eix, cal assegurar-se que mentre es realitza un
moviment en una direccid no afecti res més que aquell moviment, és a dir, per error es
podria accionar una direccidé en sentit contrari cosa que 1’actuador entraria en estat d’error

o fallada.

Per evitar-ho ,es crea un tag tipus (Data type)“Motion Instruction” per poder-lo assignar al
bloc d’estat de moviment Motion Axis Stop (MAS), parada d’eixos. La instruccid

associada al bloc MAS i creada tindra el nom de StopEix tal i com es veu a la figura 5.63.

fil s
— Motion Axis Stop = ERl —

S Eix_Actuador [L..]

hidation Control StopEix Db —
Stop Type All

Change Decel YES HCER 37—
Decel Rate desacceleracio_manua...

1M00€  HIP—

Decel Units Units per sec2

Change Decel Jerk Yes P —
Decel Jerk a0

Jerk Units: % of Time

Fig. 5.63 Bloc d’estat de moviment de parada de I’eix.
La logica sera la segiient tal i com es pot veure a la figura 5.64.

Moviment_negativy - Maviment_positiu
=Local1: 1. Data.3=  =Local1:Data 2=
'|I,-r '|I,-r
I E I E

Moviment_negativ - Mowviment_positiu
=Local1:| Data 2= =Local:1:|.Data 2=

JE JE
J L J L

Fig. 5.64 Logica de parada.

Un cop accionem, per exemple, el moviment negatiu el polsador normalment tancat
passara a ser obert mentre que el polsador normalment obert es tancara. Aixo fara que no
s’accioni el bloc de parada d’eixos ja que el moviment positiu no esta accionat. Si per error

el moviment positiu s’accionés, és donaria accés al bloc de parada (MAS).
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La linia de programacié quedaria tal i com es pot observar a la figura 5.65.
Maoviment_negativ - Maviment_positiv
=Local1: Data d= =Local1:|Data 3= Flanc_10 hos
= E = E [ONS ] Motion Axis Stop B —o|
A Eix_Actuad O
Maviment_negativ - Maviment_positiv Mﬁisnn Cu:unt:;l_ StLuJ:.apE?; |:I :{{ER}}:
zLocal 1l Datad= <Local1:lData3=  Flanc_11
4 4 Fone ] Stop Type Al HOIP 3 —
R R L J P —

More ==

Fig. 5.65 Linia de programaci6 per la parada de seguretat.

5.5.6.5 Referenciat (MAH).

Com s’ha comentat a I’apartat 5.4.1.6, aquesta instruccidé servira per posicionar el nostre

eix en una determinada cota d’inici de posicid. Per executar aquesta instruccié pero, el

motor haura d’estar deshabilitat, després, un cop es tomi a habilitar es veura que la posici6

sera la 0.0 mm.

L’estructura logica per accedir al bloc de moviment “MAH” sera la que es pot observar a

la figura 5.66

Hakiltacio_Hame

=Local1:lData.s=  Flanc_12
1E {ONS ]

haH

Panelview_Home
JTF

1L

Motion &.xis Home
Az Eix_Actuador |Z|
Motion Control - MIHOme

BN ——
DM —
—ER—
(P —
—(PC—

Fig. 5.66 Linia de programacio per al referenciat de I’eix.

5.5.6.6 Reseteig d’errors de [’eix (MAFR).

El bloc d’estat de moviment “Motion Axis Fault Reset” permetra resoldre els errors en el

cas de que s’apliqui un excés de velocitat o acceleracid a I’eix. També si s’executa per
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error una instruccié abans de que el servodrive tanqui el llag no havent arribat a I’estat 4 o

es sobrepassen els limits per software.

La linia de programaci6 per el reset de les fallades és tal i com es pot observar a la figura

5.67

Borra_errors

=Local1:1Data b=  Flanc_13 h&FF
1 F [Ons ] hiotion Axiz Fault Reset R ——
Bz Bix_actuadar [ ] HDN—
Panelview_BorraError. .. Motion Control  MIBorra HER»—
1L
d

C

Fig. 5.67 Linia de programacio per la correccio de fallades durant I’aplicacio.

Aquesta instruccid permetra corregir els segiients errors i que solen ser també molt

comuns:

Excess Position Error (E19): aquest error es produeix si establim una determinada
velocitat o acceleraci6 massa grans. Ens avisara que I’error de posicié és massa gran, €s a
dir, el valor ideal vers el real a seguir t¢ massa diferéncia. Al correr més rapid o al

accelerar més rapid aquest offset és fa més gran es notificat.

5.5.6.7 Apagament i reseteig de moviment de I’eix (MASR).

El bloc d’estat de moviment “Motion Axis Shutdown Reset” o “MASR” permetra una
habilitaci6 de I’eix en el cas de fer xocar per error I’eix contra els limits fisics de
I’actuador, és a dir, els finals de carrera. Com els altres blocs d’estat de moviment, es crea
una instrucci6 (Data type)“Motion State” i s’associa al bloc de moviment tal i com es veu a

la figura 5.68.

Reset_Parada

=Local1:lData. 7= Flanc_14 WL SR
1 F [onsT] Motion &z Shutdown Reset [—{EM 3—
Bz Bix_Actuadar L. ]| HDN»—
Panelview _Reseteiy motion Control  MIReset HER»—
C
L

1
d

Fig. 5.68 Linia de programaci6 per a fer un reset de fallades de I’aplicacio.
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5.5.6.8 Moviment de |’eix mitjangant posicionament absolut (MAM).El Vaive.

El bloc d’estat de moviment “Motion Axis Move” és molt semblant al bloc “Motion Axis
Jog (MAJ)” per a realitzar moviments. La diferéncia és que en el “MAM” s’ha de definir
tipus de moviment “Move type” i uns punts d’inici i final, unes cotes a 1’opcid posicid

“Position” dins el bloc de moviment.

Com anteriorment s’ha comentat, els tags ja creats per el bloc d’estat de moviment “MAJ”
i de tipus REAL com velocitat manual, acceleraci6_manual i desacceleracié manual es
faran servir tamb¢ per el bloc d’estat de moviment “MAM”. Es crea ara dos tags més de
tipus REAL. En un es posa el nom de “cota 1”1 I’altre, el nom de “cota 2” i s’assignaran

dins el parametre de posicio “Position”.

L’objectiu d’aquest moviment és el de fer un vaivé, és a dir, indicar un posicidé d’inici
(cota 1) 1 una posicio final (cota 2). Aquest moviment requereix dos blocs “MAM” amb
tags de tipus instruccidé de moviment (Data type)“Motion Instruction” com s’ha fet fins ara.
El primer bloc es posa el nom del tag com “Posicionat 1 Eix” i al segon bloc

“Posicionat 2 Eix” tal i com es veu a la figura 5.69.

Bl 20 R
- motion Axiz Move HER 37— 4 Motion Axis Move 0 EM 33—
i Eix_Actuador [.] iz Eix_actuadar ]
Motion Control Poszicionat_1_Eix oM >— | Motion Contral Posicionat_2_Fix DM 3 —
Move Type 1] Mave Type u]
—ER— i ER—
Position cota_1 Position cota_2
ooe  HIP>— sa00e HIP—
Speed welocitst_manual Speed welocitst_manual
1500€  [HPCH— 1500 €  HPCH—
Speed Units Units per sec Speed Units Units per sec
Accel Rate acceleracio_manual Accel Rate acceleracio_manusl
10000 « 1000.0 «
Accel Units Units per sec2 Accel Units Units per sec?
Decel Rate desacceleracio_manua... Decel Rate desacceleracio_manua...
10000 < 1000.0 «
Decel Units Units per sec? Decel Units Units per sec2
Profile Trapezoidal Profile Trapezoidal
Accel Jerk a0 Accel Jerk al
Decel Jerk a0 Decel Jerk a0
Jerk Units % of Time Jerk Units % of Time
Merge Dizabled Merge Dizabled
Merge Speed Prograrmimed herge Speed Progratmimesd

Fig. 5.69 Bloc d’estat de moviment de cota 0 (esquerra) i bloc d’estat de moviment cota 2

(dreta)
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Els punts més rellevants d’aquests blocs son el tipus de moviment “Move Type” que es
declara com a 0 ja que significa un moviment absolut al tenir un encoder absolut. També¢, a
posici6 “Position” s’escriu un nombre de tipus REAL per definir el punt d’inici, cota 1 a la
posicido 0.0 mm per al bloc esquerra de la figura 5.69, i cota_2 a la posici6 500 mm per al

bloc de la dreta de la figura 5.69.

La programaci6 d’un vaivé és tal i com es veu a la figura 5.70.

Movimnernt_PR1
=Local1:l.Data.g5= Flanc_15 fud
] F (OS] Mation &xis Move —CEM ——
Aoz Eix_&ctuador |:|
Posicionat_2_EixPC  Flanc_16 Mation Cortral Posicionat_1_Eix = D] =
1 F [omsT] Maove Type 0
1L L m
—ER—
Panelview _MovimentPR... Flanc_17 Position cota_1
] [ [ONS]— _ noe HIP>—
Speed velocitat_manual
s00e HPC—
Speed Units Units per zec
Posicionat_1_Eix PC  Panelview_MovimentPR. .. R
] F 1 F Mation &xis Move —CEM ——
) Axiz Eix_Actuadar |Z|
litsimentEh] Motion Cortrol Posicionat_2_Eix b= DN
Posicionat_1_Eix PC  =Local1:].Data.S= - =
1T - Move Type 0
1C 1E —ER —
Position cota_2
So00e HIP—
Speed velocitat_manual
s00e HPC—
Speed Units Units per zec

Fig. 5.70 Linia de programaci6 del moviment d’un vaivé.

L’entrada que s’associara per accedir al primer bloc d’estat de moviment “MAM?” I’entrada
creada com Moviment PR1 (interruptor de la maqueta numero 8). Com es pot veure a la
figura 5.70, es posa un contacte just a la linia de sota I’entrada Moviment PR1 i s’ecriu el
nom de la instruccié de moviment Posicionat 2 Eix.PC. Per accedir al segon “MAM” es

crea també¢ un polsador amb el nom de Posicionat 1 Eix.PC.

Un s’accioni el polsador Moviment PRI, s’executara el primer bloc d’estat de moviment
“MAM” 1 es veura com I’eix es dirigeix cap a la posicid cota 2. Un cop s’arribi al desti,

I’eix de I’actuador tormara cap a la cota 1 1 aixi successivament. Es podra observar que, un
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cop s’arribi a una cota, ja sigui la 1 o la 2, s’il-luminara un indicador verd al costat de cada

bloc d’estat de moviment tal i com es veu a la figura 5.71.

|—(F'f:}—

Fig. 5.71 Bit de Program Complete.

Aquest bit indica “Program Complete” (PC),és a dir, programa complet ja que s’ha arribat
a la cota definida per cada bloc. Per aquest motiu, la creaci6 de Posicionat 2 Eix.PC i

Posicionat_1_Eix.PC serviran per accedir a cada bloc i fer un moviment d’un vaivé.
5.6 Exportar els tags creats.

Si es vol veure tots els tags creats i la seva descripcié de forma simplificada i comode, es
poden exportar en un full d’Excel. Sera util per veure el total de tags que es tenen com
també quins es decidiran per associar-los al control per pantalla que més endavant es

comentara.

Per a fer-ho cal dirigir-se fent clic dret a “Pogram Tags” i fer clic a Export Tags tal i com

es veu a la figura 5.72.
= 'SJ Tasks

El J@ MainT ask
PR @ MalnF'rn:ngram

R ~-En MamFi-:uutlne ] HewTag.  Chlsw
------ I:I Idnzcheduled Progran

=8 lS] b ction Groups Monitor Tags
= ﬁ totion_PR1 Edit Tags
f ----- Eix_dctuadar 3
------ | ,ﬁgmuped A verly

----- I:I Add-0n Instructions Export Tags..

= lf“j| Data Types Print b

----- Eﬁ zer-Defined

Fig. 5.72 Accés a Export Tags.



102 Control i diagnostic del vis sense fi

Tot seguit el programa preguntara on es vol guardar I’arxiu.CSV amb els tags. S’especifica
una ruta i es clica Acceptar. S’obté aixi un resum del tags en una fulla d’Excel, 1’aspecte

sera tal i com es veu a la figura 5.73.

[ A | B | c | o | E | F V6 | H |V 4] KL
A jremark  CSVImport-Export
2 |remark  Date = Sun May 113:59:14 2011
3 |remark  ersion = RSLogix 5000 v18.00
4 |remark  Owmer = Guillem
8 |remark  Company = rockwell

B 03
TTYPE SCOPE NAME DESCRIPTION DATATYPE SPECIFIER  ATTRIBUTES

i |TAG MainProgram acceleracio_manual REAL (RADIX = Float, Constant = false, ExtemalAccess = Read/White)
8 |ALIAS  MainProgram Borra_errors Local:1:1.Data5 (RADIX := Decimal, ExtemalAccess ;= Read/Write)

10| TAG MainProgram cota_1 REAL (RADIX = Float, Constant := false, ExtemalAccess = Read/White)
M TAG MainProgram cota_2 REAL (RADIA = Float, Constant := false, ExtemalAccess = Read/Wiite)

Fig. 5.73 Visualitzaci6 dels tags exportat en una fulla d’Excel.

5.7 Motion Direct Commands.

Una altre opci6 per habilitar el motor, parar-lo, fer un home o un moviment es pot realitzar
de manera directe sense la necessitat de programar-ho en la interficie ladder “Main
Routine” del programa. Cal estar en linia amb el programa. Per accedir-hi es fa un clic dret

al’eix creat tal i com es veu a la figura 5.74.

=55 Motion Groups

Goto Module
515 Data Types banitar Axiz Tag
Eﬁ, Us,ar-Defined Fault Help
&L Stings )
Eﬁ) AddOn-Defined Clear Sz Faulks
S% f«reddefmgdr d Cut Bz
odule-D efine
..... 3 Trends Copy Ctl+C
I':'I'E] [0 Canfiguration E, Fazte Chrl+f
=R 1768 Bus Delete Del
El E [2] 1768-p04
. Bz SERCOS | Motion Direct Commatds. .. |

Fig. 5.74 Accés a Motion Direct Commands
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Tot seguit, apareix una finestra amb tots els blocs d’estat de moviment com els comentats,

¢és a dir, I’habilitacio del motor MSO, la deshabilitacié del motor MSF, etc.

Mutiun Direct Commands - Eix_Actuador:1

Commands: Motion Servo On

=L Motion State  a A |Eix_.f3.ctuadnr j J

..... T MAFR =

..... T MAG ll

Fig. 5.75 Finestra de Motion Direct Commands.
5.8 Descarregar el programa a la CPU.

Un cop es tingui el programa revisat i preparat, sera moment de carregar-lo a la CPU per

tal de poder fer la practica.

Al ment del programa RSLogix 5000 es busca la opcié de Communications i es clica a

“Who active” tal i com es veu a la figura 5.76.

|Enmmunicatiuns Toaols Wi
| Who Active ||

Fig. 5.76 Accés per descarregar el programa a la CPU.

Seguidament s’obrira automaticament la interficie RSLinx on es podra veure el hardware
del sistema. Es selecciona la CPU (1768-L43) i es clica a Download. Seguidament el
programa pregunta si es vol en “Mode Run”, és a dir, fer correr I’aplicacio. Es fa un clic a

si, “Yes” tal i com es veu a la figura 5.77.
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f2 Who Active
¥ Autcbrowse IMI
= = workstation, CLIENTT GoOnine |
-ms Ling Gateways, Ethemet
i@ AB_ETH-1, Ethemet Upload.. |
-,5'?3 AB_ETHIP-1, Etherret
E|§E Fractiza_1, Ethermet D owriload |
= a 192168.1.108, 17683-EWER M, 1758-EwWER /A -
=83 Backplane, 1768 3 Slot Bus Update Fimware.. |
m 00, 1763-L43 LOGI; 3. PR1 Close |
e ﬂ 01, 1763-EwWEB A, 17ES-EWER /4
- B 02, 1768-MO45E, 4 Ais SERCOS interface Heo |

Fig. 5.77 Pantalla per descarregar el programa.
5.9 Controli diagnostic per interficie Panel View.

En aquesta part, es veura com crear una interficie d’operador i com carregar-la al Panel
View per poder controlar i diagnosticar 1’estat de 1’actuador aixi com també la notificacié
d’errors. El programa que s’utilitzara sera el Factory Talk View Machine Edition ja que és

I’editor oficial per programar panells de control.
5.9.1 Creacio d’un projecte.

Un cop s’obri el programa s’ha de crear un nou projecte anant a la casella “New” 1 posant

un nom. Tot seguit es clica a “Create” tal i com s’observa a la figura 5.78.

Hew/0Open Machine Edition Application

New | Exigting I

Application name: IVisuaI_practica_1

Dezcription:

™ Compact Machine Edition application

Check. this box to create an application that wil
run on a Panelfiew Plug Compact terminal

Language: |Enlish (United States), enl1S =l

Create | Impaort... | Cancel |

Fig. 5.78 Finestra nova configuracié per pantalla.
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Tot seguit apareix la interficie amb el qual es gestionara I’aplicaci6é al PanelView. Fent
doble clic a “Project Settings” s’accedeix a la configuraci6 de la resoluci6 i la pantalla amb
la que es treballara triant I’opcié PVPlus 1250 amb una resolucié de pantalla de 800x600

tal i com es veu a al figura 5.79.

Explorer - ¥igzual_PR1 =] ?
I
<5 Local [CLIENTT) 3 Generl | Funtine|
- Visual PRI +)
=, Wisual_PR

| E-E3 System

Project Settings

& Runtime Security
Diagnostics List Setup
Global Connections

Startup

Project windaow size : IPVPIus 1250 [200x600) j

Width: {200

CRUCICI

w7
’4

Height : EOO

+

Fig. 5.79 Accés a resoluci6 i model de pantalla

Tot seguit el programa preguntara que havent seleccionat aquesta resolucio i aquest model
de pantalla les mides d’objectes, imatges i la font de la lletra s’ajustaran a la nova

resolucio. Es clica OK
5.9.2 Configuracio de la comunicacio.

En aquest apartat s’estableix la comunicacié amb el programa RSLinx per mes tard poder
carregar I’aplicacio al PanelView. Un cop es té el projecte creat, es fa doble clic a RSLinx

Enterprise i s’escull “Create a new configuration” , tal i com es veu a la figura 5.80.

HECIPEFIUE £ o
15Lins Enterprize
B Communication Setup

Fig. 5.80 Icona RSLinx Enterprise

Tot seguit a la finestra “Device Shortcuts” es fara un clic a afegir “Add” i es posara un
nom. Es clica “Apply” tal i com s’observa a la figura 5.81. Es necessari crear un “Device
Shorcut” ja que representa una ruta a un dispositiu especific del qual es vol agafar la

informacid, és a dir, el programa creat de la practica amb el RSLogix 5000.
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Per altra banda, es troben dos finestres més: “Desing (Local)” i “Runtime (Target)”. Dins
de “Desgin (Local)” es mostrara el hardware que es t¢ comunicant amb la targeta Ethernet
amb la IP 192.168.1.108, en resum es mostra la comunicacidé en el PC 1 el controlador.
Dins de “Runtime (Target)” es defineix com la ruta de comunicacié entre el dispositu HMI

(Human Machine Interface, el Panel View Plus 1250) i el controlador.

~Device Shortcuts ————————————— Dresign [Local] | Runtime [T ar
get] |
Add | R Appl
_I &I ﬂl Copy from Design to Runtime
* REGRY == RSLink Enterpiise. CLIENTT

-89 1783-417, Backplane
E|§,5 Ethertet, Ethernet
¥ 192168.1.1, 9300-8EDM, 9300-8EDM ENet Diagnostic Module
-} 1921681108, 1768-EWEB A, 1766EWEB/A
=5 1768 Bus, CompactLogix 3-5lat 1768 Bus
: =B R0, 17e5 143 PRI
4

: 2, 1?58-MDSE, 4 Axis SERCOS interface
[ 192 168.1.109, Panef/iew Plus 1250, Paneh/iew-Plus

Fig. 5.81 Finestra configuracioé de conexio.

Un cop creat el nom del “Device Shorcut” es busca el processador del CompactLogix
(1768-L43) i es clica afegir “Apply” i clican que si “Yes”. Tot seguit es clica a “Copy from
Design to Runtime” per traslladar també la configuracié de ruta de comunicacio de

“Design (Local)” a “Runtime (Target)” tal i com es veu a la figura 5.81.

A la mateixa finestra de la figura 5.81, a “Offline Tag File” cal establir una ruta on es t¢

guardat el programa de la practica tal i com es veu a la figura 5.82.

Cffline Tag File C:\Documents and SettingsipaciDesktopiPR1ACTUADOR | PRL.ACD Browse, .. I
Fig. 5.82 Ruta d’accés al programa fet per RSLogix 5000.

La ruta de comunicaci6 és creada. Ara ja es pot configurar les pantalles i associar,
mitjancant displays i polsadors, els tags per realitzar moviments a I’actuador a través del

PanelView.
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5.9.3 La interifice PanelView, realitzacio.
El control per pantalla incloura:

e Visualitzacié en temps real de la posicid, velocitat, acceleracié i desacceleracio de
I’eix.

e [ ’habilitacid de blocs d’estat de moviment com MSO, MSF, MAJ, MAM, HOME.

e Introduccié manual de punts d’inici i final: cota 11 cota 2.

e Introduccidé manual de velocitat, acceleracio i desacceleracio.

e Informacié d’estat del servodrive aixi com també un historic d’alarmes.

e Grafica de control per visualitzar la posicid, la velocitat, 1’acceleraci6 1 la

desacceleracio.

Es realitzaran diverses pantalles per cada funcionalitat i totes aniran relaciones a una

pantalla INICL.
5.9.4 Display.

Es crea 5 pantalles en total per al control del nostre eix: Inici, control, status, historic
d’alarmes i grafica de control. El procediment per crear pantalles sera el mateix per a cada
una. L’nic que canviara a cada pantalla creada és el nombre de “Display, i el color de fons

per diferenciar-les.

Per crear una pantalla cal anar a la pestanya “Displays” dins la carpeta de “Graphics” tal 1

com es veu a la figura 5.83.

Explorer - Yizual_practica_1
Ela Graphics
- izplays

Add Component |nto Applicatiorn. ..
| [N Import and Expoart...

Fig. 5.83 Accés a creacio de pantalla display.
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Es clica I'opci6 de “New” i apareixera una pantalla en color blanc. El primer que s’ha de
fer es un clic dret sobre el fons blanc i es clica “Display Settings”. Apareix les propietats

tal i com es veu a la figura 5.84

Digplay Settings E3
General | Behavior |
Display Type —Size
' Replace ) (e Current Size
" OnTop (& oy Siee i Firels
= Cannot BeFeplaned it IBDD Heraft: IEDD

Dizplay Mumber: |1 - Fosition
i ID N IIJ
Security Code: I " A l

I | Tiitle Bar Background Color: |:|

| Fisert Yanatle,. I

[ Dizable Initial Input Focus

Maximunn Tag Update Rate:
0.1 ¥ | seconds

aK I Cancel | 1] | Help

Fig. 5.84 Finestra de propietats del display.

Els parametres que es canviaran son el color de fons “Background Color” fent un clic
sobre el quadrat de color escollint-ne un. A la opcié de refresc maxim de tag per pantalla
“Maximum Tag Update Rate” es posa que cada 0.1 segons apareix-hi el valor actual del
tag del nostre programa per pantalla. Es clica OK i es tanca la pantalla, el programa
preguntara si es vol guardar el canvis fets i es clica que si. Seguidament es dona un nom a

la pantalla, el qual sera Inici.

Aixi, la pantalla d’inici tindra com a “Display Number” el nombre de pantalla com a 1. Es
repeteix el mateix procés descrit fins ara per la pantalla de control la qual tindra el nombre
2, la pantalla d’status el 3, pantalla d’historic d’alarmes la 4 i la pantalla de grafica de

control la 5. Totes amb un fons de color diferent i el mateix refresc de tag per pantalla.
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5.9.5 Afegir Imatges.

Si es vol afegir imatges per fer una pantalla amb una visualitzacié més formal i al gust de
I’usuari, el qué s’haura de fer primerament és carregar les imatges al programa per més
tard poder aplicar-les sobre el display corresponent. Per fer-ho s’ha d’anar a “Images” 1
fent clic dret es selecciona la opcid afegir components a I’aplicacié “Add Component Into

Application” tal i com es veu a la figura 5.85.

Fig. 5.85 Accés per afegir imatges al display.

S’obrira un directori i es busca la imatge al lloc on la tenim guardada de I’ordinador. El
format de la imatge pot ser .jpg o .bmp. Es clica acceptar i es veura com la imatge apareix
juntament amb les que ja hi ha definides per defecte. En aquest cas, s’ha afegit una imatge

de nom “Actuador” tal i com es pot veure a la figura 5.86

o-Fa Images

. =] Actuador

-|E] Actuador_direccions
~|E] &urow Down

B dnmow Left

=] Anow Fight

Fig. 5.86 Imatge carregada al programa.

Per afegir ara la imatge al display es va al menu i es clica a Object, Drawing i Image tal i

com es veu a la figura 5.87.

Objects  Amange  Animation  Application Tools  Window  Help

v Select R B s W

Raotate

Dirawing Text

Humeric and String » Panel

Fig. 5.87 Accés per afegir imatges al display.
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5.9.6 Display Inici, aplicaci6 del botons de navegaciéo i sortida

d’aplicacio.

Fins ara ja es tenen les pantalles “Display” creades com també les imatges corresponents

que s’han volgut aplicar.

Els botons de navegacié permetran navegar per les pantalles creades, és a dir, la pantalla
d’inici sera el menu per poder anar a les altres pantalles com el control, stauts, per

consultar I’historic d’alarmes o la grafica de control.

Aquest procediment €s fara per igual a cada pantalla “Display” creada de tal forma que es
pugui navegar facilment i consultar tot el que faci falta. Per fer-ho es va a Objects, Display

Navigation i Goto tal i com s’observa a la figura 5.88.

Objects  Amange  Animation  Application  Tools  Window  Help

I BRI Y S
l Ruotate
Drawing 3 FE
] Push Buttan 3 ﬂ i
' Mumeric and String * »
Dizplay M avigation L

Fig. 5.88 Accés per al dibuix de botons de navegacio.

Seguidament, dins a cada pantalla es dibuixara el botd necessari per poder anar a la

pantalla que volem. Un cop el boto sigui creat, amb el clic dret s’accedeix a les propietats.

Tal i com es veu a la figura 5.89, a la pestanya “General” dins la casella “Display settings”
de “Display” es selecciona cap a quina pantalla es vol que es dirigeixi el botd que s’acaba
de crear. Per altre banda, s’assignara un nom al botd creat, el nom de la pantalla a la qual

es vol dirigir 'usuari a la pestanya “Label” o etiqueta.
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Goto Display Button Properties

Foed =] [
ECR
Focirge

Fig. 5.89 Propietats botons de navegacio.

Per exemple, tal i com es veu a la figura 5.89, s’ha creat un boté de navegacié de nom

“Status” i que es dirigira a la pantalla “Display” de status.
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Aixi doncs pantalla “Display” inici quedaria de la segiient forma tal i com es veu a la

figura 5.90.

Rockwell
Automation

Control Status Alarmes Grafiques
Actuador Actuador Actuador Actuador

Fig. 5.90 Display Inici

Per ultim, com es veu a la figura 5.90, és important posar un botd que fagi tancar
I’aplicaci6. Es va al menu Objects, Advanced ia Shutdown i es posa a etiqueta “Label” el

nom de Sortir.
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5.9.7 Display de control.

El display de control servira per visualitzar dades, entrar dades, deshabilitar 1 habilitar el

servomotor, fer un home, resetejar i corregir les fallades com també habilitar els

moviments jog positiu i negatiu i el moviment del vaivé. En aquest apart doncs s’explicara:

e Com crear botons del tipus momentani i mantingut, modificar el seu color i posar

un nom al botd, com per exemple, I’habilitacié del motor.

e Com associar un tag, al boto creat.

e Com introduir un text per diferenciar les zones de control del display.

e Com introduir un petit display per visualitzar la dada en temps real i com introduir

un petit display per entrar la dada que volem, per exemple, una determinada

velocitat o acceleracio.

Primer de tot es crea els botons per poder tenir accés a les entrades que faran moure el vis

sense fi, és a dir, deshabilitar i habilitar el servomotor, fer un home, resetejar i corregir les

fallades fer el moviment del vaivé i realitzar els moviments positius i negatius. Per crear un

botd de tipus mantingut o momentani es va al menu, objects, push button, i es selecciona

I’opci6 desitjada tal i com s’observa a la figura 5.91.

Objects  A&mange  Animation  &pplication Tool:  Wind

lv‘_ Select

Rotate

4 BnrB AR

Drawing

Puzh Button

Murmeric and String

Fig. 5.91 Accés al botd6 Mantingut o Momentani.

M ormentany

k4 aintained
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Cal dibuixar un boté mantingut i 8 botons momentanis. Primer un cop s’ha dibuixat el boto

mantingut, es fan dos clics per accedir a les seves propietats tal i com es veu a la figura

5.92.

Maintained Puzh Button Properties

General IStatesI Commonl Connectionsl

—Appearance

Barder style: Baorder width:
IHaised 'l |4

Back style:

ISDIid 'I

Shape:

IHectangIe 'l

¥ Border uses back calor
O Highlight color

— State settings
Mext state bazed on:

IEurrent State 'I

— Touch margins

b P

Horizontal margin: Yertical margin:

— Other
¥ Audio

Ok, I Cancel |

pply | Help |

Fig. 5.92 Propietats botons mantinguts.

Es clica a la pestanya de estats “States” i dins d’ella apareix una finestra “Caption” per

posar el nom del botd, el nom d’exemple que es proposa ¢€s el de Moviment vaivé, és a dir,

sera el botd que donara accés al moviment programat. El botd sera de tipus mantingut

perqué quan I’usuari ho desitgi, torni a pitjar el boté perqué el moviment pari.

També es pot veure dins la pestanya de “States” la modificacio del color del boto, el color

de la lletra del nom del boté6 com també el seu comportament durant la seva execucio tal i

com es pot veure a la figura 5.93.
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Maintained Push Button Properties E3

General States |Eu:ummc:n| Eu:unneu:tinnsl

Select state: r General
M W alue: Pattern style:
Statel IU [ Back calor INu:une VI
Error B Ecrder color
™ Blink [] Pattem colar
— Caption
Moviment Yaivé a]
Ingert Warable. . I
Font: Size:
| Aial = o= B 2| o
[] Caption colar Alignment  Caption back style:
B Caption back color & ITranSparent ,I
™ Caption blink Cle
V¥ ‘waord wiap (el an &
— Image settings
Image: Irmage back style:
LI I J ITransparent VI
] Image colar Lligrment
Copy... B Image back color (S e &
™ Image blink CieC
Faster. [ Image scaled Coe

Fig. 5.93 Estats del bot6 mantingut.

Per ultim, un cop el botdé té un nom, dins les propietats del boté mantingut es va a la
pestanya de connexions “Connections” per associar el tag d’entrada del programa al bot6

que s’acaba de crear, és a dir, la funcié del boto tal i com es veu a la figura 5.94

Maintained Push Button Properties | x|

Generall Statesl Commaon  Connections |

M ame | Tag / Expression | Tag | Expm
4 (|Pragram: M ainProgram. Paneliew_MovimentPR1} 0 e
Indicatar + 600 500

Fig. 5.94 Tag d’entrada associat al boto.
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Per a fer-ho, cal anar a la pestanya de valor “Value” i es fa un clic als tres punts “ * * * »
tal i com es veu a la figura 5.94. Tot seguit s’obrira una finestra on s’haura de buscar el tag
corresponent per assignar una utilitat al boto creat. Per exemple, com s’explica en aquest
cas, es busca el tag creat per PanelView per realitzar el moviment del vaivé, el tag
“PanelView_MovimentPR1”. Un cop es troba, es selecciona i es clica OK tal i com es veu

ala figura 5.95.

& Tag Browser

—Select Tag
Folders Contents of '4:PracticalVisual /O fline/Program:i ainProgram
El-- ¥isual_practica_1 MHame | D ezcrption :I
EH:' P’aCtiFaWim_‘al & Hahilitacio_Motor
l:l Dlagnnstlc [bems @ Moviment_negatiu
E".ghg?” actuador @ M aviment_positiu
D LDE_:EI|'1'| &9 Moviment_PR1
D LDDEI|:2:E @ Panefview_BoraEmors
w0 LDCEI|:2:| & Paneliew_Deshabiltacio
B2 Local20 & Paneliew_Habiltacio J
D Motion_PRT @ Panefview_Haome
a Program: M ainProgram ' Panelfiew_MovimentFPR1
-2 Online % Panefview_Movtegatiu -
-0 spstem 4] | B
T ag filker: j
—Selected Tag
:[PracticalVisuallProgram: MainProgram. Paneldiew_tovimentPR1
Home area: /

Ok, I Cancel Help

Fig. 5.95 Seleccio del tag PanelView MovimentPR1.

El procediment vist fins ara és només per crear el botd6 mantingut que donara accés a

I’execucio del moviment del vaivé.

Ara per0d es repetira el mateix procediment perd amb el tipus de botdé momentani.
S’aplicara per als botons de: habilitacié del motor, deshabilitaci6 de motor, el referenciat
home, del reseteig de les fallades MASR 1 MAFR, la parada de I’eix MAS 1 els moviments
Jog positius 1 negatius. Amb els botons momentanis es pretén que els estats de moviment
quedin executats el temps que 1’usuari estigui pitjant el botd, un cop el deixi anar, el bit de

I’acci6 passarade 1 a 0.
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Un cop s’hagin dibuixat al display de control, s’entren els tags seguint el mateix

procediment vist fins ara amb el botdé mantingut “Maintained”.

Ara per introduir un text al display i per diferenciar les zones de control, es va al ment del

programa a objects, drawing, i text tal i com es veu a la figura 5.96.

||:||:|iEl:t$ Arange  Animatioh  Application  Tool: Window  Help

¥ el 4B AR W

Ruotate

1—
i}
I
—_——

i  Drawing

Fig. 5.96 Ruta d’accés d’ introducci6 de text al display.

Es selecciona ara amb el cursor on es vol posar el text dins del display i s’obrira una
finestra on s’introduira el text que es vulgui, un cop es modifiquin les propietats del text

com ara el tipus de lletra o la grandaria es clica OK tal i com es veu a la figura 5.97.

General | Eommonl
— Text

TEXT_PROVA =
Inzert Wariable. . |

Fant: Size:

firia o o B| 7| u| .|

[ Back color Alignment; Back style:

B Fore color alel e ITranspalent ,l

¥ Size to fit LN

v ward wrap [elal e

Ok I Cancel I Apply | Help

Fig. 5.97 Propietats del text.
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Per altra banda, si ara el que es vol és visualitzar una dada en temps real, com ara la
velocitat o I’acceleracid, s’haura de crear un petit display i associar-I’hi el tag corresponent
per veure com canvia. Per crear el display es va al menu del programa a objects, numeric

and String i es selecciona Numeric display tal i com es veu a la figura 5.98.

Objects Amange  Animation  Application  Tools Window  Help

v Select (A BREMRIII U6
R otate
Drawing » x| !
Push Buttar » 1l r

Humeric and String Humeric Dizplay

Fig. 5.98 Ruta accés Numeric Display.

Es dibuixa ara amb el cursor on es vol el “Numeric Display” de dades dins del display de
control. Un cop situat el display per visualitzar les dades, s’obriran les propietats tal i com

es veu a la figura 5.99.

Mumeric Display Properties

Generall Common  Cornections |

Mame Tag / Expreszion Tag | Expmn
4 li[PracticalvisualEix ActuadordctualPogition) PR 200
‘_

+4 4

Falarity
[

Fig. 5.99 Propietats Numeric Display.

Dins la pestanya de connexions “Connections” cal associar el tag a mostrar. Com
anteriorment s’ha comentat, es fa un clic als tres punts just a sota de la paraula Tag i es
busca el tag “Actual Position” desplegant la carpeta de 1’eix creat al programa RSLogix

5000, “Eix_Actuador.” Tal i com es veu a la figura 5.100.
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£ Tag Browser

B Matian_PR1

B3 Program:MainProgram
-3 Jog_Megatiu

23 Jog_Positiu

—Select Tag
Folders Contents of *:PracticalVizual/ Oifline/E ix_sctuad
E|-- Yizual _practica_1 A Mame | Description |A
E‘D F'ractif::a'l\-"isgal & AbsoluteR eference. . -
{:l D'aQnDS“C Items @ AccelerationCamm...
E‘"gg"? fotuad & fccelerationFeedh..
D L'H— Ic1t"|‘a or @ AccellimitStatus
+- ocal1:
D Local 20 @ AccelStatuz
Cl Lu:u:al:2:l @ Actualdcoeleration
] Locak20 | ' ActualPaosition

@ Actualyelocity
@ Analoglnput]
@ Analoglnput2
@ AttributeEnorCode

- MiBora & BitibuteEnorlD

.7 b4 A LI 18 A wFacdhaclEal j
Taa filter: j

— Selected Tag
[PracticalVisual[Eix_sctuador ActualPaosition
Home ares: 4
| 0k I | Cancel I Help
v

Fig. 5.100 Seleccio6 del tag de posicio actual “Actual Position™.

Es molt important entendre que, si es vol veure per pantalla una posicio, una velocitat, una
acceleracid o una desacceleracio, s’han d’anar a buscar els tags propis d’un eix creat al
programa RSLogix 5000, és a dir, dins la carpeta “Eix_Actuador” tal i com es veu a la

figura 5.101.

EH:l Offlire
- EF Eiw_Actuador

Fig. 5.101 Carpeta de tags propis de I’eix creat.

Es repeteix aquest procediment ara per veure en temps real la velocitat, acceleracio i la

desacceleraci6 de I’eix. Aquests seran, ActualAcceleration, ActualVelocity i

ActualDesaceleration.
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Si es vol modificar el valor d’un tag creat per 'usuari com per exemple, una cota, una
velocitat, una acceleraci6 o una desacceleracio, es crea un Numeric Input Cursos Point. Per
dibuixar el display numeéric de canvi de dada del tag cal anar al menu, objects, Numeric

and String i es selecciona Numeric Input Cursos Point tal i com s’observa a la figura 5.102.

Objects Amange  Animation  Application  Tools  Window  Help

v Select (P BRI
Ratate
[irawing L4 =] ]
Push Button L4 al i* r
MHumeric and String 4 Humeric Dizplay
Dizplay Mawigation 4 MHumeric [nput Enable
Indicataor 4 Mumeric [nput Cursor Point

Fig. 5.102 Ruta accés Numeric Input Cursos Point.

Es dibuixa el Numeric Input Cursos Point a la zona de la pantalla de control que es vulgui.
Un cop situat, s’obriran les propietats i a connexions “Connections” s’assigna el valor del
tag tal i com es veu a la figura 5.103 com, per exemple, el tag creat per 1’'usuari al
programa RSLogix 5000 que determinara la acceleraci6 de [1'eix desitjada

“acceleraci6_manual”

Mumeric Input Curzor Point Properties

Generall Numericl Timingl Common — Eonnections I
M ame | Tag / Expression | Tag | Expmn
=+ | Pragram: i ainProgran. acceleracio_marual} | e

Fig. 5.103 Propietats Numeric Input Cursos Point.
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Eltag a associar és tal i com es veu a la figura 5.104.

£ Tag Browser —
—Select Tag
Falders Contents of ' PracticalVisual/0ffline/Programm:t 2
EID Dffing d Mame | Diezcription | -

D Ein_tctuador cio_matiual
D Lacal1:l @ Bomra_emors
-1 Locat2C & cota_1
E-C3 Locak 2 @ cota_2 .

D Local:2:0
-3 Motion_PR1
EHZA Program:MainProgrann

@ dezacceleracio_ma...
@ Deshabilitacio_Matar

{:I Jog_Megatiu & Flanc_t

{:| Jog_Positiu @ Flanc_10

D MIBara @ Flanc_11

-3 MiHome & Flanc_12

B2 MIFeset g Flanc_13

B0 MotorOFF Flanc_14

LT W ebee IR LI & Clap- 1R LI
Tag filker: j

—Selected Tag
::[Practical*isual]Program: M ainProgram. acceleracio_manual
Home area: /
ak I | Cancel I Help
Z

Fig. 5.104 Seleccio6 de tag “acceleraci6_manual”

S’ha seleccionat un tag creat per 'usuari com és I’acceleracid _manual i s’ha anat a la

carpeta del programa per trobar-lo tal i com es pot veure a la figura 5.105.

=-{_] Program:MainPragram

Fig. 5.105 Carpet de tags propis creats per I’'usuari

Es repetira aquest procés per cada tag creat com velocitat manual, desacceleracidé manual,

visualitzacid i canvi de les cotes 1 12, sempre seguint el mateix exemple fins ara explicat.
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Al final, quedara una pantalla de control de I’actuador amb el segiient aspecte tal i com es

veu a la figura 5.106.

Moviment Positiu

Moviment Hegatiu
Moviment Vaivé

Reset fallos

Status

Apagar i Alarmes

Para l'eix teix de I'ei
reseteix de |'eix histaric

Fig. 5.106 Display Control

Com a cada display, s’han de crear uns botons de navegacio6 ja explicats al punt 5.9.6 per

poder accedir a les diferents pantalles del PanelView.
5.9.8 Display d’alarmes.

La idea principal d’aquesta pantalla, es la notificacio dels errors que pugui tenir el

hardware del sistema.

Dins el programa RSLogix 5000 es crea un nou tag perd aquest cop es creara dins la
carpeta del controlador “Controller”. El tag sera de tipus (Data type) DINT i s’especificara
el nom de “alarmes 1" tal i com es veu a la figura 5.107. El motiu de crear ara aquest tag
¢és per poder passar un avis d’error des del programa RSLogix 5000 a la pantalla de control

PanelView.
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Mew Tag... Chrl+ta
----- 3 Power-Up H: )
I:-]E Tasks Mu:fnltu:ur Tags
EI% MainT azk Edit Tags
El% b ainFrog Yerify
& Prog Ezport Tags...
[ E Main
----- [T Unschedule Frint k

=51 Motion Grouos

Fig. 5.107 Creaci6 de tag d’alarmes.

A “Main Routine”, la interficie logica, es dibuixara 8 entrades com s’ha fet fins ara (veure
fig. 5.49). Es fan dos clics sobre una d’elles i es buscara I’eix creat, “Eix_Actuador. Al
desplegar la opcié de “Eix_Actuador” i seguidament I’apartat “Axis Faults” es veuran tags
de tipus BOOL (booleans) els quals es posen a 1 quan existeix un error fisic a I’eix per

exemple, Eix_Actuador.PhysicalAxisFault tal i com es veu a la figura 5.108.

I Eix_Actuadar Ll al:
I W j Shaw: I.-'l'-.II Tags j
|Name =g| |Data Type ﬂ
Deshabiltacio_Motor BOoL
ﬂ [—|-Eix_Actuador ARlS_SERNVO_DRIVE
ﬂ —FEix_&ctuador. AxisFault DIMT
ﬂ —Eix_Actuador PhysicaldxisFaul Bl
ﬂ —Eix_Actuador ModuleFaut BOoL
ﬂ —Fix_Actuador ConfigF aut BOoL
ﬂ |Eix_Mctusdor GroupFault BOOL
ﬂ Fix_&ctuador AxisStatus DIMT
—Eix_Actuador ServobctionStatus Bl
ﬂ [hlcrnme Tt Ambimdme il b ok .ﬂl—;l

Fig. 5.108 Tags de fallades de I’eix.

Per cada entrada dibuixada es col-locara un tag boolea de la llista de fallades de I’eix de la
figura 5.108. Per exemple, el tag boolea, Eix Actuador.PhysicalAxisFault seria la primera
entrada dibuixada a la linia de programacio, Eix Actuador.ModuleFault seria la segiient, 1

aixi successivament.
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Seguidament, al costat de cada entrada i dins de la mateix linia de programaci6 a “Main
Routtine”, es posara una representacié d’un pilot lluminos que tindra I’efecte d’encendre’s
quant un dels tags de la figura 5.108 tingui el bit igual a 1, és a dir, quant existeixi I’error.
Es pot trobar la representacié d’aquest pilot al ment del programa tal i com es pot veure a

la figura 5.109.

[ | ] x|

e

Oukpuk Energize |
7

A~ |

Fig. 5.109 Representacio pilot lluminos.

Com s’ha fet a les entrades per associar-les als interruptors de la maqueta, ara es fan dos
clics sobre la representacié del pilot lluminés i es va a buscar el tag creat anteriorment com
“alarmes_1”. Dins d’aquest, es desplega la fletxa al costat de DINT i, com s’ha comentat,

apareixeran un seguit d’entrades tal i com es veu a la figura 5.110.

' [v. =] Show [oi Tags j

|Name =g} |Data Type -
o i alarmes_1 = |DINT
. 1[2]z]4]s]|s]7 BOOL

15 REAL
REAL
REAL

[aTatatl

g9 (10011 (121314
16 (17| 158|119 | 20| 21 | 22| 23
24|25 |26 |27 (2829 30| 3

Fig. 5.110 Entrades tag “alarmes_1”.

Es selecciona que Eix Actuador.PhysicalAxisFault sigui el bit 0 del tag “alarmes 1" de la

figura5.110.

Es repeteix el mateix procés per crear les demés entrades de la figura 5.108 juntament amb
la representacido del pilot lluminds assignant’-hi una entrada del tag “alarmes 1”. Si
Eix Actuador.PhysicalAxisFault era el bit 0 del tag “alarmes 17 quedant “alarmes 1.0”

ara la segiient alarma tindra el bit 1 d’““alarmes_1”, quedant “alarmes_1.1".
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La programacioé quedara segons s’observa a la figura 5.111.

Eix_&ctuador Physica. .. glarmes=_1.0
1FE T
1 woS
Eix_&ctuador ModuleF .. glarmes=_11
JE 2
Bix_Actuador SERCOSE. . glarmes_1.2
1F
1 C
Eix_&ctuador PozSoft. .. glarmes_1.3
1F
1 C
Eix_Actuador MegSoft.. alarmes_1.4
1F
1 C
Eix_&Actuador PosHard.. glarmes_1.5
1F
1L
Eix_&ctuador MegHard... glarmes_1 6
1F
1L
Eix_&Actuador MatFeed... slarmes_1.7
1F
1L

Fig. 5.111 Linies de programaci6é de deteccié de fallades de I’eix.

Ara cal notificar aquestes alarmes creades del programa RSLogix 5000 al programa
Factory Talk View Machine Edition per tal que surtin per pantalla. Per fer-ho cal fer dos

clics a “Alarm Setup” al programa d’edicié de pantalles tal i com es veu a la figura 5.112.

Ela Alarms

Alarm Setup

—_

Fig. 5.112 Icona configuracié d’alarmes.
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Apareixera la finestra de configuracio d”’Alarm Setup” i es podran veure tres pestanyes:
Triggers, Messages i Advanced. Cal fixar-se en la pestanya de “Triggers”, és a dir,

disparadors. Es fa un clic a Add.. tal i com es veu a la figura 5.113.

Ef Alarm Setup - Aizual_practica 1

Triggers IMessages .ﬁ.dvancedl

add... |

Edit... |

Rermove |

Fig. 5.113 Finestra de configuracioé d’alarmes, Triggers.

S’obrira una finestra i es buscara el tag creat com “alarmes 1" i es clica OK tal i com es

veu a la figura 5.114.

& Tag Browser K E
—Select Tag
Folders Contents of '/::Practicalisual/Offline’
E|-- VYizual_practica_1 Mame | Drezcription |
EH:l lf‘_\ilactica'l'L«-"iSI.Aed & dlames
-1 Diagrostic ltems alamnes 1
= & sames.
{:l Eix_fctuadar

Fig. 5.114 Seleccio6 del tag alarmes_1.
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Ara ja és té carregat el tag creat com “alarmes 1" a la finestra de configuracié d’alarmes.

Cal anar a la pestanya missatges “Messages” i s’aniran introduint les alarmes fent un clic a

cada casella en blanc tal i com es veu a la figura 5.115.

EF Alarm Setup - /¥isual practica_1/

Triggers Messages |.ﬁ.dvanced

Trigaer Filter: I::nu:une:b j Sort by | <none > j
Alarm messages:
—
Trigger Trigger walue Message Displz

1 |4[Practicalvisual]alarmes 1} |1 Fallo Fisic d'six v
2 |4[Practicalvisuallalarmes_1} |2 Fallo de midul v
3 |4[Practicalvisuallalarmes 1} |3 fallo de sercos v
4 |4[Practicalvisuallalarmes 1} |4 lirmit de carrera de software positiu v
5 |4[Practicalvisuallalarmes_1}+ |5 lirmit de carrera de software negatiu v
6 |4[Practicalvisuallalarmes_1} |6 lirit de carrera de hardware positiu v
7 |4[Practicalvisuallalarmes 1} |7 limit de carrera de hardware negatiu v
g |4[Practicalvisuallalarmes 1} |& fallo de Feedback. v
9 | <Unassigned >

Fig. 5.115 Finestra de configuraci6é d’alarmes, Messages.

El valor de disparador “Trigger value” que s’observa a la figura 5.115 es comengara per 1,

no per 0 ja que el programa no identifica el primer bit d’alarma com a 0. Es posara tamb¢

un missatge de queé significa cada alarma perqué un cop es tingui una fallada a I’eix, surti

el missatge corresponent. Es poden veure les 8 entrades d’alarmes creades anteriorment.

Per ultim cal anar a la pestanya d’”’Advanced” per associar el display que ens apareixera un

cop sorgeixi ’alarma notificant I’error. Dins a “Display” a “Current alarms” es busca el

display [ALARM] tal i com es veu a la figura 5.116. Un cop seleccionat es clica a “Edit” 1

apareixera el display [ALARM] creat pel propi programa d’edici6 de pantalles, es

modifiquem els botons que estara en angles.

EF alarm Setup - Aizual_practica_1/

Triggers I Messages Advanced |

Display
’7 Current alarms:

[[aLarmM] | Ede. |

Fig. 5.116 Finestra de configuracio d’alarmes, Advanced.
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Ara cal anar al display creat anteriorment com “Alarmes_historic” per tenir un resum de
les alarmes que han anat succeint. Per dibuixar una pantalla que guardi I’historic cal anar al

menu del programa, a objects, advanced, alarm i seleccionar alarm list.

El display d’historic d’alarmes quedara segons s’observa a la figura 5.117.

* 08-Jun-11 12 y ABCDE FGHIK *

Fig. 5.117 Display historic d’alarmes.

Com sempre, cal es posara també¢ els botons de navegacio per accedir als demés displays.
5.9.9 Display status.

Aquesta pantalla servira per comprovar I’estat de I’eix. S’indicard amb pilots lluminosos
I’estat per exemple del llag de SERCOS com també si el servodrive esta preparat per

operar 0 no.

Dins del display creat amb nom “Status”, es dibuixaran els pilots lluminosos per assignar-
hi després un tag. Per dibuixar-los es va al menu del programa, a objects, drawing i es clica

a ellipse tal i com es pot veure a la figura 5.118.
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Fig. 5.118 Ruta accés per al dibuix de pilots lluminosos.

Un cop dibuixats els pilots es fa un clic dret i es clica a “Animation” i a “Color”. Apareix

la seglient finestra tal i com es veu a al figura 5.119.

[ Visibilty I Ratation I width I Height ]
[ Harizontal Position T YWertical Pozition T Harizontal Slider T “ertical Slider ]
Fill | Touch | ‘oior 1 OLE Verb

— Expression

{PracticalyizuallE ix_Actuador ModuleF ault) ;I Tags... |
LI E spreszion. . |

Y
) Foreground: € Salid i Blink .

B) T Bl ;

£ No value [0 ] Backgound: & soid Bk [
[refault Colors | Blink, rate [Secunds]:

e[ | Delete | Cloze I Help -

Fig. 5.119 Configuraci6 d’animacio6 dels pilots lluminosos.

Per donar una funcié al pilot es clica a Tags... i es busca el desitjat per I'usuari dins la
carpeta de “Eix actuador”. Es pot canviar el color quan una acci6é de I’eix succeeixi. Com
es veu a la figura 5.119, s’ha associat un tag anomenat .ModuleFault, ¢s a dir, quan es doni
aquesta accio, error del modul, el pilot lluminds es posara de color vermell, amb el bit a 1,

mentre que sino passa, tindrem el pilot de color verd, el bita 0 .
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Per acabar s’introdueix un text al costat cada pilot lluminods per saber el seu significat. El

display tindra el seglient aspecte tal i com es veu a la figura 5.120.

Control

Alarmes
histdric

Grafica

Fig. 5.120 Display Status.
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5.9.10 Display grafica.

Aquest display permetra veure per grafica els tags de la posicié actual, la velocitat actual 1

I’acceleracié actual. Un cop el display és creat, primer de tot es dibuixara una grafica,

s’associaran els tags necessaris i per acabar es dibuixaran uns botons per gestionar i veure

els parametres que es vulgui.

Per dibuixar la grafica es va al ment, a object, trending i seleccionem trend tal i com

s’observa a la figura 5.121.

Un cop la grafica és dibuixada, es fa doble clic sobre d’ella i s’accedeix a les seves
propietats on s’assignaran els tags a mostrar a la grafica. A la pestanya de connexions
“Connections” es posen tres tags: posicid actual (ActualPosition), velocitat actual

(ActualVelocity) i acceleracio actual (ActualAcceleration) tal i com es veu a la figura

5.122.

|I:II:|ie|:ts Arrange  Animation  Application  Toolz  “window

v Select I o g
Rotate
Drawing g =l i
Push Eutton J =] I®
Mumeric and String L i
Dizplay Mavigation L i
Indicator k ==
Gauge and Graph L4 _

R ecipeP|us MNest Pen

K,

b

Fig. 5.121 Ruta accés al dibuix de la grafica.

Trend Object Properties

Generall Displa_l,ll Pens I K-.&:-cisl iz I Commaon  Connections |

[ arne

Fen 2
Fen 3

Tag / Expreszion

.‘_
.‘_
.‘_

{[PracticalVisualEix_Actuador.ActualPosition}

{[PracticalVizualEix_ActuadarActualelociy
{[PracticalVizualEi_Actuador.Actualbcceleration}

Fig. 5.122 Finestra configuracié de grafiques, Connections.
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Un cop es tinguin els tags de 1’eix associats a connexions es fa un clic a la pestanya “Pens”

tal i com s’observa a la figura 5.122.

Trend Object Properties Ed
Generall Display Pens |><-.-’-‘-.:-:is I Y-.-i'-.:-:isl I:::ummcunl Eunnectiunsl
Pen Attributes
Tag Mame Color "izible | “idth Type
1 |{[Practical¥fizualEix_sctuadordctualPosition} On 1 Analog
2 |{[Practical¥fizualEix_sctuadordctual’elociby} On 1 Analog
3 |{[PracticalVisualEi_ActuadorActualbcoeleration On 1 Analag

Fig. 5.123 Finestra de configuracio de grafiques, Pens

Es veura que els tags assignats a la pestanya “Connections” apareixeran a la pestanya
“Pens”. Es selecciona un color per represetar-los i diferenciar-los a la grafica i es clica a la

pestanya “Visible” perque és mostrin a la grafica.

Ara, per gestionar i veure els diferents valors a la grafica, es crea 4 botons. Un que vagi
canviant de tag a mostrar a la grafica a I’eix Y, dos més per desplagar ’eix X de la grafica

per veure el resultat i un altre per pausar la grafica.

Per veure el canvi de variable a I’eix Y de la grafica es dibuixa un boté anomenat “Next
Pen”, es troba al mentu del programa, a objects, trending 1 es clica a “Next Pen”. Un cop

dibuixat, dins la pestanya d’etiqueta “Label” s’ introdueix el nom de “Segiient tag”.

Per desplacar la grafica a I’esquerra o a la dreta per veure el resultat obtingut es dibuixen
dos botons, un per moure la grafica a I’esquerra i un altre a la dreta. Per a fer-ho es va al
menudel programa, a objects, Key i es clica a “Move Left” per moure a I’esquerra i a
“Move Right” per moure a la dreta. Un cop dibuixats, es posa un text a sota del boto

indicant el seu sentit del moviment.

Per ultim, es configurara un botd que servira per pausar la grafica. Per a fer-ho es va un
cop més al ment del programa, a objects, trending 1 es clica a Pause. Un cop dibuixat

s’introdueix també un nom al boto.
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El quadre de control de la grafica quedaria de la segiient forma tal i com s’observa a la
figura 5.124.

<4

Pausa la

Segiient tag grifica

Fig. 5.124 Controls de la grafica de control

Per ultim, es dibuixaran tres “Numeric display” (veure figura 5.94) per veure el valor del
tag que s’esta veient a la grafica. Com s’ha comentat, a cada “Numericdisplay” s’imposara

el tag de la posicio, velocitat i acceleracid posant també el color apropiat.

El display de grafica de control quedaria de la segiient manera tal i com es pot veure a la

segiient figura 5.125.

Status

Pausa la
grafica Alarmes
histaric

Seqilent tag

Control

Fig. 5.125 Display Grafica de Control.
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5.9.11 Descarregar el programa al panell.

Es I’ultim pas abans de descarregar I’aplicacio al panell de visualitzacié. Perd és totalment
recomanable fer un testeig de I’aplicacid creada des de I’estacid de treball, des de
I’ordinador. Per comprovar que tot funciona, primer cal posar el programa de I’'RSLogix
5000 en linia, és a dir, carregar el programa a la CPU del CompactLogix tal i com s’ha
comentat al punt 5.8. Seguidament per realitzar ara el test cal anar al menu del programa

d’edici6 de pantalla i clicar a la icona tal i com es veu a la figura 5.126.

actz Arran

Fig. 5.126 Icona “Test Application”, testeig de 1’aplicaci6.

Automaticament, el programa carregara 1’aplicacié feta fins ara i es podra practicar cada

funcié del display des de I’ordinador.

Un cop laplicacié funciona és hora de descarregar-ho al panell de visualitzacid
PanelView. Per a fer-ho cal anar al menu del programa i seleccionar 1’opcié especificada

tal i com es veu a la figura...

FactorpT alk Yiew Studio - Machine Edition

File “iew | Application Toolz Window  Help

JJE [ B Test Application

Create Runtime Application...

Application Properties. .

Fig. 5.127 Creacié Runtime de I’aplicacio.

Seguidament, el programa preguntara on es vol guardar I’arxiu .mer de ’aplicaci6 ja feta i
testejada, ja que després fara falta anar a buscar ’arxiu especificat per tal que pugui ser

carregat al panell de visualitzacio.
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Ara cal anar al menu del programa i seleccionar la opcio “Transfer Utility” tal i com es veu

ala figura 5.128.

|T|:n:|ls Window Help

Diagnostics Setup...
Diagnostics Wiewer...

IS Trarzfer Utilig. .

Fig. 5.128 Ruta accés opcid “Transfer Utility”.

S’obrira la finestra de propietats de la opcié “Transfer Utility”. Dins la pestanya “Source
File” es localitza I’arxiu préviament guardat per I'usuari. Un cop s’ha especificat la ruta
d’accés, cal fixar-se en la pestanya “Select destination terminal” la qual apareix el menu de
connexionat de I’RSLinx. Es selecciona la icona del “PanelView” amb la IP assignada i

finalment es clica a “Download” per carregar 1’aplicaci6 tal i com es veu a la figura 5.129.

g Transfer Utility M=

Diawnload | Upload I Compare
Source file: LI

IC:\Documents and SettingzhpachDeskiop Visual_practica_1.mer | Help

¥  Download as: I\-fisual_practicaj

Destination storage type:

Ilntemal Shorage j '\: WARMING:
-

Include a goto configure mode button in your application if
you heed to access the configuration mode screens.

[V Run application at start-up
When application minz

V' Replace communications Include a shutdawn button in your application if pou watt to
[¥ Delete Log Files be able to shut it doven,

Select destination terminal:

EQ RSLire Enterprize, CLIEMT1
-89 1783417, Backplane
E-&5 EtherMet, Ethernet
: 192.168.1.1, 9300-8E Dk, 9300-8EDM EMet Diagnostic Module
+ ﬂ 192.168.1.108, 1768-E\wER/ A, 17ES-E'WEER A,
=B 192 165, 5]

Mode: Select  |[Wot Browsing

Fig. 5.129 Finestra de propietats de Transfer Utility.
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6 Estudi Economic.

En aquest apartat s’incloura basicament les despeses de material basic i necessari per al

bon funcionament de la documentacio realitzada fins ara i per al seu bon Us.

Cal remarcar altres despeses com el cost de realitzacié de la documentacié com també el

seu cost administratiu i material técnic utilitzat per al seu disseny.

6.1 Cost del material.

Referéncia Descripcio Quantitat Preu Total (€)
Unitari (€)
Components controlador programable (PLC) CompactLogix

1768-143 Processador CompactlLogix (CPU) | 1 2700 2700
amb 2 Mb de memoria

1769-1Q32 Modul de 32 entrades digitals 1 310 310

1769-OB32 Modul de 32 sortides digitals 1 376 376

1769-ECR Tapa final dreta per CompactBus 1 24,90 24,90

1768-PA3 Font d’alimentaci6 120/240 VAC | 1 316 316
INPUT, 3.5A 24VDC

1768-M0O4SE Modul d’interficie SERCOS  per | 1 544 544
CompactLogix

1768-EWEB Modul Ethernet per CompactLogix 1 1070 1070

9300-8EDM Modul switch Ethernet de 8 entrades 1 980 980

Total cost Components controlador programable (PLC) 63209 €

CompactLogix
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Servodrive ULTRA 300 SE i complements

2090-SCEP1-0 | Cablejat Fibra optica per transmissio 72,30 144,60
SERCOS
2090-U3BB2- | Modul per a connexionat de 44 pins, 90,90 181,80
DM44 CNI1, ultra 3000 SE
2098-DSD- Modul servodrive digital ultra 3000 1366 1366
005-SE amb SERCOS, 0,5 kW 220 V
Total cost Servodrive ULTRA 300 SE i complements. 1692.4€
Accionament mecanic, cables alimentacio i feedback
MPAS- Accionament mecanic vis sense fi 6880 6880
A60661-
V05S2A
2090- Cable de poténcia 131 131
XXNPMF-
16S01
2090- Cable de feedback 175 175
XXNPMF-S01
Total cost Accionament mecanic, cables alimentaci6 i feedback. 7186 €
Interruptors
Bloc de contacte auxiliar- C, -D, -F,
140M-C- muntatge frontal — INA -INT 7,90 7,90
AFA11
140M-C2E- Interruptor magneto térmic bipolar 60,60 121,20
B25
Total cost Interrutpors. 129,1 €

TOTAL COST DEL MATERIAL

15328,4 €
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6.2 Costos de recursos humans.

Concepte Hores | Preu/hora (€) | Total (€)
Disseny i programacio 56 70 3920
Muntatge i preparacié de la maqueta 20 35 700
Supervisio del disseny de programacio 40 70 2800
Redaccio de la memoria 80 25 2000
TOTAL RECURSOS HUMANS 9420 €
6.3 Amortitzacio equips i software.
Equip utilitzat Hores d'utilitzacié | Preu/hora € | Total €
Equips 1 programari informatic
Ordinador 230 0,50 115
Software RSLogix 5000 175 1,5 306,25
Software RSLinx 300 0.80 240
Factory Talk View Machine
Edition 175 1,5 262,5
Microsoft Office 80 1,00 80

TOTAL AMORTITZACIONS

1003,75€
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6.4 Cost total.

En aquest apartat es sumara totes les despeses resumides fins ara.

COST TOTAL = Cost del material + costos de recursos humans + cost d’amortitzacions

=15328,4 + 9420 + 1003,75 = 25752,15 €
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7 Conclusions.

L’objectiu del projecte ha estat la realitzacié d’un control de moviment i un diagnostic
complet d’un accionament mecanic, el vis sense fi. Tamb¢ s’ha comprovat el significat de
la mecatronica, una enginyeria cada cop més rellevant en el mon de I’automatitzacio.
També s’ha fet una comparacid entre els accionaments mecanics a partir d’una breu

introduccié d’un programa d’analisi.

La realitzaci6 de la practica consta d’una programacié de moviments basics per obtenir un
control d’un servomotor, proporcionant aixi un diagndstic per veure el seu comportament.
Cal remarcar ’especificacio detallada i comentada de cada instrucci6 de moviment
executada al servomotor com la seva habilitacid, deshabilitacid, els moviments en
direccions positiva i negativa i el moviment programat del vaivé. Aixi doncs, es pot dir que

els objectius han estat assolits.

Ha estat també revisada la practica d’un motor rotatiu, on s’han especificat i corregit els
errors trobats. Aixo ha permes entendre les diferéncies entre una aplicacié de moviment

d’un eix rotatiu i ’aplicacié de moviment d’un eix lineal.

Una possible millora de la practica seria el disseny d’uns planols per I’aplicaci6 d’un
cobriment de seguretat a I’actuador lineal. EI material més usat per cobrir automats i

protegir I’usuari és el metacrilat.

Per altra banda, tal i com s’ha vist a la practica realitzada i en particular el moviment del
vaivé, s’han marcat uns limits de recorregut de 1’eix definits per cotes, €s a dir, uns limits
imposats per software. Seria interessant doncs I’aplicacid d’aquests limits, perd per
hardware, és a dir, cablejar fisicament a ’automat uns sensors de proximitat inductius a
cada extrem del vis sense fi. Aquests sensors haurien d’estar muntats sobre el cobriment de

metacrilat 1 a cada extrem del recorregut de I’actuador lineal.
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8 Impacte mediambiental.

L’objectiu del projecte és la realitzacié d’unes practiques i no el disseny d’una maqueta o

un prototip el qual s’aporten materials possiblement adversos al medi ambient.

Cal remarcar pero, que el material emprat per la construccido del vis sense és el ferro o
I’alumini. El manteniment de 1’actuador lineal, requereix lubricants especials per al bon
funcionament de la rosca. Aquests lubricants, al igual que les targetes del processador i del
servodrive, necessiten un procés de reciclatge diferent. S’hi suma el fet que tant les targetes
com el servodrive estan impreses amb un material aillant, el qual també s’ha de tenir en

compte a I’hora de reciclar.
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