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Los tipos de controles éQué

. podemos hacer?
m Mediante los nuevos

driver de altas
prestaciones PAR
podemos controlar
todos los parametros
de los motores.

m Asi como realizar
aplicaciones de
segmiento o eje POSICION
electrico, .....

VELOCIDAD

1)

T, ctsae, ity ananioansd i o vtz i ’
%E‘:!} :):s_eno,_ de "y' Master Universitario. [@oa]



http://www.ab.com/motion/applications/get/splwind_a.exe

Co

| de PAR “Par Motor”

El par motor es la fuerza que es capaz de ejercer un motor en cada giro. El giro de un
motor tiene dos caracteristicas: el par motor y la velocidad de giro. Por combinaciéon de
estas dos se obtiene la potencia, definida asi:

P=Cxw
donde:

Q C es el par motor (en "N-m")
O w es lavelocidad angular (en "rad/s")

En los motores eléctricos, si se mantiene

constante la tension, el par aumenta para T=rxF
mantener la velocidad cuando la resistencia al =rxp
giro es mayor, mediante el aumento de la

corriente consumida.

Un ejemplo practico para comprender la diferencia entre par y potencia lo podemos observar
en los pedales de una bicicleta; en donde el motor seria la persona que pedalea, y el par
motor, en ese caso, la presidn o fuerza que ejerce sobre los pedales. Si por ejemplo, la
persona conduce su bicicleta a una determinada velocidad fija, digamos unos 15 km/h, en
un pifion grande, dando 30 giros o pedaladas por minuto; estaria generando una potencia
determinada; y si cambia a un pifidon pequefio, y reduce a 15 las pedaladas por minuto,
estaria generando la misma potencia, pero el doble de par; pues deberd hacer el doble de
fuerza con cada pedalada para mantener la velocidad de 15 km/h
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Control de PAR

La variable a regular es el par.
Se trata de reducir los efectos de la variacion de la carga.
Hay Dos tipo de aplicaciones:

v Par variable
v’ Par constante

Par Variable aplicaciones en las que el motor no regenera tensiéon en la parada ni
durante el funcionamiento.

Ejemplos : Cintas transportadoras, bombas centrifugas, ventiladores, etc...

Par constante aplicaciones en las que el motor regenera tensién, bien sea cuando cesa
la tension de alimentacion al parar éste, o durante la marcha en determinadas
condiciones.

Por ejemplo cuando baja una carga de una grua, en ascensores, montacargas, etc...

Por ello, en esta aplicacidn, se tiene que decantar por un convertidor a par constante que
incluird bornes de conexion para resistencia de frenado.

En las aplicaciones a par variable, se deberd decidir instalar un convertidor que no
contenga estos bornes para resistencia de frenado y, por tanto, serd mas econémico
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http://es.wikipedia.org/wiki/Archivo:Torque_animation.gif

Control de PAR

Diagrama de bloques

Entrada Fija
V1= Tensita de red Salida Varisble
F1= Frecuancia de red V2 = Tension variable

F2 = Frecuenca vasiable
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Control de PAR ( Control vectorial del flujo)

Motor cc: Motor trifdsico de induccién

uvw
000
M:=FxIa M=FxIR  (producto de vectores)
Fula Fe IR
Flujoy por de pueden ajustar Flujoy par (corriente de rotor s corriente active) sélo
separadoment e o del ofro son controlebles octuando conjuntomente sobre la
tersidny la frecuencio

F P & " PAR M:=F.r
i} TRABATO T=Fw

\

\ POTENCIA P:=T/t

s e (6%)




Control de VELOCIDAD

* La variable a regular es la velocidad

* Se trata de una aplicacién como la de los variadores cldsicos
* La diferencia es que siempre tenemos sensor de velocided

* Por definicidn tenemos ya, mayor precision

* La baja inercia del motor mejora el resultado

* Las caracteristicas de la etapa de control son superiores también
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Control de POSICION

* Lavariable a regular es la posicion

* El sensor actia como medidor del desplazamiento

* La resolucion del mismo es critica para el posicionamiento
» En estas aplicaciones fijamos un punto de origen.

* Posicionaremos midiendo desde dicho punto o acumulando
diferentes cotas una tras otra

» Es un sistema idénea para ensamblaje y rabética
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"~ BOBINADOR
/-

Imaginese esto...
POSICIONADOR
"—1

Yb
| MAQUINA HERRAMIENTA  TABLAS CAM/LEVA

%-Ef:;"} :Is_e"o'_ de ‘y' Master Uni itario. “ o [@’oa]

Imaginese esto...

 TRANSPORTES
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Imaginese esto...
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http://www.galilmc.com/

TARJETAS ESPECIALES

T I‘i 0 M Oti O n ( www.triomotion.com)

CADIMatian
MMnnhlmmmhlhuﬂn
to transiste CAD generated two dimensional mation
paths into Tha BASIC erogrems.
R The srugram aliiwe the user o
CemGan pum“cao-wmwom
CamiGen u masy bx use ae the meas cammonly used T
CAM shapes we pre-0iik, teady fir yio to snter the
dmensns. mov?mmnumm
10043 of poites A Mty soealy
The shape prbetmann wsifg Corves
+ B and straight sechicne. CamSen & a0
wanpe b e, yOu CE mpart » aed of
poctz frem Sacel and tuld 3 amores
oatisn grefe in 3 few mingtes

B E o oo - _
Disefio, Y d de
aﬁn‘.j Uni itat de ia. Master Uni itario.

TARJETAS ESPECIALES
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Omron PC motion controller

( www.omron.es)
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TARJETAS ESPECIALES

Bobifil EJEZ EJ\EY cgm EJEX + I/0

CONVERTIDOR

DAC ALIM,

PID/CONTROL

EJES EXPANSION

LMS28 L ME29
Precision Motion Controller
Features
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SENSORES
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SENSORES
“ENCODER"”
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ENCODER
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ENCODER

Incrementales
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ENCODER

B Referencia

10 L] L] ° ® L]

1-E0 =20 mm  4- Sin Brida 1- A 1- 90,9504 radial 0- Open collector NPH 41,300
2. @6 x10mm  2-004002 2- A+B 2- 00,9505 radial 1- Puzh-Pull 11,30
3-E8x20mm 3- 804003 3 ArBed 3- Cable radial  2- Line driver. TTLSY
4- B7 x 20 mm  4- 804004 4 pofy 4- 90,9507 radial 4- Diferencial line driver. Push-Full,
§- 9,562 x 20 5- 00,4005 & Ab+EB 5-90.9512 radial 15..30% Salida 12
mm £- 80,1006 E- #f+BB+00 B 000504 axial 7- Standard RE422. Y
E- 6,35 x 10 7- Akl F- 9095058 axial 9- Diferencial line driver. Push-Pull
mm Y ulu] 8- Cable axial 11,30
8- F12x20 mm 9- A+B+0 9-90.9507 axial
9- 11 =25 mm 0-A+0 0-00.9512 axial
C- 00.9529 axial
. 90,9520 radial
- 90,9510
radial
N- 908510 axial
”
af‘fc‘s Disefio, Instalaciény imi de Si de A izacié ial. OO
a{, .(B Uni itat de éncia. Master Uni itario.
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ENCOD

W Respuesta maxima en frecuencia
Es la maxima frecuencia a la cual el encoder responde eléctricamente, se refiere al ndmero de impulsos de salida
gue el encoder puede emitir por segundo. La frecuencia esta relacionada con la velocidad de giro del eje del encoder
y con el ndmero de impulsos del mismo, tal que:
N vueltas del eje por minuto
Frecuencia (Hz) = N impulsos del encoder
=il

H Precision
La unidad de medida que define la precision del encoder es el "grado eléctrico”. Esto es:
360° mecanicos
360° eléctricos =
N impulsos del encoder

El error en un encoder ratativa no es acumulativo, no incrementa cuando el eje da mas de una vuelta.

af‘fc‘s Disefio, laciény imiento de Si de A izacién ial.
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ENCODER

H Numero de Impulsos disponibles

29 54 100 182

30 55 105 157

32 58 107 14&8
10 33 60 108 149
11 34 63 113 160
12 35 64 112 182
13 36 65 114 166
14 37 69 115 167
15 38 70 118 163
16 39 72 120 170
17 40 75 123 172
18 41 78 125 174
19 42 80 127 175
20 43 85 128 177
21 44 86 128 180
22 45 88 132 187

1 23 46 90 135
2 2447 92 136
3 25 48 94 137
4 26 49 95 138
5 27 50 93 140
6 28 51 99 140
7
g
9

Dizponible cualquier otro ndmero de impulsos bajo pedido

' .{f‘%

d

138
192
193
195
197
195
200
205
206
210
214
220
224
225
228
230
234
240
243
250
251
254

285
286
260
267
270
273
276
285
285
300
314
318
319
320
330
331
333
335
340
345
346
350

de A

355
3458
360
367
370
371
375
377
381
385
387
390
392
395
396
400
408
410
413
417
420
428

430
432
440
445
450
452
457
471
475
4580
450
455
500
512
520
550
560
553
585
586
G600
603

620
623
625
625
630
635
640

650
650

657
650

700
705

780
7E0

770
784

s | Disefio, I laciény imi
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785
800
804
860
874
§a0
gas

=]
914

924
942

952
965

1000
1021
1024
1065
1080
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CIRCUITOS DE SALIDA

Fracuencia max standard

O TTL line driver

Circuto de sahda
Capacidad de carga
Langtud de cable admisible
Nivel de s=fial "Low’

Nivel de sedal "High”
Prateccion contsa cortocircutto
Alimentacsdn

Ondulacsdn manma
Frecuencia méx standard
Repetidores recomendados

Q Push-Pull

Circutto da salida BC 327, BC 337 o equivalente
Capacidad da carga AD ma por canal
Longitud de cable admsdbie 50 m (Ve = 24 Vdc)
Ressstencia de cangs sconssgable R = 1 BKa (Vec = 24 Vic)
Nreel go seffal “Low” Voo * 2V [Vee = 24 Var)
Nivel 2 sefa “High* Von > 2V (Voo = 24 Vi)
Alimertacin 30 Ve
Ondulacién maxena N0 m Y Vee
Protecesdn cordea cofocircuto No pemanerde

50 WHz - 100 kHz

SN T5114 o squivalente

40 mA por canad
100m
Ve <02 Valt
Viow > 24 Volt

No permanente

5 Vdc 5%
300 m V Vee

100 &Mz

SN 75115 o equivalente

N
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CIRCUITOS DE SALIDA

O Open Collector (0.C.) NPN

Circuito de salida Drriver LILM 2003 o equivalente
Capacidad de carga 40 mA por canal
Longitud de cable admisible a0 m (Yee = 24 Wde)
Resistencia de carga aconsejable R_=18ka (vVco = 24 Vdc)
Mivel de sefial "Low" Vo, = 2% (Voo = 24 Wde)
Mivel de sefial "High" Woy ® 224 (Voo = 24 Wdc)
Alimentacidn 11....30 Wdc
Ondulacidn maxima 300 m % Vee
Proteccidn contra cortocircuito MNo permanente
Frecuencia max. standard 50 kHz - 100 kHz

O Diferencial Line driver. Push-Pull

Circuito de salida Dif. Line Driver :-5“““-““““, ::%Lz
Capacidad de carga 30 mA por canal :E Rﬁ:n
Longitud de cable admisible 100 m E w w o
Alimentacidn 11...30 %de 0 15....30 Wdc [ E
Mivel de sefial “Low" min. 28% | &‘m
Mivel de sefial "High" max, Voo - 3 :_ 10 cho
Ondulacidn maxima 00 m Y Yoo %EEE-& --------
Frecuencia max. standard 100 kHz - 200 kHz
: ”
gf};‘% Disefio, Instalaciény imiento de Si: de A izaci6 ial. [ @QO]
@ﬁ 'ﬁ Uni itat de éncia. Master Uni itario.
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ACCESORIOS

M Bridas de Acoplamiento

M Bridas estandard
Fabricadas en aleacion de aluminio y anodizadas.

Bl Acoplamientos Flexibles
® Gama Enco-Flex B Oidham-Flex W Poly-Flex

fj%, isefi lacié imiento de Si de A izacién ial. 3
%ﬁﬁ'j ?ls_eno,_ de i Master Universitario. [QQO]
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SENSORES
“RESOLVER"
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RESOLVER

El resolver es un sistema para obtener la posicion absoluta del eje del rotor de un motor.
Generalmente esta acoplado directamente al motor. Se suele usar sobretodo en

aplicaciones donde se requiere conocer la pocién con cierta precision. El funcionamiento del

resolver es el de un transformador, se basa en el esquema de la llustracion

R
il
-

P45 W 15 1B I8 20 HE JED
£

Esquming de un resolver y 1s seiales de sntrads y salida,

T2 % . R N 4
%&Ef‘"} :)Is-eno" de - Master Universitario. * o [@,00]

15



RESOLVER

«El rotor esta unido al eje del motor

«Inducimos en el rotor una sefial senoidal de aprox. 5 KHz.
Tomamos dos sefiales desfasadas 90°.

-Digitalizamos dichas sefiales.

«Laresolucidn es del orden de 65.536 puntos/vuelta.

«La precision es de 7 a 20 minutos de arco/punto

«No contiene electrdnica ni éptica

e » .
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RESOLVER

Munperian irdloocee
on the SINE winding

e

SINE >s

00 = EN FASE 7::"':m|nu"‘»l- I."Y"uL \ it
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SENSORES
“"ENCODER SIN COS”
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ENCODER SIN COS

También este encoder pertenece a la familia de los incrementales con una diferencia substanciad, las sefales
disponibles de salida no son de tipo digital, sino analégico con forma sinusoidal.

. -
Las senales que hay a [ salida e~ r—r—
del encoder se componen de dos sinusoides { e j
desfasadas entre si en 907 eléctricos que Bamaremos
seno y coseno (2048 sen/rev. MAX) y de una sefial de
cero, tambion analdgica centrada entre dos canales.,
Estan Integradas ademas otras dos sefiales
sinusoidales con periodo de 360" mecénicos {1
sinfrev) que cumplen la funcidn de sefales de
conmutacion ey 0 s o @ T

oSO

N

COos

—2

B L T T

M Ll S
Lotk a_w L e | | o
Do a0 A : -
] L \beduy |Corre
Corve i

%é‘b!; :)Is'em),' de "y' Master Uni itario. -

S

17



SENSORES
“"SENSORES HALL"
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SENSOR HALL

DESCRIPCION DEL FENOMENO:
Cuando una placa metélica por la que pasa una corriente I se coloca en un campo magnético
perpendicular a I, aparece una diferencia de potencial entre puntos opuestos en los bordes

de la placa

\ Oanwradar
Hat

Consa

ia. Master Uni itario.
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SENSORES
“LvDT”
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LVDT ( Transformador diferencial variable lineal )

E!l Transformador Diferencial Variable Lineal es un dispositivo de sensado de posicion que
provee un voltaje de salida de CA proporcional al desplazamiento de su nucleo que pasa a traves
de sus arrollamientos. Los LVDTs proveen una salida lineal para pequefics desplazamientos
mientras el ndcleo permanezca dentro del bobinado primario. La distancia exacta es funcion de la

geometria del LVDT.
Primary Cod
Moveable Core
S dary Cail S dary Coll
Teoria de operacion

Un LVDT es muy parecido a cualquier ofro transformador, el cual consta de un bobinado
primario, bebinado secundario, y un nucleo magnético. Una comente alterna, conocida come la
sefial portadora, se apiica en el bobinado primario. Dicha corriente aitemna en el bobinado primarno
produce un campo magnético variable alrededor del nocleo. Este campo magnético induce un
voltaje alterno (CA) en el bobinado secundario que esta en la proximidad de! nacleo. Como en
cualquier transformador, el voltaje de la sefial inducida en el bobinado secundario es una relacion
lineal del nimero de espiras.

Q‘i} e e e e (6%
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LVDT ( Transformador diferencial variable lineal )

SENSORES
“"POTENCIOMETROS
LINEALES”
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POTENCIOMETROS LINEALES
Mintature « Extended Temperature Range
Ranges: 0.5 to 0-6 inches [0-12,5 to 0150 mm] M L P
1.25K - 10K ohens + 1P67

(Spocttcation Semmary: Celesco's mumismsee MLP sevey lasear patents
GENERAL ometers offes nnnvaled perfonmance o an amaz.
Full Stk Ranges 0-05 10 046 0 (0-125 10 &150 eve wply small vize. Thowph vl the BILP & e
Cuteut Sgndl vokage drder soseshimete: ronmentally robust (IPOT), operates over & beoad
Lnemey £ 85% 4l sk teruperatire fange (-22° %0 300°F) and w leag
Frpeatabity 000 men Bavting (25 mlbeu cycies)
Feieltien. .. . ementisly mbnde
e Lpectancy » 2% mellion cyches
Cperatonal Speed 30010 110 M gy second] mas
Ervhosure Natermal Aorseem
Seraer ol brvem
Weighe 1502 146 ) mmn, wv andontng infemaarion
N

These feamures moke cur mumianuee MLP lineae
potentometer the perfect solunca for many ap
plecaens mcloding mdusiral. medcal. amono
trve and meton control

LECTICAL

Wiput Resestmnce 125500 10K stwres (£20%), wv sndrming rafemmutton
Fecommended Vasrrem lrgus Vehape Ve
Becommended Operating Wiger Cumnt < MopA
Elocical Calske 24 NG Faycherny S5M were Wi VITON
[lectncal Caliie Longth 19 mctves (%0000

ENVIRONMENTAL

Ercloosm Deaign y : e
Operating Tempersuie. Coamvvwens A2 % 00F 300 1500
Cpaiting Tanperanuie S Trom IS0F (00
Wikeatson 1p 93 10G o J000 He meaxiream

@ e —— B%]

POTENCIOMETROS LINEALES
Precision Potentiometric Output
Ranges: 0-3 to 0-30 inches [0-75 to 0-750 mm] C LW G
5K - 10K ohms » IP65

CE

GENERAL
Fuli Stroke Ranges .. L n 0.3 100-30 m {075 %0 0.730 mm)
Outpat Signal ... 5 % ... vokage drnider |putentionmeter)
Linsarty » 004 10 0 1% tdl stioks, see ordorcode
Fapeatadity <001 mm
Resoution . . . AL ... asenialy iInttle
Lits Expectancy.... . 0 . . ... 50 mibion cyches
Enclosure Matenal Humnum
Sensol concuctive plasic lnear potengomeser
Max. Opsiaing Soeed. 200 pehes pel second
Developed specitically $or & wide range of de
ELECTRICAL marding nppdcations, Calesco’s CL seras posh-
nput Resistance 5K iy 10K onmes (3 20%), soe 01010008 1o yransducars offer ureivalied pedormancs in
Racommended Maxiaum eut "E“”‘ - 2IVMC DD yoma of accurscy, repestabiley, life sxpectancy
Recommended Qoaaing Wipe: Cutrest RN and enve ol 3. Such apphostions
ENVIRONMENTAL ndustriad automation. autcmotive and rebabics
Encioeuns Desgn " BTSSR, -
Opetaing Temperature z 2R 2F The IO e & din-baarny actuatng 10d,
Vizntcn .up 10 10 ©'s 10 2000 Hz maxamum  beckiash-fres pival Paads and & Supsion wipes
HYEiam 10 provide Canstanding hineswity and par-
formance
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APLICACIONES
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APLICACIONES SENSORES

CONTROL DE
POSICION
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APLICACIONES SENSORES

MEDICION
ANGULAR

i N

PRACTICAS
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