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RESUMEN.

El objetivo del presente documento, es mostrar a detalle el proceso de
disefiar y construir un médulo didactico de un servomotor, con el fin
de poder fomentar la enseflanza técnica de alumnos y personal docente,
con respecto al uso y puesta en marcha de servomotores de uso diario
en el sector industria, fomentando el aprender haciendo con tecnologia
de punta e innovadora, se definird a profundidad los diferentes tipos
de servomotores, sus caracteristicas y estructura interna, ventajas y
desventajas , y ejemplos de aplicaciones en la industria salvadorefia,
asi como planos y diagramas de construccidédn del mdédulo, proyectando un
alto énfasis en los componentes que formaran parte de nuestro modulo

didéactico.

En la actualidad 1los servomotores son sindénimo de innovacidén vy
automatizacién, es por ello que muchas empresas estdn recurriendo a su
uso, debido a los grandes beneficios que estos brindan como lo son su
fiabilidad, flexibilidad y su amplio campo de aplicacidén, sin embargo,
en nuestro pais aun hay empresas que utilizan mecanismos antiguos, es
por ello que consideramos que los técnicos e ingenieros deben estar
familiarizados con este tipo de equipos, ya que son uno de los retos
mas grandes que nos podemos encontrar en nuestra vida laboral, nuestro
modulo pretende ser un pequefio paso que acerque a los estudiantes a
este amplio campo de estudio, donde se puedan poner en practica los

conceptos bédsicos de Servoposicionamiento.

Por eso podemos concluir y asegurar gque es de suma 1importancia
capacitar a los jbévenes en el uso de sistemas de Servoposicionamiento
industrial durante su proceso educativo, de este modo podemos
garantizar la facilidad de adaptarse a sistemas mas complejos en
futuros puestos de trabajo y de esta forma poder disefiar y ejecutar

sistemas de Servoposicionamiento.

Xl



CAPITULO 1.

PLANTEAMIENTO DEL
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1. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA.

1.1 DEFINICION DEL PROBLEMA.

En ITCA-FEPADE, se imparten diferentes mdbédulos enfocados en
Servoposicionamiento, control de motores, instrumentacién %
programacién. En las cuales es necesario la utilizacidén de

servomotores, encoders y drivers.

Por la obsolescencia de los equipos existentes y el desfase de las
tecnologias, los mbédulos didacticos de Servoposicionamiento se han
agotado para su utilidad en las carreras técnicas e ingenierias que 1lo

demandan.

Por lo tanto, nuestro proyecto consiste en diseflar y construir un
médulo didactico de servomotor, con su respectivo encoder, controlador

y un PLC para programar diversas rutinas.

1.2 ANTECEDENTES.

En la industria actual nos encontramos con procesos de confeccidén de
textiles, disefio y creacidén de piezas mecanicas, fabricacidén de
alimentos, etc. Que deben ser exactos vy precisos; para ello, es
necesario definir las posiciones, angulos y velocidades a las cuales

deberan operar los actuadores.

Anteriormente utilizdbamos algunos tipos de motores, los cuales nos
permitian definir las posiciones necesarias para los procesos, PpPero
estos fueron quedando obsoletos por las velocidades de trabajo poco

eficientes.

Los servomotores nos ofrecen un par nominal constante, es decir que a
diferentes velocidades se mantendrd constante el par motor. A
diferencia del motor paso, el cual el par motor varia respecto a la

velocidad y el tiempo.



Por Ultimo, no podemos obviar la importancia del Encoder, el cual nos
ayuda a mantener un ciclo cerrado. Esto quiere decir que en el sistema
badsico de Servoposicionamiento, el Encoder envia constantemente una
seflal de la posicidén del servomotor al controlador, el cual hace las

modificaciones necesarias de la posicidén si esta es requerida.

Lo detallado anteriormente nos ayuda a entender por qué hoy en dia el

uso de los servomotores es de gran utilidad en la industria.

El Servoposicionamiento nos ofrece: un par motor constante, mayor
velocidad (RPM) y un constante ajuste en su posicidén respecto a la

seflal emitida por el Encoder.

En ITCA-FEPADE, los alumnos de carreras técnicas e ingenierias deben
estar actualizados en estos términos y sobre todo, conocer los modelos

industriales de motores servo.

Con los conocimientos tedricos adquiridos podran utilizar, programar
un servomotor y entender su funcionamiento, también podréd realizar el

cableado necesario y poner a prueba la puesta en marcha.

1.3 JUSTIFICACION.

Al iniciar con el proyecto necesitamos elegir el modelo de servomotor
que vamos a adquirir, para ello, necesitamos definir las competencias

que el alumno debe de tener para su desarrollo en la industria.

Partiendo de esa premisa podemos facilmente decir gue necesitamos un
modelo industrial, ya que los modelos didéacticos la mayoria de las

veces no son nada parecidos con los modelos industriales.

Para nosotros es fundamental que los estudiantes de carreras técnicas
y de 1ingenieria conozcan e interactlen con un modelo industrial de
servoposicionamiento, esto le permitird al estudiante expandir més su

conocimiento antes de ponerlo en practica.



Es importante para nosotros entregar el proyecto funcional y que este
contribuya con el desarrollo de competencias técnicas, también a
propiciar la fundamentacidén tedbdrica. Con esto nos referimos a que
debemos contribuir a mejorar las competencias docentes adecuadas, para

gue puedan manipular e impartir los mdédulos correspondientes.

De esta manera, contar con un proyecto técnico funcional como accesible
que potencie el desarrollo de competencias técnicas razonable para los
alumnos y docentes de ITCA-FEPADE, los cuales forme alumnos que sean

atractivos a la oferta laboral.

Finalmente, diseflar un mdédulo entrenador para la puesta en marcha de
un servomotor con sSus accesorios necesarios, el cual contendra el

motor, el controlador y PLC instalado.

El médulo didéactico contendra todos los accesorios necesarios para que
su utilizacidén sea ergondmica y de féacil entendimiento, entiéndase

borneras, térmicos o autdédmatas y protecciones adecuadas.

Esto nos ayudard a generar un mayor interés y féacil aprendizaje, vya
que se mostrara un mdédulo ordenado, entendible y facil de manipular y

trasladar.



1.4 OBJETIVOS.

1.4.1 OBJETIVO GENERAL

Fomentar 1la enseflanza técnica de alumnos vy personal docente con
respecto al uso y puesta en marcha de servomotores atractivos al sector
industrial, fomentando el aprender haciendo con tecnologia de punta e

innovadora.

1.4.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS.

e Diseflar y construir un médulo didactico de un servomotor.

e Desarrollar habilidades en el manejo de servomotores de nivel

industrial.

e Promover el desarrollo de competencias técnicas de estudiantes
de ITCA-FEPADE, mediante guias de ejercicios adaptadas al

funcionamiento y aplicaciones de un servomotor.
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2 .MARCO TEORICO.

2.1 TECNICAS DE POSICIONAMIENTO.

Dentro de la industria encontramos diferentes técnicas de

posicionamiento, de las cuales destacamos dos.

Una de ellas es la de “tomar y colocar”. Sistemas eléctricos vy
electrbénicos y de automatizacidn, controlados por maquinas gue se
mueven dentro de ejes lineales es decir “X” y “Y”, formando entre ambos
angulos rectos. Un ejemplo de esta técnica son las maquinas de Control

Numérico (CN).

La técnica de posicionamiento, va referida a magquinaria y equipos donde
utilizamos otros ejes ademés de los lineales, es decir que involucramos
el eje “Z2” e incluso hay maquinaria que utiliza hasta 5 ejes. Ejemplo

de esta técnica son los sistemas CNC.

Para el control de estas técnicas utilizamos dos sistemas.
- Sistema de control en bucle abierto.
- Sistema de control en bucle cerrado.

El control en lazo abierto, se caracteriza por no incorporar un sistema
de medicidén para evaluar el valor de salida, o que este existe, pero
no influye en el valor de entrada. La regulacidén se hace a partir de
la experiencia o de los resultados de mediciones previas. El control
en lazo cerrado aparece ante la necesidad de corregir las desviaciones,
de la salida frente a la referencia de forma automdtica. Esto introduce
un nuevo elemento en el sistema, un automatismo o procesador que se
encargarad de evaluar los valores del sensor y actuar en consecuencia.

[17].
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Sensor Sensor

Ilustracién 1: MODELOS DE CONTROL DE LAZO ABIERTO Y LAZO CERRADO

FUENTE: SINADRIVES.RECUPERADO DE: https://sinadrives.com/es/control-

de-maquinaria-control-en-lazo-abierto-cerrado/

2.2 SERVOMOTOR.

Se podria decir gue un servomotor es un motor, pero con varias

caracteristicas especiales.

La principal propiedad es que cuenta con un sistema de realimentacidn
(encoder), el cual 1le indica al servo drive (controlador del
servomotor) la posicidén en la que se encuentra el eje del servomotor
y le corrija la posicidén, en caso de que no fuese la correcta. De este
modo, puede enmendar (en tiempo real) los errores de posicidn, vy

obtener una muy alta precisidén. [2]

Si tomamos como referencia los sistemas de control antes mencionados,
los sistemas de Servoposicionamiento estdn dentro de los sistemas de

control de bucle cerrado.
Algunas de las caracteristicas de los servomotores son las siguientes:

- Tienen la capacidad de girar su eje un cierto angulo en base a
una sefial que nosotros generemos mediante un circuito de control

externo (PLC).
- Par nominal estable en cualquier posicidn.
- Operan bajo el principio de control proporcional.

Esto significa que el motor aplica la energia necesaria para llevar a

cabo la tarea en cuestidn, esto se traduce en ahorro energético. En



otras palabras, la cantidad de voltaje aplicado al servomotor es

proporcional a la distancia que este necesita desplazarse.

Ilustraciodon 2: SERVOMOTOR

FUENTE: CLR. RECUPERADO DE: https://clr.es/blog/es/servomotor-cuando-

se-utiliza/

2.3 SERVO DRIVE.

El servo drive adquiere la sefial de comando del controlador y la ajusta
o amplifica para transmitir la cantidad especifica de wvoltaje vy
corriente requerida para lograr el movimiento requerido al motor.
Luego, el servo drive controla la corriente para producir par, pero
dependiendo de los diferentes voltajes y corrientes, también puede

controlar la posicidn, la velocidad y/o el par.

En otras palabras, los servos drives son el sistema principal de los
sistemas de Servoposicionamiento. De hecho, su tarea es retroalimentar
al motor con el mayor detalle posible. Este proceso de leer y responder
a la retroalimentacidén, hace que el sistema sea un circuito de control

de lazo cerrado. [3]

Practicamente, el servo drive es el controlador de los sistemas de
Servoposicionamiento, su funcionamiento es sencillo de entender. E1
PLC envia una sefial de comando al servo drive, este la recibe y procesa
la sefial para amplificar la sefial de baja potencia, para que el
servomotor se active. Luego el encoder comunica el estado o posicidn

del servomotor al servo drive, generando de esta manera el ciclo
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cerrado de control. El1 servo drive ajusta de ser necesario la
frecuencia y voltaje para mantener la sefial de comando que envid el
PLC. Este ciclo se repite constantemente mientras se encuentra en

funcionamiento el servo sistema.

Ilustracidén 3: SERVODRIVE

FUENTE: RSDELIEVERS. RECUPERADO DE:

https://export.rsdelivers.com/rs/product/siemens/6s13210-5fb10-
8ufl0/siemens-075-kw-servo-drive-141-a-240-v/2116967

2.4 ENCODER.

Los Encoders son sensores que generan sefilales digitales en respuesta
al movimiento. Estédn disponibles en dos tipos, uno que responde a la
rotacién, y el otro al movimiento lineal. Cuando son usados en conjunto
con dispositivos mecédnicos tales como engranes, ruedas de medicidén o
flechas de motores, estos pueden ser utilizados para medir movimientos

lineales, velocidad y posicién.

Los encoders estan disponibles con diferentes tipos de salidas, uno de
ellos son los ENCODER INCREMENTALES, gque generan pulsos mientras se

mueven, se utilizan para medir la velocidad, o la trayectoria de
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posicidén. E1l otro tipo son los ENCODERS ABSOLUTOS que generan multi-

bits digitales, que indican directamente su posicidén actual.

Los Encoders pueden utilizar tanto tecnologia oéptica como magnética.
El sensor 6ptico provee altas resoluciones, velocidades de operaciones
altas, y con seguridad, operacidén de larga vida en la mayoria de los
ambientes industriales. Los sensores magnéticos, se utilizan
frecuentemente en aplicaciones de trabajos pesados como en laminadoras
de papel y acero, proveen buena resolucidén, altas velocidades de
operacidén, y maxima resistencia al polvo, humedad, golpe térmico vy

mecéanicos. [4]

Practicamente, los encoders son los encargados de cerrar el bucle de
control, con la seflal que estos envian el servo drive determina si se

debe de realizar algun ajuste en la frecuencia y voltaje enviada.

Fuentede luz ——»

Ensamblaje de la Carcasa ——» . '
\-/@ENCODER

PRODUCTS COMPANY

Ilustracion 4: PARTES DE UN ENCODER

FUENTE: ENCODER PRODUCTS COMPANY. RECUPERADO DE:

https://www.encoder.com/article-que-es-un-encoder

2.4.1 ENCODER INCREMENTAL.

El encoder incremental es un tipo de transductor que convierte la sefial

mecanica del eje a pulso digitales, este encoder determina el &ngulo
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de posicidédn por medio de realizar cuentas incrementales, el
inconveniente de este tipo es que pierde la posicidén al momento que
esta desenergizado y debe de ser dirigido a la posicidén de origen para

iniciar los contadores de posiciédn.

Por lo general ofrecen 3 lineas de datos principales; Las lineas A y
B son pulsos rotativos en cuadratura; mientras que Z es un impulso que
actlla como indice. Estas lineas también pueden estar complementadas
con sefiales invertidas que actuan como inmunidad al ruido. Las lineas
de datos A y B estan desfasadas en 90 grados. Este desplazamiento de
fase permite que un controlador pueda determinar si el encoder esta

girando en sentido horario o antihorario

El pulso indice 7Z se dispara una vez por revolucidn. Los pulsos que se
proporcionan deben ser contados por un controlador para determinar la

posicidn. [5]

A puises
3 pulses
Z pulses

Tlustracidén 5: ENCODER INCREMENTAL.

FUENTE: Control de posicidén, encoder incremental. Recuperado de:
https://dscs.webcindario.com/posicion/Encoder%20Incremental/encoders%

20incrementales.htm
Algunas de las ventajas del encoder incremental son las siguientes:

- Son de cbédigo digital y, por lo tanto, se puede interconectar

facilmente con dispositivos modernos
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- Son de bajo costo y facil de utilizar
- Buena resolucidén acorde al costo

- Salida digital diferencial hace mas inmune al ruido en comparacién
con otros dispositivos de retroalimentacidén que proporcionan

sefiales analdgicas [6]

2.4.2 ENCODER ABSOLUTO.

El encoder absoluto, estd compuesto por varios discos dépticos que por
medio de una lectura digital puede determinar la posicidédn en la que se
encuentra, ya que cada cbédigo representa una posicidn, asi también
guarda la Ultima posicidédn al momento que no estd energizado y no es

necesario efectuar un punto de referencia.

Analicemos ahora el cdédigo de salida que se deberd utilizar para

definir la posicidén absoluta.

La eleccidén més obvia es la del cédigo binario, porque facilmente puede
ser manipulado por los dispositivos de control externos para la lectura
de la posicidén, sin tener que efectuar particulares operaciones de
conversién. En vista que el cdédigo se toma directamente desde el disco
(que se encuentra en rotacidédn) la sincronizacidén y la captacidn de la
posicidén en el momento de la variacidén entre un cbddigo y el otro se
vuelve muy problemdtica. En efecto, si por ejemplo tomamos dos cdédigos
binarios consecutivos como 7(0111) 8(1000), se nota que todos los bits
del cbébdigo sufren un cambio de estado: una lectura efectuada en el
momento de la transicidén podria resultar completamente errdnea, porque
es imposible pensar que las variaciones sean instantdneas y que se
produzcan todas en el mismo momento. Debido a este problema se utiliza
una variante del cdbédigo binario: el cdbédigo Gray, el cual tiene la
particularidad que al pasar entre dos cddigos consecutivos (o desde el

ultimo cédigo al primero), uno sdélo cambia su estado [7]
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ITlustracidén 6: ENCODER ABSOLUTO.

FUENTE: control de ©posicidén, encoder absoluto. Recuperado de:

https://dscs.webcindario.com/posicion/encoder%20absoluto.htm

2.5 TIPO DE SERVOMOTORES.

En la actualidad hay varios tipos de servomotores dgque pueden ser
presentados para aplicaciones de uso industrial y de uso general, todos
ellos varian segUn tamafio, potencia, velocidad, etc. Entre ellos
podemos encontrar: servomotor de corriente continua, servomotor de
corriente alterna, de imanes permanentes o brushless, paso a paso,

entre otros.

2.5.1 SERVOMOTOR DE CORRIENTE CONTINUA.

Los servomotores son un tipo especial de motor de CC que se caracteriza
por su capacidad para posicionarse de forma inmediata en cualquier
posicidén (dentro de su intervalo de operacidn) en funcidn de un tren
de pulsos caracteristico. Estos motores pueden tener diferentes rangos
de operacién: 90°, 180°, 270°y similares, pero por lo general suelen

encontrarse en el rango de los 180°.

Mientras que exista sefial de control, el servomotor mantendrd su

posicidn angular, quedando libre en el momento que esta desaparezca.
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Pese a que son motores de baja potencia, los servomotores de CC poseen
un par grande gracias al sistema de engranajes que poseen integrado,

permitiendo mover grandes pesos con motores pequefios.

Los servomotores son muy usados en radiocontrol y aeromodelismo, debido
a su facilidad de control mediante drivers ya implementados en el
mercado. También son ampliamente valorados en el campo de la robdtica

y el mundo maker por su gran versatilidad. [8]
Este servomotor estd conformado por las siguientes partes:

. Motor de corriente continua (CC): Le Dbrinda movilidad al
servomotor dependiendo de la polaridad de su conexidn, esto quiere
decir que cuando se aplica un potencial a sus dos terminales, el
motor gira en un sentido a su velocidad maxima, si el voltaje
aplicado a sus dos terminales se invierte el sentido de giro

también se invierte.

. Engranajes reductores: El tren de engranajes se encarga de reducir
la velocidad de giro del motor, para incrementar su capacidad de

torque (par-motor).

. Sensor de desplazamiento: Puede ser un potencidmetro colocado en
el eje de salida del servomotor, se suele utilizar para

identificar la posicidén angular del motor (encoder).

. Tarjeta de control: Es una placa electrdnica que ajusta una
estrategia de control de la posicién angular mediante la
retroalimentacién. Para ello, el circuito compara la sefial de
entrada de referencia o posicién deseada con la posicidn actual
medida por el potencidmetro. La diferencia entre la posiciédn
actual y la posicidén deseada, se amplifica y se utiliza para mover
el motor en la direccidn necesaria para reducir el error de

posicidn. [9]
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Tlustracioén 7: PARTES DE UN SERVOMOTOR DE CC

FUENTE: GOOGLE. RECUPERADO DE: https://como-funciona.co/un-servomotor/

2.5.2 SERVOMOTORES DE IMANES PERMANENTES O BRUSHLESS.

Esencialmente un motor brushless o de imadn permanente es una maquina
sincrdénica con la frecuencia de alimentacidn, capaz de desarrollar
altos torques (hasta 3 o 4 veces su torque nominal) en forma transitoria
para oponerse a todo esfuerzo que trate de sacarla de sincronismo. La
denominacién brushless, deviene del hecho de que no posee escobillas
y es una forma de diferenciarlo de sus predecesores, los servomotores
a imdn permanente alimentados con corriente continua. En comparacidn
con motores asincronos a jaula de ardilla, la inercia de un servomotor
brushless es sustancialmente menor. Ambas caracteristicas: sobre
torqgques importantes e inercias reducidas son caracteristicas
apreciadas y utiles para el control del movimiento pues permiten
rapidas aceleraciones y deceleraciones, asi como control preciso de

posicidén en altas velocidades.

Constructivamente el servomotor brushless posee un estator parecido al
de un motor de jaula con un nucleo laminado y un bobinado trifasico

uniformemente distribuido. El1 rotor estd constituido por un grupo de
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imanes permanentes fijados en el eje de rotacidén. La forma de los
rotores a imanes varia de acuerdo con el disefio y puede clasificarse
en cilindricos o de polos salientes. La fijacién de los imanes al rotor
ha sido uno de los puntos criticos en la construccidén de estos motores
debido a las altas fuerzas centrifugas a las que se encuentran
sometidos durante los procesos de aceleracidén y frenado. Actualmente
se combinan fijaciones mecédnicas de diferentes tipos, con sus elementos
pegados utilizando adhesivos especiales (atadura con fibra de vidrio).

[10]

FRENO SULECTION

AUMENTACION ESTATOR EODINACO

|‘, -~

T AL

ENCODER IMANES NETOAIO-HERRO.BORD

Tlustracidén 8: CONSTRUCCION DE UN SERVOMOTOR DE IMANES PERMANENTES.

FUENTE: Docplayer Recuperado de: https://docplayer.es/7240116-4-

tipos-de-servomotores-clasificacion-segun-su-topologia.html

2.6 TECNOLOGIAS DE CONTROL.

Al igual que sensores y actuadores, los controladores son un elemento
central en los sistemas de Servoposicionamiento. La tecnologia de
control térmico o tecnologia de control industrial representa aparatos
que controlan, regulan, monitorizan, recopilan datos, comunican vy
emiten un diagnéstico. Concretando, en tecnologia de automatizacién
entendemos por “control” la influencia de un material o flujo de
energia en un sistema de circuito cerrado, en el gue se procesan

multiples seflales. A su vez, el resultado determina el sistema de
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circuito cerrado y el valor de entrada determina el valor de salida

controlado. [11]

2.6.1 CONTROL DE SERVOMOTORES DE CORRIENTE CONTINUA (USO
GENERAL) .

La modulacién por anchura de pulso, PWM (Pulse Width Modulation), es
uno de los sistemas mads empleados para el control de servos. Este
sistema, consiste en generar una onda cuadrada en la que se varia el
tiempo que el pulso estd a nivel alto, manteniendo el mismo periodo
(normalmente), con el objetivo de modificar la posicidén del servo segln

se desee.

Para la generacién de una onda PWM en un microcontrolador, lo mas
habitual es usar un timer y un comparador (interrupciones asociadas),
de modo que el microcontrolador quede libre para realizar otras tareas,
y la generacidén de la sefial sea automatica y mas efectiva. El mecanismo
consiste en programar el timer con el ancho del pulso (el periodo de
la sefial) y al comparador con el valor de duracidén del pulso a nivel
alto. Cuando se produce una interrupcidén de overflow del timer, la
subrutina de interrupcidédn debe poner la sefial PWM a nivel alto y cuando
se produzca la interrupcién del comparador, ésta debe poner la sefial
PWM a nivel bajo. En la actualidad, muchos microcontroladores, como el
68HC08, disponen de hardware especifico para realizar esta tarea, eso

si, consumiendo los recursos antes mencionados (timer y comparador).

]

Tlustracidén 9: PWM PARA RECORRER TODO EL RANGO DE OPERACION DEIL SERVO

FUENTE: PLATEA. RECUPERADO DE:

http://platea.pntic.mec.es/vgonzale/cyr 0204/ctrl rob/robotica/sistem

a/motores servo.html

18


http://platea.pntic.mec.es/vgonzale/cyr_0204/ctrl_rob/robotica/sistema/motores_servo.html
http://platea.pntic.mec.es/vgonzale/cyr_0204/ctrl_rob/robotica/sistema/motores_servo.html

El sistema de control de un servo se limita a indicar en qué posicidn
se debe situar. Esto se lleva a cabo mediante una serie de pulsos tal
que la duracién del pulso indica el angulo de giro del motor. Cada
servo tiene sus margenes de operacidn, que se corresponden con el ancho
del pulso méximo y minimo que el servo entiende. Los valores mas
generales se corresponden con pulsos de entre 1 ms y 2 ms de anchura,
que dejarian al motor en ambos extremos (0° y 180°). El valor 1.5 ms
indicaria la posicidédn central o neutra (90°), mientras que otros
valores del pulso lo dejan en posiciones intermedias. Estos valores
suelen ser los recomendados, sin embargo, es posible emplear pulsos
menores de 1 ms o mayores de 2 ms, pudiéndose conseguir angulos mayores
de 180°. Si se sobrepasan los limites de movimiento del servo, éste
comenzard a emitir un zumbido, indicando que se debe cambiar 1la
longitud del pulso. El1 factor limitante es el tope del potencidmetro

y los limites mecanicos constructivos.

El periodo entre pulso y pulso (tiempo de OFF) no es critico, e incluso
puede ser distinto entre uno y otro pulso. Se suelen emplear valores
~ 20 ms (entre 10 ms y 30 ms). Si el intervalo entre pulso y pulso es
inferior al minimo, puede interferir con la temporizacidn interna del
servo, causando un zumbido, y la vibracidén del eje de salida. Si es
mayor que el maximo, entonces el servo pasard a estado dormido entre

pulsos. Esto provoca que se mueva con intervalos pequefios.

Es importante destacar que para gque un servo se mantenga en la misma
posicidén durante un cierto tiempo, es necesario enviarle continuamente
el pulso correspondiente. De este modo, si existe alguna fuerza que le
obligue a abandonar esta posicidén, intentard resistirse. Si se deja de
enviar pulsos (o el intervalo entre pulsos es mayor que el maximo)
entonces el servo perderd fuerza y dejard de intentar mantener su

posicidén, de modo que cualquier fuerza externa podria desplazarlo. [12]
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Extremo 2

Ilustracion 10: MUESTREO DEL TREN DE PULSOS PARA CONTROL DEL SERVO

FUENTE: PLATEA. RECUPERADO DE:

http://platea.pntic.mec.es/vgonzale/cyr 0204/ctrl rob/robotica/sist

a/motores servo.htm
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Ilustracidén 11: EJEMPLOS DEL POSICIONAMIENTO DE UN SERVO

FUENTE: MONOGRAFIAS. RECUPERADO DE:

https://www.monografias.com/trabajos60/servo-motores/servo-motores?2

em
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2.6.2 CONTROL DE SERVOMOTORES DE USO INDUSTRIAL O DE
IMANES PERMANENTES.

Los servomotores industriales se utilizan en muchas aplicaciones en
donde se requiere alta precisidn de posicionamiento, altas velocidades
de respuesta, control del torque y torgue nominal a cero revoluciones
por minuto; Gracias a estas propiedades se puede mejorar el desempefio

de las maquinas, de los procesos y aumentar la productividad.

Los servomotores pueden ser controlados por Motion Controllers o
controladores de movimiento, PLCs, con salidas réapidas y mdédulos de
posicionamiento o controladores numéricos como el caso de los tornos
o fresadoras CNC, los mismos que a través de sefiales digitales mandan
la posicidédn al servo controlador vy gracias a estas seflales el
controlador posiciona a los servomotores. Existen dos tipos de sefiales
de control digitales o analdgicas, las primeras por frecuencia de

pulsos y direccidén y la segunda por voltaje.

Algunos modelos de servomotores disponen de frenos mecédnicos para
evitar o blogquear el movimiento en maquinas o procesos donde se
requiere que frene de inmediato al quitar la energia, esto se aplica
para ascensores, el eje Z de los centros de mecanizado, cuchillas de
corte de maquinas convertidoras de papel higiénico, y aplicaciones

donde es critico el frenado.

Hay algunos disefios de maquinas actuales en donde se tienen muchos ejes
de movimiento y es 1indispensable el control individual de torque,
posicidén y velocidad. En este caso se usan servomotores individuales
para cada eje ya que los sistemas antiguos de engranajes o bandas no
permiten ajustar los parametros de velocidad, torque o posicidn
individualmente. Aqui es muy importante el sistema de servomotor
maestro-esclavo, donde un servomotor hace de eje maestro y otro 1lo
sigue, mediante engranes virtuales, podemos controlar la relacidn de

transmisidén entre un eje de movimiento de un servomotor y el eje del
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servomotor esclavo. Esto se logra con controladores de movimiento
especificos. En estos sistemas de seguidor es muy importante el control
del error de la posicidédn del servomotor, por lo que un ajuste de los
parametros PID de lazos de control adecuados, permite minimizar el

error y tener un sistema servomotor maestro - esclavo ideal.

En muchos de los casos anteriores se requiere de encoders, estos sirven
para aplicaciones donde se requiere saber en todo momento, la posicidn
absoluta del servomotor como, por ejemplo, en maquinas CNC de altas
prestaciones y varios ejes de control, para evitar la blUsqueda de 1la
posicidén cero (Home position) cada vez que se vaya la energia eléctrica
0 exista una condicién de falla. También en aplicaciones industriales
donde es muy importante mantener siempre una posicidén absoluta, como

por ejemplo en los brazos robot industriales, cortadoras, etc. [13]

En sintesis, el control de los servomotores industriales puede ser
realizado mediante un Servodrive que funcione en circuito cerrado, o
mediante una tarjeta posicionadora colocada en un PLC, para que

funcione en circuito abierto.

2.6.3 TARJETA DE POSICION EN PLC.

Las tarjetas PCU (Position Control Units) trabajan con trenes de pulsos
a su salida, por lo gque se pueden aplicar a servodrivers de entrada de
pulsos o a drivers de motores paso a paso. El1 lazo de control es
abierto/semicerrado, es decir, la posicidén se controla por el numero
de pulsos de entrada al servodrivers y no por la realimentacidén a la

tarjeta de posiciédn.
Las caracteristicas principales de las tarjetas posicionadoras son:

e Control de hasta 4 ejes en una misma tarjeta (32 ejes madximo por

PLC)
e Salida de pulsos adelante/atrés

e Alta velocidad de respuesta ante el PLC
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e Datos de posicidn, velocidad y configuracidén en la memoria de la
propia tarjeta.

e Software de programacién y monitorizacidédn de acuerdo con el
fabricante

e 2 modos de operacidén: directa (posicionados directos desde 1la
memoria del PLC), de memoria (posicionados almacenados en la
propia tarjeta)

e Varios tipos de posicionado, control de velocidad, terminal,

automatico, blUsqueda y retorno a origen, cambio de posicidn, etc.

La tarjeta de ©posicionamiento dispone de un conector para la
alimentacidén, entradas y salidas. Las entradas son utilizadas para

paros de emergencia, buUsqueda de origen, interrupcidén, etc.

Las salidas se conectan al Servodrive para que éste actie en funcidn

de las é6rdenes suministradas por el PLC.

Al estar la tarjeta conectada al PLC, todo el control se realiza desde
éste. El1l programa determina qué sefiales de salida de la tarjeta se
deben de activar, y cémo se debe responder ante las distintas sefales

de entrada de la tarjeta.

}| Personal computer
|| software: CX-One

CJ1 series
Poaition control unit Axes 1

External signals for Axis 1
and Axis 2 Servo
relay unit

| V0 sigrals
(N1 connecton)

Accurax G5
Servo motors

Tlustracidén 12: DIAGRAMA DE CONTROL DE SERVOMOTORES MEDIANTE TARJETAS
DE POSICION.

Fuente: servodrivers % automatizacidn. Recuperado de

https://dscs.webcindario.com/Servos/TarjetadeposiconenPLC.pdf
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En la memoria de datos (DM) del PLC, se tiene guardada la informacién
relativa al funcionamiento del servomotor (aceleraciones, tiempos de
rampa, tipo de control, etc.)

[14]

2.6.4 SERVODRIVER

Un Servodrive, es un variador de velocidad disefiado especificamente

para el control de los servomotores.

Los servodrivers utilizan un conversor para la tensidén de entrada y un
inversor para la tensidén de salida (aplicada al motor). La sefial de
salida es definida por el circuito de control (microprocesador)

correspondiente.

Mediante el Servodrive, se trabaja en lazo cerrado (realimentacidn),
lo que permite detectar los posibles “errores” en la actuacidn del

motor y dar la oportuna orden de correccidén del mismo.

Servo amplifier

I Motor driving AC power

= o

Comparator | amplifier
Servomotor

Heference +
input —

Feedback
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3
3
11}
o
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>
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3
:

Ilustracion 13: ESQUEMA DE CONTROL SERVODRIVE.

Fuente: Control de servomotores. Recuperado de:

https://www.esimotion.com/what-is-a-servo-drive

24


https://www.esimotion.com/what-is-a-servo-drive

El lazo de control puede ser de tres clases: Posicidn, Velocidad y par.

e Lazo de par.

Se utiliza para asegurar que se aplica al motor la correcta cantidad

de par.
e Tazo de velocidad.

Permite asegurar que el motor gira a la velocidad requerida. E1l control
de velocidad y par en los servodrivers se suele efectuar normalmente,
variando la consigna analdgica de velocidad y par a través de un

potencibmetro, dentro de un rango de valores permitido.
e Lazo de posiciédn.

Nos asegura que la carga esta en la posicidn programada. E1 control de
posicidn en los servodrivers se realiza mediante la entrada de trenes

de pulsos. [15]

2.6.5 SOLUCIONES BASADAS EN BUS DIGITAL

e Las soluciones basadas en bus digital son cada vez méas robustas
en el mercado de la automatizacidn.

e A través de un bus digital se puede hacer control de posicidén par
y velocidad, accidén gque no se podia realizar con una sola sefial
analégica o de pulsos.

e Con el bus digital, se tiene acceso a todos los parametros del
sistema, pues el bus aparte de llevar el peso del motion control,
también puede monitorizar parametros y el estado del servo.

e El1 bus digital, ofrece una facilidad de cableado impensable con
los sistemas antiguos y ademds ofrece una flexibilidad que antes
era imposible.

e FEs un bus versatil y econdmico, que permite el control en tiempo

real de todos los ejes a controlar en una aplicacién.
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e A través del bus se tiene acceso a todos los parametros de los
servos, E/S y alarmas. Lo anterior supone un ahorro de tiempo en
la puesta en marcha y ahorro de tiempo en el mantenimiento de la

magquina. [16]

2.7 VENTAJAS Y DESVENTAJAS DE LOS SERVOMOTORES

Los servomotores ofrecen bastantes ventajas, pero Como todo
dispositivo, también poseen algunos problemas y limitaciones que son

desventajas a la hora de utilizar un servomotor. [17]

2.7.1 VENTAJAS

e Si se coloca una carga pesada en el motor, el conductor aumentara
la corriente en la bobina del motor mientras intenta girar el

motor.
e FE1 funcionamiento a alta velocidad es posible.
e Son siempre constantes y trabajan al mismo ritmo.

e Accionamiento motorizado que requiere control exacto de velocidad

constante o control exacto de la curva de cambio de velocidad.
e Potencia proporcional para cargas mecanicas.
e No consume mucha energia.

e Mayor precisidn.

2.7.2 DESVENTAJAS

e Dado que el servomotor trata de girar de acuerdo con los pulsos
de mando, no es adecuado para el control de precisién de 1la
rotacién.

e Suelen tener un coste elevado en cuanto a mantenimiento vy

funcionamiento.

e Cuando estéd parado, el rotor del motor continta moviéndose hacia
adelante y hacia atréds con un pulso, por lo gque no es adecuado si

necesita evitar la vibraciédn.

26



2.8 APLICACIONES DE LOS SERVOMOTORES

El servomotor es un dispositivo que juega un papel muy importante en
las industrias, su aplicacidén representa un ahorro econdmico muy
importante, ya que estos ofrecen adaptabilidad, flexibilidad, alto
rendimiento, facilidad de control y fiabilidad de su uso donde se

requiera. [18]

Este dispositivo es un motor especial, ya que nos permite controlar la
posicidén del eje en un momento dado, ya que estd disefiado para moverse
una cantidad determinada de grados y luego mantenerse fijo en una
posicidén en base a una sefial generada mediante un circuito de control

externo. [19]

Los servomotores son utilizados en diversas aplicaciones industriales
donde requieran de una exigencia elevada en dinadmica, precisidén de
posicidén y velocidad, ademds de un funcionamiento facil de manejar y
de un control fiable, el cual permitird elevar la calidad,
competitividad y productividad. La versatilidad que ofrecen este tipo
de accionamientos se traduce en multiples aplicaciones tales como:
sistemas de control de radio, robdética, informéatica,
electrodomésticos. En las industrias es usado para desplazamientos,
posicionamiento, giro, transporte, regulaciones de caudal, maguinas

herramientas, manipulaciones, etc. [20]

El servomotor es utilizado en muchas aplicaciones industriales donde
se requiera alta precisidédn de posicionamiento, altas velocidades de
respuesta y control de torque, debido a estas propiedades es posible
mejorar el desempefio de las maquinas y procesos para aumentar la

productividad en las industrias.

El servomotor méds utilizado en la industria en la actualidad, son los
motores de corriente alterna sin escobillas tipo Brushless. Los cuales

estadn formados por un estator segmentado en el que el espacio rellenado
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de cobre es mayor que en los motores tradicionales, lo cual permite

desarrollar una mayor potencia con menor volumen.

A continuacién, se presentan ilustraciones de aplicaciones

industriales de los servomotores:

>y NT motor

- ! Operator
EN with FM-1 EN with FM-2 \ | Interface
7 ,'

EN with FM-2

A

MG motor MG motor

Control para el doblado de cajas de carton — Control de envasado de productos alimenticios

Ilustracidén 14: EJEMPLO DE APLICACION DE SERVOMOTORES

Fuente: Etitudela Recuperado de:

http://www.etitudela.com/celula/downloads/servoaccionamientos.pdf

| S—

A@ Operator
A Commander SE

’/ ) Interface m

rﬁ!

AC Motor

[

Servo para el bobinado de carretes de hilo — se

Ilustracidén 15: EJEMPLO DE APLICACION DE SERVOMOTORES

Fuente: Etitudela Recuperado de:

http://www.etitudela.com/celula/downloads/servoaccionamientos.pdf
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EN with FM-3

servo para llenado de garrafas de anticongelante

Ilustracidén 16: EJEMPLO DE APLICACION DE SERVOMOTORES

Fuente: Etitudela Recuperado

http://www.etitudela.com/celula/downloads/servoaccionamientos.pdf

Husill |}
R o Motor Brushless

Mecanismo posicionador de ejes accionado con
motores Brushless

Ilustracidén 17: EJEMPLO DE APLICACION DE SERVOMOTORES

Fuente: Etitudela Recuperado

http://www.etitudela.com/celula/downloads/servoaccionamientos.pdf

de:

de:
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2.9 'aCUA£HX) SE UTILIZA UN SERVOMOTOR?

Los servomotores son considerados fundamentales en el disefio y 1la
construccidn de los robots. Son Sistemas que requieren un
posicionamiento mecdnico preciso y controlado. Podemos verlo en campos

como la automatizacidédn industrial o la creciente cirugia robdtica.

Con la apariciédn de los servomotores digitales se han conseguido
grandes avances en las posibilidades de control y eficiencia. La mejora
del rendimiento se produce debido a que la electrdédnica de control
utiliza un microcontrolador para hacer todo el trabajo. Este hecho
permite mandar méds pulsos de control al motor, aumentando la precisidn

de movimiento y el rendimiento.

Por otro lado, también se hacen més lecturas del potencidémetro por
segundo y se emplean drivers més eficaces y de reducido tamafio que
permiten controlar mayor potencia con un circuito mucho mas pequefio.
Por si esto fuera poco, el microcontrolador incorpora la posibilidad
de programar algunos parametros como el recorrido, la posicidén central,

la zona neutral, etc. [21]

Estos dispositivos nos permiten crear toda clase de movimientos
controlados y suponen sin duda un avance importante en el desarrollo

de nuevas tecnologias industriales.
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CAPITULO 3.

DISENO DEL PROYECTO.
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3.1 LIS

3.DISENO DEL PROYECTO.

TADO DE COMPONENTES.

3.1.1 INTERRUPTOR AUTOMATICO NXB-63.

@ @

Fuente:

NXB-63

C40

IEC60896-1 fooy
GBIT10963.1 $0 OFF

ITlustracidn 18:

Amazon.

Recuperado de:

3

® &

INTERRUPTOR AUTOMATICO NXB-63.
https://m.media-

amazon.com/images/I/61jpmpYONfL. SL1201 .jpg

Especificaciones Técnicas.

Corriente Nominal. 6A.
Voltaje Nominal. 220/440VAC.
Frecuencia. 60Hz.

Tipo de disparo C

electromagnético. )

Nuimero de Polos. 2.
10,000 ciclos.

Vida Mecénica.

4,000 ciclos.

Vida Eléctrica.
Corriente'méx%ma de corto 6,000A.
clrcuilito.
Consumo eléctrico por polo. 2W.

Tabla

1: ESPECIFICACIONES TECNICAS

DE INTERRUPTOR AUTOMATICO NXB-63.
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3.1.2 SERVO DRIVE UMD-0004B-E3.

Tlustracioén 19: SERVO DRIVE UMD-0004B-E3.

Fuente: Southern Fluid Power. Recuperado de:

https://www.shopsfp.com/products/UMD-0004B-B3

Especificaciones Técnicas.

Voltaje de entrada. 200-230VAC. 1~
Frecuencia de entrada. 60Hz.
Corriente maxima de entrada. 3.7A.
Voltaje de salida. 0-200VAC 3~
Frecuencia de salida. 0-500Hz.
Corriente méxima de salida. 3.3A.
Potencia. 0.4kw/0.53Hp.
Método de control. SVPWM.
Retroalimentacién. Encoder Incremental 20Bit.
Temperatura Ambiente Maxima. 55°cC.
Humedad Relativa Maxima. 95%.

Tabla 2: ESPECIFICACIONES TECNICAS DE SERVO DRIVE UMD-0004B-E3.
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3.1.3 SERVO MOTOR UMM-0004BN-B4

Ilustracion 20: SERVO MOTOR UMM-0004BN-B4.

Fuente: The Knotts Company. Recuperado
https://store.knottsco.com/products/UMM-0004BN-B4
Especificaciones Técnicas.
Voltaje 200VAC. 3~
Corriente nominal 2.9A
Potencia nominal 400w
Potencia (HP) 0.53HP
Torque 1.27N.m
Torgue maximo 3.82N.m
Velocidad nominal 3000 r/min
Velocidad méxima 6000 r/min
Grado de proteccidn IP65-NEMA 4X
Clase de aislamiento F
T t ' o
emperatura am?lente de 0-40 °C
operacidn
Tipo de encoder Incremental

Tabla 3:

ESPECIFICACIONES TECNICAS DE SERVO MOTOR UMM-0004BN-B4.

de:
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3.1.4 FUENTE DE VOLTAJE LRS-100-24

Ilustracion 21: FUENTE DE VOLTAJE LRS-100-24.

Fuente: RS Components. Recuperado de: https://es.rs-

online.com/web/p/fuentes-de-alimentacion-conmutadas/1065846

Especificaciones Técnicas.

Voltaje de salida 24VDC
Corriente de salida 4.5A
Rango de corriente 0~4.5A
Potencia nominal 108W
Voltaje de entrada 100-240VAC
Frecuencia 60HzZ
Eficiencia 90%
Grado de proteccidn IP20
Rango de humedad 20-90%
Temperatura de trabajo -30°C hasta 70 °C
Protecciones Cortocircuito, sobrecarga y
temperatura
Formato de carcasa Metdlica de rejilla

Tabla 4: ESPECIFICACIONES TECNICAS

DE FUENTE DE VOLTAJE LRS-100-24.
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3.1.5 MODULO DE COMUNICACION UAC-01EC2

Fuente:

r

d

Tlustracidén 22: MODULO DE COMUNICACION UAC-01EC2.

EtherCAT Technology

Group. Recuperado

de:

https://www.ethercat.org/en/products/DE39C628243044E5B3E1FCAOCS55A3E90

.htm

Especificaciones Técnicas.

Comunicacién EtherCAT
Voltaje de aislamiento 500VAC por 1 minuto
Numero de puertos 1

Tipo de puerto

100 base-TX (RJ45)

Tipo de cable

Shielded CAT5e cable

Consumo de corriente del bus

650mA

Puerto USB

1

(Solo para instalaciones de
actualizacidédn del firmware)

Grado de protecciédn

IP20, NEMA 1

Temperatura de operacidn

-30 °C hasta 55 °C

Tabla 5: ESPECIFICACIONES TECNICAS DE MODULO DE COMUNICACION UAC-

OlEC2
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3.1.6 UNITRONICS PLC USC-B10-T24

Ilustracion 23: UNITRONICS PLC USC-B10-T24.

Fuente: UNIAUT Soluciones Integrales. Recuperado

https://uniaut.com/producto/usc-bl0-t24/

Especificaciones Técnicas.

Voltaje de entrada 24VDC
Rango permisible 20.4VDC hasta 28.8VDC
Maximo consumo de corriente 20.4VDC hasta 28.8VDC
RAM: 1GB
Memoria interna ROM: 6GB para el sistema
2GB para el usuario
Memoria Externa MicroSD/SDHC hasta 32GB
Puertos Ethernet 2
Puertos USB tipo B 1
Puertos USB tipo A 1
Entradas Digitales 10 tipo Sink o Source
Voltaje nominal 24VDC @ 6mA
Entradas analdgicas 2
Rango de la entrada 0+10vV / 0+20mA
Resolucidn 12 bits
Numero de salidas 12
Tipos de salida Transistor, Source (pnp)
Corriente méxima por salida 0.5A
Voltaje nominal de operacidn 24VDC
Grado de proteccidn IP20, NEMA1l
Temperatura de operacidn -20 °C hasta 55 °C

Tabla 6: ESPECIFICACIONES TECNICAS DE UNITRONICS PLC USC-B10-T24.

de:
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3.1.7 TRANSFORMADOR CHINT JBK5-160

Ilustracion 24: TRANSFORMADOR CHINT JBK5-160.

Fuente: CHINT. Recuperado de:

https://www.chint.eu/es/products/soluciones-para-la-

industria/transformadores—-de-tension/serie-jbk5

Especificaciones Técnicas.

Voltaje de entrada (Input). 480VAC/240VAC

Voltaje de salida (Output). 240VAC/120VAC
Maxima carga admisible. 160VA.
Frecuencia. 60HzZ.
Corriente nominal de trabajo. 0.66A
Corriente maxima de entrada. 0.33A
Corriente méxima de salida. 0.6A

Tipo de aislamiento. Clase B.

Tabla 7: ESPECIFICACIONES TECNICAS DE TRANSFORMADOR CHINT JBK5-160.
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3.2 DIBUJO 3D DEL MODULO CON VISTAS FRONTALES, LATERALES Y
DE PLANTA.

VISTA
FRONTAL
VISTA
POSTERIOR
VISTA 3D.
REALIZADO POR:
GRUPO B 25/06/22 —
ASESOR: ITA .‘ FEPADE
ING. RENE HERNANDEZ

REVISADO POR ASESOR TiTuLO:

MODULO DIDACTICO DE SERVOMOTOR PARA
EL ENTRENAMIENTO EN SISTEMAS DE
SERVOPOSICIONAMIENTO EN LA INDUSTRIA

ESCUELA DE MECATRONICA

TAMARO | DISENO: REV
D |YEEnSeneoe
COORDINADOR:
ING. BLADIMIR ALVARENGA ESCALA: 1/2 HOJA 2/2
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VISTA
LATERAL

IZQUIERDA.

VISTA

............. LATERAL
DERECHA.

-

VISTA SUPERIOR.

LB

VISTA INFERIOR.

REALIZADO POR:

GRUPO B 25/06/22

ASESOR: ’
ING. RENE HERNANDEZ

ITCA §Z FEPADE

TECNICOS E INGENIEROS

REVISADO POR ASESOR

ESCUELA DE MECATRONICA

TITULO:
MODULO DIDACTICO DE SERVOMOTOR PARA
EL ENTRENAMIENTO EN SISTEMAS DE

SERVOPOSICIONAMIENTO EN LA INDUSTRIA

COORDINADOR:
ING. BLADIMIR ALVARENGA

TAMANO
D

DISENO:

MODULO DIDACTICO DE
SERVOMOTOR

REV

ESCALA: 1/2 HOJA 2/2




3.3 IMAGEN 3D DEL MODULO CON LAS PARTES ENUMERADAS.

N.° ELEMENTO.
1 Autdmata.
2 Servo Driver Unitronics
3 PLC Unitronics
4 Canaleta 25x25
5 Fuente de alimentacidn
6 Caja Plexo Rectangular
7 Transformador
8 Servomotor Unitronics
9 Soporte de estructura
para montaje de elementos
10 Base de estructura para
montaje de elementos
11 Rodos giratorios 2
( “x\\\\\\\ pulgadas
: 1y
\'\-
REALIZADO POR: 25/06/22
Do, ITCA NZ FEPANE
ING. RENE HERNANDEZ
REVISADO POR ASESOR TiTULO:
MODULO DIDACTICO DE SERVOMOTOR PARA
EL ENTRENAMIENTO EN SISTEMAS DE

SERVOPOSICIONAMIENTO EN LA INDUSTRIA

ESCUELA DE MECATRONICA - 5
TAMANO | DISENO: REV
D PARTES ENUMERADAS DE MODULO
DIDACTICO DE SERVOMOTOR
COORDINADOR:
ING. BLADIMIR ALVARENGA ESCALA: 1/2 HOUA: 1/1
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3.4 DIAGRAMA

ELECTRICO DE FUERZA Y CONTROL.

UNITRONICS DEMO SERVO
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REVISADO POR ASESOR TiTULO-
MODULO DIDACTICO DE SERVOMOTOR PARA
EL ENTRENAMIENTO EN SISTEMAS DE
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3.5 DESCRIPCION DE FUNCIONAMIENTO DEL MODUILO.

El médulo de Servoposicionamiento, consiste en una estacidén mévil en
la que se encuentran instalados y conectados todo el sistema de
Servoposicionamiento. El servomotor que internamente tiene vya
instalado el encoder incremental, el driver que controla el servomotor
y que analiza los datos obtenidos del encoder, el PLC gque nos permite
programar y definir las entradas que enviamos al driver, el médulo de
comunicacidén EtherCat que nos permite la comunicacidén entre el PLC y
el driver, la fuente de 24VDC que nos alimenta al PLC y la parte de
control del driver, un transformador gque nos entrega 240 VAC para
alimentar el driver y un autdmata que nos protege todo nuestro sistema

de Servoposicionamiento.

La parametrizacidén y programacidn del sistema de servomotor lo hacemos
desde el software UNILOGIC, el cual mediante cable Ethernet nos permite
comunicarnos y enviar los datos al PLC. Dentro del software debemos de
parametrizar exactamente los modelos que disponemos en nuestro sistema

para que la conexidn sea exitosa.

Al momento de estar comunicados todos los dispositivos ya podremos
realizar algunos movimientos como el Homing y movimientos libres.
Fisicamente esto ocurre al momento que el PLC recibe la programacidn
que le demos, esta programacidén se la envia al controlador mediante el
protocolo de comunicacidén EtherCat. Luego mediante una pantalla digital
embebida a la cual nos podremos conectar mediante el programa VNC,

podremos controlar los movimientos que anteriormente programamos.

Al tener esta pantalla embebida nos permite conectarnos desde cualquier
dispositivo mediante la IP que hemos asignado, esta es una ventaja vya
que no es necesario una HMI instalada en el médulo u otra interfaz de

control.
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Por ejemplo, si programamos un Homing el controlador primeramente debe
de analizar los datos obtenidos del encoder para determinar la posicidn
actual y partiendo de esa posicidn realizard la secuencia de movimiento

de Homing.

Este es solo una funcidén que podemos realizar en nuestro mdédulo de
Servoposicionamiento, la ventaja de tener instalado el PLC es gque nos
permite programar entradas analdgicas y digitales que nos controlen
los movimientos gque programemos en el PLC. Por ejemplo, podriamos
instalar una botonera o sensores como finales de carrera, sensores de

accionamiento mecédnico, entre otros.
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3.6 PRESUPUESTO DETALLADO DE MATERIALES

VALOR
DESCRIPCION DEL PRODUCTO UNIT. TOTAL
Servo Drive UNITRONICS 400w, 200V $900,00 $900,00
Servomotor MT 400W, 200V UMM-0004BN-R4
con encoder $S161,05 $161,05
PLC UNITRONICS B10 T24 con interfaz
EtherCat $350, 00 $350, 00
Lamina de aluminio de 2x4 pies de 1/8
espesor $71,00 $71,00
Perfil de montaje de aluminio medidas
40x40 mm $50, 44 $50, 44
Angulos esquineras internas de aluminio
40x4 0mm $22,17 S44,34
Tuercas para perfiles de aluminio $2,85 $22,60
Esquineras de 3 vias de aluminio $15,76 $31,52
Pernos de aluminio de 8 X 6 mm $0,81 $8, 94
Autdémata eléctrico marca ONESTO 2P, 6
amperios $7,80 $7,80
Riel din para bornes y autdébmatas NS35/7 $5,95 $5,95
Transformador de control 160VA, 240/120
marca CHINT $53,19 $53,19
Escuadra de acero inoxidable de 8" $4,70 $4,70
Remachadora de 3 bocas marca STANLEY $8,80 $8,80
Cinchos plésticos de 100mm negros $0,05 $2,25
Cinchos pléasticos de 200mm negros $0,13 $6,25
Cable Ethernet de 1 metro $3,05 $3,05
Terminales de presidén tipo pin negros S0,07 $1,30
Ruedas de hule para montaje superficial
fijas de 2" $2,75 $5,50
Ruedas de hule para montaje superficial
giratorias de 2" $3,25 $6,50
Rodo giratorio para montaje superficial
con freno de 2" $3,50 $3,50
Juego de accesorios de corte para Dremel $3,45 $3,45
Perno Allen de 6 x 20 mm $0,15 $1,50
Arandela plana 6 mm SO0, 07 $0,70
Tuerca hexagonal de 6 mm $S0,06 $0, 60
Base adhesiva para cincho pléstico S0, 17 $3,40
Canaleta lisa de 25 x 25 mm azul para
cables eléctricos $11,50 $11,50
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Perno hexagonal de 1/4" x 1 1/4" $0,20 $5,00
Remache pop de aluminio de 3/16"™ x 3/8" $0,03 $1,70
Tuerca hexagonal galvanizada de 1/4" $0,05 $1,25
Arandela plana galvanizada de 5/16" $0,05 $1,25
Metro de cable THHN 14 negro $0, 35 81,75
Metro de cable TFF 16 negro $0, 31 $1,55
Bornera de conexiones eléctricas de 1l6mm

marca DEGSON $1,80 $27,00
Fuente de poder LRS 24VDC/ 110/ 220 VAC $35,10 $35,10
Memoria USB de 128 G $15,99 $47,97
Memoria MicroSD de 5G $6,99 $6,99

TOTAL $1.899,39

Tabla 9: PRESUPUESTO DETALLADO DE LOS MATERIALES.
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CAPITULO 4.
IMPLEMENTACION.
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4. EJECUCION DE PROYECTO.

4.1 INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC.

UniLogic® Studio es un software todo en uno para PLC, HMI, E/S, VFED y

SEervo.

El disefio ergondémico de Unilogic, poderosamente eficiente, le permite
desarrollar rapidamente todos los aspectos del proyecto: configuracidn

de hardware y comunicacidén, movimiento, escalera y aplicaciones HMI.

Los editores incorporados sensibles al contexto le permiten escribir
funciones de Ladder o C+, configurar e implementar servo Motion, crear
hermosas pantallas HMI vy paginas web interactivas, traducirlas
instantdneamente del italiano al chino, rastrear datos féacilmente vy
mostrarlos en vivo a través de Trends y calibres o exportarlos a Excel,
genere alarmas de varios niveles y envie notificaciones por SMS o
correo electrdénico y ejecute recetas. Con UnilLogic, puede configurar
e implementar convenientemente una amplia gama de protocolos de TI y
bus de campo industrial, e integrar facilmente la tecnologia IIoT/Cloud

en sus soluciones.
Instalacidén del software:

En primer lugar, abrimos el navegador de nuestra preferencia y buscamos
la pagina web de Unitronics o copiamos el enlace
https://www.unitronicsplc.com/, nos dirigird hacia la pégina oficial

que vemos a continuaciédn:
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U% uniTRONICS® .

Home Products » Software~ Technical Support~ Industry Stories Distributors Zone Where to Buy About ~ ContactUs~

Welcome to Unitronics
PLC+HMI+VFD+SERVO All-in-One

#1 In Customer Satisfaction

Play Video ©

By continuing to browse the site you are agreeing to our use of cooki:

Ilustracidén 25: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (1)

Fuente: Ilustracidén propia.

Dentro de la pagina oficial, encontramos diferentes submenis en este
caso nos dirigimos donde dice software, se desplaza los siguientes que

son: UniLogic, visilogic y u90ladder.

U% uniTRoONICS -

Home Products + Software~ Technical Support~ Industry Stories Distributors Zone Where to Buy About~ ContactUs~
UniLogic®

VisiLogic™
U90 Ladder™

Welcome to Unitronics
PLC+HMI+VFD+SERVO All-in-One

#1 In Customer Satisfaction

Play Video ©

TN By continuing to browse the site you are agreeing to our use of cookies | Understand

Ilustracidén 26: INSTALACION DE PROGRAMA UNILOGIC (2)

Fuente: Ilustracidén propia.

Presionamos donde dice UnilLogic y nos dirige hacia la péagina para
descargar el software, presionamos donde dice download the lastest
versidn, automdticamente comienza a descargar el software por lo cual
tendremos gque esperar ya dJue es un programa que ocupa un 1l.lgb de

espacio.
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% unitronics® = =g

Home Products~ Software~ Technical Support~ Industry Stories Distributors Zone Where to Buy About ~ Contact Us~

UniLogic® Studio is All-in-One software for PLC, HMI, IO, VFDs, and Download the Iatest
Servo.
version

Powerfully efficient, UniLogic’s ergonomic design enables you to
rapidly develop all project aspects: Hardware and Communication
configuration, Motion, Ladder, and HMI applications.

110ND 139

Built-in, context-sensitive editors enable you to write Ladder or C
functions, configure and implement servo Motion, create beautiful
HMI screens and interactive web pages, instantly translate them
from Italian to Chinese, easily track data and display it live via Trends
and gauges or export it to Excel, raise multi-level Alarms and send
notification via SMS or email and run Recipes. With UnilLogic, you can
conveniently configure and implement a broad range of industrial
fieldbus and IT protocols—and easily integrate lloT/Cloud technology
into your solutions.

By continuing to browse the site you are agreeing toour useof cookies | Understand

Ilustracidén 27: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (3)

Fuente: Ilustracidén propia.

Al terminar la descarga tendremos el programa de la siguiente forma,

ahora procedemos a instalarlo.

UniLogicSetup_1_32_Build_98.exe x

‘-- https:/fwww.unitronicsplc.com/Download/SoftwareVersions/UniLogic/UniLogicSetu...

Mostrar en carpeta

Tlustracidén 28: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (4)

Fuente: Ilustracidén propia.

El software ha comenzado a instalar algunos archivos a la computadora.

UnNnLoaGgice-

FPlease wait while the package files are being extracted onto ywour computer...

Extracting UniLogic.dat...

Tlustracidén 29: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (5)

Fuente: Ilustracidén propia.
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Después que ha extraido algunos archivos a la computadora, nos aparece

una pantalla donde presionamos iniciar instalacién.

< WelcomeDialog

wmestart instaliation .,

Keep a copy of the old version

Ilustracidén 30: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (6)

Fuente: Tlustracidén propia

Después de instalar el software, aparece otra pantalla que es parte de

la instalacién y presionamos siguiente.

Unitronics UnilLogic >

Wwelcome to the InstallShield Wizard for Unitronics Unilogic

The o waill Il Llritre

All-in-One

HMI, Ladder,
Communication,

Hardware Configuration

I Wi e s Shield

Ilustracidén 31: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (7)

Fuente: Tlustracidén propia

Después de leer los términos y condiciones, presionamos siguiente.
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Unitronics UniLogic s

License Agreement
ad the

Unilogic™ License Agreement

PLEASE CAREFULLY REAT THE TERMS AND CONDITIONS OF
THIS LICENSE AGREEMENT (THE “AGREEMENT)}) BEFORE
PROCEEDING TRITEL INSTALI ATION OR TUsSE OF THE
TUNILOGIOCT™ AT T -TN-ONE PROGRANMNMING ENWIRONDKMENT FOR
PLC AND HMI (THE “SDEK™. AS DEFINED BELOW ).

THIS AGREENMENT CONSTITUTES A BINDING CONTRACT
BETWEEN UNITRONICS (1989) (R"G) LTD. ("UNITRONICS") A

TUNITRONICS BUILDING, 3 ARAWA STREET. AIRPORT CITY.
BEN-GURION ATRPORT, ISRAEIL. 70100 AND %WOT7 AS WELL AS
THE ORGANIZATION ON BEHALF OF WWHICH YOU ARE
DOWINLOADING, INSTALLING OR LJSING THE SDE (BOTH YOLI ~

oietalShicld

Ilustracidén 32: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (8)

Fuente: Ilustracidédn propia.

Seleccionamos la ubicacidén donde el programa estard instalado

presionamos siguiente.

cs UniLogic

Choose Destination Local
= old

another

UDFBs, STRUCTsS
and TAGs

I e Lol Shield

Ilustracidén 33: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (9)

Fuente: Ilustracidén propia.

y

Después aparece una pantalla que se estd realizando la configuracién

e instalacidén del software.
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Ilustracidén 34: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (10)

Fuente: Ilustracidén propia.

Al finalizar la instalacidén, aparece la siguiente pantalla que la

instalacidén no ha tenido ningun problema y presionamos finalizar.

Unitronics UniLogic

InstallShield Wizard Complete

s installed Unitronics Unilogic

UDFBs, STRUCTsS
and TAGs

LInstaIIShield

Ilustracidén 35: INSTALACION DE SOFTWARE UNILOGIC (11)

Fuente: Ilustracidén propia.
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4.2 INSTALACION DE SOFTWARE VNC.

VNC son las siglas en inglés de Virtual Network Computing. VNC es un
programa de software libre basado en una estructura cliente-servidor,
que permite observar las acciones del ordenador servidor remotamente

a través de un ordenador cliente
Instalacidén del software

En primer lugar, abrimos el navegador de nuestra preferencia y buscamos
la pagina web de VNC viewer o copiamos el enlace
https://www.realvnc.com/es/connect/download/viewer/, nos dirigiréa

hacia la pagina oficial que vemos a continuacidn:

Descargue VNC Viewer en el dispositivo desde el
que desee llevar el control

Aseglirese de descargar VNC® Connect en el equipo que desee controlar.

A\
@/

= (3 ' solaris @UX

Windows macOS Linux Raspberry Pi 0S Android Solaris HP-UX

=
= |

EXE x86/x64 ©

X Descargue VNC Viewer -

Ilustracidén 36: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (1)

Fuente: Ilustracidédn propia.

Seleccionamos el equipo que estamos utilizando y presionamos descargar

VNC viewer, comenzara la descarga del programa.

VMNC-Viewer-6.22.515-Windows.exe

https://downloads.realvnc.com/download/file/viewer.files/VNC-Viewer-6.22.51 5-Win...

Mostrar en carpeta

Ilustracidén 37: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (2)

Fuente: Ilustracidn propia.
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Ahora ejecutamos el programa y se abre la siguiente ventana, para

seleccionar el idioma.

i5 Instalador de VNC Viewer X

Seleccione el idioma de la instalacion:

Espafiol "

Aceptar Cancelar

Ilustracidén 38: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (3)

Fuente: Ilustracidn propia.

Ahora comienza la instalacién del programa, presionamos siguiente.

B Instalacian de VMNC Viewer 5.22.515 — >

Instalacion de VHC Viewer 6.22_ 515
Vn De esta forma, VMNC Viewer 5.22.515 se instalara en =l

c equipo.
Haga dic en Siguiente para continuar, o en Cancelar para
salir del programa de instalacdn.

Atras Cancelar

Ilustracidén 39: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (4)

Fuente: Ilustracidén propia.

Leemos los términos y condiciones y aceptamos y presionamos

R Instalacién de WNC Viewer 6.22.515 — s

Contrato de licencia para el usuario final =

Lea detenidamente el siguiente Contrato de licencia VC
ACUERDO DE LICEMCLA DE USUARIO FIMNAL DE VMC COMNMECT -

PARA IMNSTALAR CUALQUIER PARTE DEL SOFTWARE (SEGUM SE DEFIMNE MAS
ADELANTE) ¥ /U OETEMER LOS SERVICIOS (SEGUN SE DEFIMNEN MAS
ADELAMTE) DE REALVMC, PRIMERO DEBE ACEFTAR LAS COMDICIOMNES
GEMNERALES DEL PRESENTE ACUERDO. AL UTILIZAR CUALQUIER. PARTE O LA
TOTALIDAD DEL SOFTWARE, USTED ACEPTA TODAS LAS COMDICIOMNES
GEMERALES DEL PRESENTE ACUERDIO, USTED ACEPTA QUE ESTE ACUERDO
PUEDA EJECUTARSE COMO CUALQUIER ACUERDO NEGOCIADO POR ESCRITO
FIRMADO POR USTED. SI MO ACEPTA, MO INSTALE NI UTILICE MNINGUMA
PARTE DEL SOFTWARE. AL INSTALAR CUALQUIER VERSION ACTUALIZADA DEL
SOFTWARE QUE PUEDA ESTAR DISPOMIELE, USTED ACEPTA QUE LAS
COMDICIOMES DEL PRESENTE ACUERDO SE APLIQUEMN A DICHO SOFTWARE
ACTUALIZADO. REALVMC LIMITED (<REALVMNC>») PUEDE MODIFICAR ESTAS =

Acepto los tErminos del Contrato de licenda

Imprimir Atras Cancelar

Ilustracidén 40: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (5)

Fuente: Ilustracidn propia.

siguiente.
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Seleccionamos la ubicacidén donde queremos que ejecute el

presionamos siguiente.

5 Instalacién de WMNC Viewer 6.22.515 — b
Instalacion personalizada V""
Seleccione el modo en que desea que se instalen las caracteristicas. [

Haga dic en los iconos del drbol siguiente para cambiar el modo en que se instalan las
caracteristicas.

------ WINC Viewer Instala VMC Viewer, lo que le
e » ~ | Acceso directo al escriton permite controlar remotaments
otros equipos.

Esta caracteristica necesita 5192KB
del disco duro. Tiene D de 1
subcaracteristicas selecconadas.
Las subcaracteristicas necesitan
OKEB del disco duro.

< >
Ubicacidn: Cr¥Program Files\RealvNCWMNC Viewer) Es =
Restablecer Uso del disco Atras Cancelar

Ilustracidén 41: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (6)

Fuente: Ilustracidén propia.

De esta manera comienza la instalacidén del programa.

B Instalacién de VMNC Viewer 6.22.515 — =<

Instalando VHC Viewer 6.22.515 Ve

Espere mientras el Asistente para la instaladcdén instala VMNC Viewer 6.22.515.

Estado:

Atras Siguiente
Ilustracidén 42: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (7)

Fuente: Ilustracidén propia.

programa vy

Al finalizar la instalacidén, aparece la pantalla del programa.

8 vNC Viewer - m}
Archivo  Visualizar  Ayuda
connecT

ped

| ‘lniciarsesién... -

182.168.0.1

Tlustracidén 43: INSTALACION DE SOFTWARE VNC (8)

Fuente: Ilustracidén propia.
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4.3 CONEXIONES FISICAS.

Listado de componentes fisicos con conexiones eléctricas:

e PLC Unitronics

e Mébdulo de comunicacidn EtherCat
e Servodrive

e Servomotor

e Transformador de potencia

e Fuente de voltaje

e Autdmata

Todos estos componentes descritos anteriormente se interconexionan
entre si para lograr el movimiento controlado del motor servo. Para
que esto se logre las conexiones seran descritas a continuacidén con el

fin de que el lector pueda conectarlas por su cuenta.

La conexidén inicial serd expuesta como CPl, esta serd la que conexione
el voltaje 110VAC de la red externa del médulo al transformador de
voltaje, esta conexidén se harad posible mediante el enchufe de 110 VAC

con configuracidén estéandar para 60 Hz.

Tlustracidén 44: ENCHUFE DE 110 VAC UTILIZADO EN EL MODULO DE
ENTRENAMIENTO.

Fuente: Recuperado de: https://www.grupodebiase.com/linea-de-tomas-

apagadores—-enchufes-y-accesorios/9459-1inea-de-tomas—-apagadores-—

enchufes-y-accesorios-enchufe-polarizado-110v-con-goma-luminart.html
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https://www.grupodebiase.com/linea-de-tomas-apagadores-enchufes-y-accesorios/9459-linea-de-tomas-apagadores-enchufes-y-accesorios-enchufe-polarizado-110v-con-goma-luminart.html

El voltaje de entrada (110 VAC) ingresa a nuestro transformador para

ser elevado a 220 VAC, este voltaje de salida se dividira en paralelo.

La primera linea 220 VAC a ocupar la denominaremos CS1l, esta alimentara

a nuestra fuente de voltaje, mientras que la conexidn restante, a la

cual llamaremos CS2 alimentara la potencia del Servodrive, estas

conexiones se conectaran directamente en los slots L1, L2, L1C y L2C

del Servodrive.

T1
Tedfe 100WA | DVGE/2ANX B0 (TYTY Y )
1 4
-Al
UNITRONICS SERVODRIVE
UMD-O0043-E3

1 3

f oN=- A

1 4
—tf10u
v V o
=0 a0
[ e
-2

A
T2 [~ R—
Fusete 240UAC/24DC LIC|
== | e
e —

0_Diagrama geeral5
REF24VDC
A
-X1
0_Disgrama ganerd.5
+24VDC
= a

Ilustracidén 45: SECCION DE DIAGRAMA ELECTRICO DE CONEXIONES CS1 Y

cs2.
Contenido

Fuente: propio.

Sin embargo, en el Servodrive estas no son las Unicas conexiones gue

mencionaremos, también incluiremos:

e (CS3 conexidén de

CS4 conexidn de
CS5 conexidén de

CS6 conexidén de

red hacia PLC y médulo EtherCat CN3.
conector CNI1
control hacia servo CN2

fuerza hacia servo
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CS3, esta conexidén se dard mediante protocolo de comunicacidén ethernet
mediante cable RJ45, el extremo del Servodrive mediante el conector

CN3 se conducird hasta el mdédulo EtherCat del PLC Unitronics, estos

deberadn estar conectados entre si.

ﬂ_l-‘fl Wy s et 3 VDR
4 £ T
-
1

P

e

L 1]
- LB

LB
!q:.:
ok

gl

i

Tlustracidén 46: ESTRUCTURA DE CONEXION DE CABLE DE RED RJ45.

Fuente: Contenido propio.

CS4, esta conexidédn se dard desde el puerto CN1 del Servodrive hasta
una referencia de 24 VDC positivas y negativas procedentes de las
salidas de la fuente de voltaje. Estas seflales son de referencia para
activar limites digitales como sistemas de proteccidn preventivas que
requiere el software para dar movimiento al servomotor, esta
comunicacidén se dard por cable de control hecho a mano por el equipo
disefiador del médulo de entrenamiento (cable verde), estas sefiales

también desembocan en las borneras laterales al PLC Unitronics, ya que

también son ocupadas por él.

ITlustracidén 47: SENAL DE REFERENCIA DE 24VDC PARA EL DRIVER.

Fuente: Contenido propio.
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CS5 y CS6 son las conexiones necesarias para el control y la fuerza
del servomotor, estos cables, aunque similares cumplen con funciones

diferentes.

CS5 parte de la bornera del driver CN2, en su interior con 7 cables de

menor didmetro que se encargan de llevar al actuador sefiales de voltaje

en VDC positivos, negativos y mandos de control de sefiales.

En el caso de CS6 parte Unicamente con 4 cables de menor didmetro que

el conductor madre para llevar la fuerza necesaria en términos

meramente eléctricos.

-W2
UMC-B4-FH-01

Ilustracidén 48: CONEXIONES CS5 Y CS6 QUE DESEMBOCAN EN EL MOTOR
SERVO.

Fuente: Contenido propio.

Las conexiones restantes del mébdulo son meramente de proteccidn

eléctrica y de estética, ninguna de ellas desemboca en los accesorios

eléctricos y electrénicos antes mencionados. La caja de control en la

parte inferior media del méddulo de entrenamiento sirve Unicamente para

organizar los cables de mayor longitud.
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Tlustracidn 49:

Fuente: Contenido

CAJA DE REGISTRO QUE ORGANIZA LOS CABLES DE MAYOR
LONGITUD.

propio.
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CAPITULO 5.

CONCLUSIONES Y
RECOMENDACIONES.
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5.CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES.

5.1 CONCLUSIONES.

1.

Los sistemas de Servoposicionamiento son vitales para la
produccidédn de las industrias actuales, sin estos sistemas
integrados en las maquinarias tendriamos que utilizar sistemas
més antiguos, lo que nos resultaria en sistemas de produccién
con més tiempos muertos, tolerancias més altas y tiempo de
retroalimentacidén hacia los ordenadores mas lentos.

El coste de inversién para adaptar un sistema de
Servoposicionamiento en una maquinaria que carece de este va a
depender de la tecnologia con la que cuente la maquina y de los
ejes a utilizar.

Los motores servos no reemplazan el uso convencional de los
motores de rotacidn continua AC y DC.

Para emplear la tecnologia de Servoposicionamiento en la
industria es necesario que el técnico que disefie y ejecute,
junto con los operadores del sistema se capaciten y entiendan
la capacidad y los limites del sistema que utilizaran.

La tecnologia que empleamos a diario y que estd al alcance de
la mayoria de las personas en nuestro pais, es Dbastante
compatible con las oportunidades de control que nos ofrecen los
sistemas de Servoposicionamiento, como lo hemos demostrado en
este ensayo se pueden controlar estos sistemas desde nuestro
teléfono celular o nuestra tableta electrbénica conectada a
internet, con lo cual se logra un acceso remoto confiable,
amigable para usar y accesible econdmicamente.

Logramos identificar en el mercado de la automatizacidén a més
proveedores nuevos que estédn ganando terreno en este y en otros
sistemas de control de motores para la industria.

Si capacitamos a nuestro personal en sistemas de

Servoposicionamiento e invertimos tecnologia en los procesos
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productivos lograremos optimizar nuestros objetivos de tiempos

de entrega, econdémicos y de seguridad.

5.2 RECOMENDACIONES.

1. Se recomienda al lector de este reporte identificar todas las
oportunidades tecnoldgicas que nos ofrece la marca UNITRONICS
relacionadas al control de Servoposicionamiento, y que no
pudieron ser descritas en este trabajo por su amplia gama de
opciones.

2. Se recomienda a los docentes, personal de talleres de ITCA y
técnicos que utilizaran el médulo de entrenamiento enfocar més
proyectos de este tipo y como base en el mbéddulo ya existente,
por ejemplo, hay una buena oportunidad de mejora en este mdbdulo
si se emplearan diferentes métodos de control y que sean
integrados al mdédulo, por ejemplo una pantalla HMI, una Tablet
o teléfono celular inteligente que pudiera ser integrado
permanentemente al mdédulo, también es posible integrar una
pantalla tactil de gama baja para ingresar los datos al driver,
esto lograra hacer entender al usuario muchas mas opciones de
control no convencionales.

3. Se recomienda a los docentes, personal de talleres de ITCA y
técnicos que utilizaran el médulo de entrenamiento brindar
mantenimiento preventivo cada seis meses al mbédulo de
entrenamiento.

4. Se recomienda a los docentes, personal de talleres de ITCA vy
técnicos que utilizaran el médulo de entrenamiento asegurarse
que al momento de realizar las practicas el motor no este
acoplado a la cufia de transmisidén y que cuente con el seguro

de pléastico para evitar accidentes.
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GLOSARIO.

. Bucle Abijierto: Es aquel sistema en el que solo actia el proceso
sobre la seflal de entrada y da como resultado una sefial de
salida independiente a la seflal de entrada pero que se basa en
ella. No hay retroalimentacidén hacia el controlador.

. Bucle Cerrado: Es aquel sistema en el que la accidn de control
esta en funcién de la seflal de salida. Los sistemas de circuito
cerrado usan la retroalimentacidén desde un resultado final para
ajustar la accidén de control en consecuencia.

. Bus digital: Es un sistema que sirve para transferir datos.
Esto significa gque el bus de datos conecta los diferentes
elementos dentro de un sistema digital. De esta manera, el bus
de datos conecta las distintas partes y sirve como canal o via
para transmitir datos entre si. Los datos que transmite este
bus se encuentran en forma de sefiales digitales, las cuales
pueden ser de control, datos o direcciones.

.CNC: El1 control numérico por computadora (mads comUnmente
conocido como CNC) es un sistema que permite controlar en todo
momento la posicidén de un elemento fisico. El proceso consiste
en diseflar un programa con un conjunto de d6rdenes afiadidas que
determinen la posicién y rotacidn de la herramienta de forma
secuencial.

. Comunicacién EtherCAT: EtherCAT Ethernet for Control of
Automation Technology, en espafiol: "Ethernet para el Control
de Tecnologia de Automatizacidn") es un protocolo informatico
de cbédigo abierto y alto rendimiento creado y desarrollado por
Beckhoff Automation. Pretende utilizar protocolos de Ethernet
en un entorno industrial. El principio funcional, procesando
en marcha, hace EtherCAT el sistema mas rapido actualmente
disponible. Los medios de EtherCAT encajan bien para 1los

ambientes industriales o de control puesto que puede ser
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accionado con o sin interruptores. EtherCAT es un estandar
abierto que se ha publicado como especificacidén del IEC basada
en entrada del grupo de la tecnologia de EtherCAT.

Encoder: También denominado generador de pulsos es un elemento
electromecanico, es decir relaciona la energia eléctrica con
la mecénica, qgque transforma el movimiento, es decir energia
mecénica, en una sefial eléctrica, que pueden ser pulsos, ondas,
entre otras. Esta sefilal eléctrica puede ser leida por algun
tipo de dispositivo con el fin de controlar este movimiento.
Instrumentacidén: Es el proceso en el gue el conjunto de varios
instrumentos eléctricos, de medicidédn y control interconectados
para medir, analizar vy controlar las magnitudes fisicas
eléctricas y no eléctricas Bésicamente, hay varios tipos de
instrumentos, como los eléctricos, los electrdénicos y 1los
mecdnicos. La instrumentacién se clasifica a su vez en
diferentes tipos, como la instrumentacidén eléctrica, la
instrumentacién industrial, la instrumentacidén electrdnica, la
instrumentacidén mecénica, etc.

PLC: Un controlador légico programable (o autémata
programable), mas conocido por sus siglas en inglés PLC
(Programmable Logic Controller), es una computadora utilizada
en la ingenieria automdtica o automatizacién industrial, para
automatizar procesos electromecéanicos, electroneumédticos,
electrohidrédulicos, tales como el control de la magquinaria de
la fabrica en lineas de montaje u otros procesos de produccién.
Programacién: La programacién es el uso de lenguajes
informaticos para imprimir en un sistema computacional
funciones 'y procesos deseados. La programacién de una
computadora es la forma de indicar a la computadora qué es 1lo

que tiene que hacer.
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10. PWM: Pulse Width Modulation (Modulacidén por ancho de pulso).
Para transmitir una sefial, ya sea analdgica o digital, se debe
modular para que sea transmitida sin perder potencia o sufrir
distorsidén por interferencias. PWM es una técnica que se usa
para transmitir sefiales analdgicas cuya seflal portadora seré
digital.

11. Sensor: Un sensor es un dispositivo que esta capacitado para
detectar acciones o estimulos externos y —responder en
consecuencia. Estos aparatos pueden transformar las magnitudes
fisicas o quimicas en magnitudes eléctricas.

12. Servo driver: El controlador o Servo driver no solo aporta
la potencia necesaria al servomotor. Ademds de alimentar a
este, actua de intérprete y ejecuta las o6rdenes de movimiento
programadas o recibidas externamente. El1l Servo driver es el
controlador de los sistemas de Servoposicionamiento, el PLC
envia una sefial de comando al Servo driver, este la recibe vy
procesa la sefilal para amplificar la sefial de baja potencia para
que el servomotor se active.

13. Servomotor: Es un actuador rotativo o motor que permite un
control preciso en términos de posicidédn angular, aceleracidn y
velocidad, capacidades que un motor normal no tiene. En
definitiva, utiliza un motor normal y lo combina con un sensor
para la retroalimentacidén de posicién.

14. Transductor: Los transductores son aquellas partes de una
cadena de medicidén que transforman una magnitud fisica en una
seflal eléctrica. Los transductores son especialmente
importantes para que los medidores puedan detectar magnitudes
fisicas. Normalmente, estas magnitudes, como por ejemplo
temperatura, presidn, humedad del aire, presidn sonora, caudal,

o luz, se convierten en una sefial normalizada (4-20 maA).
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ANEXOS.

P-015) Descripcion del producto | Interruptores automaticos

Interruptores automaticos NXB-63

1. Estandares con los que cumple

IEC60898-1

2. Certificados con los que cumple

CE

3. Funcién principal

Proteccion contra sobrecargas, proteccion contra cortocircuitos y aislamiento positivo.

4. Parametros técnicos

Corriente nominal: 10A, 16A, 20A, 25A, 32A, 40A.

Tension nominal: 220V~/230V~/240V ~ (1P), 380V~/400V~/415V ~ (2 ~ 4P);
Frecuencia: 50Hz

Tipo de disparo electromagnético: C;

Namero de polos: 1P, 2P, 3P, 4P;

Vida mecanica: 10000 ciclos;

Vida eléctrica: 4000 ciclos;

Poder nominal de corte en cortocircuito(lcn): 6000A;

Poder de corte en cortocircuito (Ics): 6000A;

Tension nominal soportada al impulso (Uimp): 4kV;

Consumo eléctrico en cada uno de los polos del interruptor: véase Tabla 1.

Tabla 1
Corriente nominal In (A) Consumo maximo por polo (W)
16 3.5
20~25 4.5
32 6
40 7.5

5. Dimensiones y tamafios de instalacion

P
o o
= 20 - 778 1 x (Multipolad
. %", 768 0%  (Unipolar)
|18 | 4252031
I
1 i i i
o o =] =]
9 "
2| # %
T ’| 3 ¢
o |3 $
= = h
1L i 1 1
p
6554037
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P-007) Aparamenta modular para carril DIN | Parametros

Parametros de los interruptores

Modelo de producto | NXB-63

Estandares con los que cumple IEC60898-1

Corriente nominal (A) | 10~40

Tension nominal (V ~) 240/415

Frecuencia nominal (Hz) | 50 ‘
Nuamero de polos 1P, 2P, 3P, 4P |
Vida mecanica (ciclos) ‘ 10000

Vida eléctrica (ciclos) 4000

Poder nominal de corte en cortocircuito Icn (A) 1 6000 ‘
Poder de corte en cortocircuito Icu (A) 6000

Tension nominal soportada al impulso (1.2/50) (kV) ‘ 4

Tension de prueba dieléctrica (V)

Propiedades anti-humedad y calor (IEC60068-2-30:55°C/90~96%,25°C/95~100%)

Seccion minima (mm’)

(Frecuencia de red 1 minuto) 2000
‘ 28 ciclos ‘
1

Seccion maxima (mnr) ‘ 25
Terminales Par de conexion estandar (N m) 2

Par méximo admisible (N m) 25

Profundidad de insercion de cable (mm) 125
Temperatura de referencia para ajustar el elemento témnico (°C) ‘ 30
Temperatura ambiente (°C) | -5~+40
Temperatura ambiente de almacenamiento (°C) ( -25~+70
Altitud aplicable (m) 2000

Tipo B (3In ~ 5In) ]

Tipo C (5In ~ 10In) ]
Tipo de disparo 7
electromagnético Lipo D0 =16ln) 1 ‘

Tipo C (6.4In ~ 9.6In) |

Tipo D (9.6In~14.4In) J
Factor de correccion (0.9-0.95)n
con varios productos | (0.86~0.80)in
uno junto.al otro (0.78~0.76)In
(valor recomendado) ‘ e

.76In

Coeficiente de Cambio por cada 10°C de aumento desde la 0.03~0.05)1
compensacién de temperatura de referencia *(0:03~0.05)in
temperatura
(valor recomendado) Cambio por cada 10°C de descenso +(0.03~0.08)in

desde la temperatura de referencia

Entrada de cable
Montaje

Grado de contaminacion

| Entrada superior o inferior

‘ Montaje sobre camil TH35-7.5-
Grado de contaminacion I

Grado de proteccion

Montaje directo
Montaje en la caja de distribucion

[ 1P20
| 1P40
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P-011) Aparamenta modular para carril DIN | Caracteristicas de disparo

Las caracteristicas de disparo cumplen con las normativas IEC60898-1 e IEC61009-1

Prueba Tipo I Corriente de prueba | Estado de amanque i"‘? de tiempo disparo/ Resultado previsto Notas
. t<1 h (para In<63A) i i
a C 1.13In En frio t<2 h (para In>63A) Sin disparo
Justo después de | t<1 h (para In<63A) ¢ Aumento de corriente
b & el la prueba t<2h(para In>63A) Ll continuado en 5s
Justo después de | 1s t 60s (para In 32A) .
¢ ¢ 233 la prueba 151205 (para In324) | DiSPAr©
. SO Conecte la corriente cerrando
d (& S5in En frio t<0.1s Sin disparo ol intefruptor audliar
e c 10In En frio t<0.1s Disparo Conectslarcomenticemanco

el interruptor auxiliar

Curva de disparo

De conformidad con las normativas IEC60898-1 e IEC61009-1
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Motion Control with Unitronics -
Simple to set up. Painless to program.
Servo made Simple: we do the work for you.

= One Software: Why struggle with multiple software tools to build your application?
Unitronics provides one integrated software environment that controls it all: PLC, HMI, Servo, VFD, and 1/0
®  Automatic communication setup: absolutely seamless
®  Minimal room for error: UniLogic software analyzes mechanical properties
and recommends safe values for your application
m  Diagnostics: View servo run-time performance via UniLogic’s built-in
powerful, high-speed scope
= Tune your system: using only one single parameter
= No coding needed! Use Ready-Made Motion code to test your completed system
®  Embedded Diagnostic tools: no PC needed. Tap a panel - even mobile - to:
= Set motion parameters
= Monitor Axis behavior and 1/0s

= Execute movements, such as Point-to-Point, Jog, and Homing

= Ready-Made Motion code: simply open and edit as needed

No motion programming knowledge needed!
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UNILOGIC' Makes Motion Control Simple

Eliminate the complicated operations associated
with Motion Control!

Powerful, award-winning software that enables you to do it all in one project!

®  Configure all hardware: PLC, HMI, Servo drives, motors, actuators
®  Build PLC, HMI, and Motion applications

m  Setup and implement all communications—including Industry 4.0

Motion Control programming: Add Axes,
drag & drop function blocks drag & drop
A actuators;
E UniLogic

automatically
converts units

........................... é
Test & view performance
via built-in powerful, ..............
high-speed scope
v v
Analyzes mechanical UniLogic
properties, and recommends automatically
safe values defines
the correct
configuration
& sets up

communications




Servo Drives & Motors

Complete Control Solution - with Servo

made Simple

Everything you need for your Motion Control:

Hardware

Drives: 1 and 3-phase, robotic cables available

Wide servo power range — 50W to 5,000W (0.06-6.7 HP)

Motors: to suit any machine size; robust, built-in high-resolution serial encoders
(absolute: 23-bit | incremental: 20-bit), IP65

Built-in communications: EtherCAT or CANopen

Software

Servo drives and Motors: simple setup

Ready-made code: implement Motion in 2 clicks

Motion Control programming: drag & drop function blocks
Control up to 8 Axes

One-parameter tuning

Built=in Diagnostic tools

One intuitive software environment, at no extra charge

FAST SETUP EASY INTEGRATION

POWERFUL SOLUTION
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One Integrated Solution for

Control & Automation
PLC, HMI, Servo, VFD & 1/0s

Unitronics’ complete Motion Control solution UNILOGIC@
All the elements you need for precise motion control All ilmoﬂware Studio

® PLC programming

m  HMI design

m Servo configuration, tuning & operation
m VFD configuration, tuning & operation

EthercAT~ CANopen

Unitronics’ integrated solution for control and automation offers the best of two worlds:
broad choice and flexibility in choosing solution components, together with the simplicity and time-saving

benefits of All-in-One programming software.
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Product Offering

€ @

Frame Max
Power Rated current | Rated torque | Peakcurrent | Peak torque | Rated speed Encoder type
e drike Voltage | iy / Hp) Motar St (&) (NM/ 1b-n) () (NM/1b-in) | (RPM) speed | cremental\ Absolute)
(MM) (RPM)
UMD-0000B-83 0.05/0.06 | UMM-0000BAR-B4 » 0.9 0.159/1.4 33 0.557/4.92 —
UMD-0001B-83 01/013 | UMM-0001BAR-B4 3.3 0.318/281 4 111/9.82
1-Phase UMM-0002BAR-B4 Abs 23bit
UMD-00028-83 02/0.26 15 0637/563 47 191/16.9
220V UMM-0002BNE-B4 - Inc 20bit
UMM-0004BAR-B4 Abs 23bit
UMD-0004B-m3 04/053 2.9 127/11.23 9.2 382/338 3000 6000
UMM-0004BNE-B4 Inc 20bit
UMM-0007 CAR-B4 Abs 23bit
UMD-0007C-m3 0.75/1 5.1 239/21.15 16.1 7.16/63.36 -
1-Phase UMM-0007CNE-B4 Inc 20bit
80
220V UMM-0010CAR-B4 Abs 23bit
UMD-0010C-83 and 1/1.34 6.9 3.18/28.14 195 88/77.88
3.Phise UMM-0010CNE-B4 Inc 20bit
220V UMM-0015CAR-B2 Abs 23bit
UMD-0015C-m3 15/2.01 8.2 7.16/6336 246 215/190.27
UMM-0015CNE-B2 | Inc 20bit
UMM-0020CAR-82 Abs 23bit
UMD-0020C-83 2/2.68 13 955 /8451 339 28.7/253.99
UMM-0020CNE-B2 Inc 20bit
3-Phase UMM-0030CAR-B3 Abs 23bit
UMD-0030C-m3 3/4.02 18 14.3 /126.55 54 36.5/323.02
220v UMM-0030CNE-B3 6 Inc 20bit
UMM-0050CAR-B3 Abs 23bit
UMD-0050C-83 5/67 28 23.9/211.51 84 54.3 /48055
UMM-0050CNE-B2 Inc 20bit
UMM-0010EAR-B2 Abs 23bit
UMD-0010E-m3 1/1.34 3 478/42.3 9 14.3 /12655 2000 3000
UMM-0010ENR-B2 Inc 20bit
UMM-0015EAR-B2 Abs 23bit
UMD-0015E-83 15/2.01 130 43 716 /6336 129 215/190.27
UMM-0015ENR-B2 Inc 20bit
3-Phase UMM-0020EAR-B2 Abs 23bit
UMD-0020E-m3 2/2.68 57 955 /8451 174 287 /253.99
400V UMM-0020ENK-B2 Inc 20bit
UMM-0030EAR-B3 Abs 23bit
UMD-0030E-83 3/4.02 8.8 14.3/126.55 264 36.5/323.02
UMM-0030ENR-B3 558 Inc 20bit
UMM-0050EAR-B3 Abs 23bit
UMD-0050E-83 5/67 15 23.9/211.51 45 71.6/633.66 -
UMM-0050ENR-B3 Inc 20bit
* All motors are offered with oil seal as standard
[ Add the letter B in the square in order to include holding brake eg. UMM-0004BA-&-B4 -> UMM-0004BAB-B4
B For CANopen add B. For EtherCAT add E. UMD-0000B-m3 -> UMD-0000B-B3/UMD-0000B-E3
Product Designation Ke
Drive Cables Motor
UMD-0004 B - B3 umc B4 FN R 05 UMM -0004 B N B - B4
No. Key Description Umc B4 PB 05 No. Key Description
(1) | ProductLine | Unitronics Servo Drive (@ | Product Line | Unitronics Servo Motor
No. Key Description
0001: 100W 0001: 100W
@ Rated Power 0010 1KW Product line Unitronics Servo Cable @ Rated Power 0010: 1KW
B: 1PH 200V-230V B: 1PH 200V-230V
@) | input voltage | C: 3PH 200v-230V @ | motorseries | B2B31B4 @) | mnput Vottage | C: 3PH 200v-230v
E: 3PH 380V-440V E: 3PH 380V-440V
PN- Power cable without brake
@ Cable PB-Power cable with brake A: Absolute
B3- CANopen FA-Feedback cable absolute encoder -
@ | product Serles E3. Ether(':)AT functionality | Ey-Faedback cable @ | Encoder N: Incremental
incremental encoder
None: No Brake
None: Standard cable @ Brake :
@ |cavetype | oo e B: With Brake
Product
(®) | cabletength | 03/05/10 Meters ® | series B2/B3/BA

** UL certification is valid for all 220V products
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Drive Specification

€ @

Single-Phase 200~230VAC (50W~1kW / 0.06 - 1.34HP)
Input Main Gircuit 2000 Three-phase 200~230VAC (750W~5.0kW / 1.01 - 6.7HP)
’;::;I; 400V Three-phase 380~440VAG (1~5.0kW /1.34 - 6.7HP)
200V Single-Phase 200~230VAC (50W~5.0kW / 0.06 - 6.7HP)
Control Circuit
400V 24VDC (1~5.0kW / 1.34 - 6.7HP)
Control Method SVPWM Control
20bit incremental encoder: 1048576 PRR
feadhack 23bit Absolute encoder: 8388608 PRR
Ambient Temperature 0~+55°C / 32-131°F
Storage Temperature -25~+85°C / -13-185°F
;. Ambient/Storage Humidity 5%~95% RH (no condensation)
Conditions Elevation 1000m/3280ft o less
Vibration Resistance 4.9m/s?/ 0.5g
Impact Resistance 19.6m/s?/ 2g
Configuration Wall mounted
s Phase-A, phase-B, phase-C:line driver output
E'F\,cu?g:sr mdﬂ?g Number of dividing pulses:
P Any setting ratio is available
1/0 Signals
8 Digital Inputs
4 Digital Outputs
Built-in regenerative resistor 750W~5.0kW /1.01 - 6.7HP
. " Qvercurrent, overvoltage,low voltage,
Protection Functions overload,regeneration error,overspeed
Other CHARGE(Red), POWER (Green),
Display 7-segment LEDS x 5
(Built-in digital panel operator)
Communication EtherCAT/CANopen

Servo Drive Dimensions

Power 200V 400V
(kw) WxHxD(mm) WxHxD(mm)
0.05 40X160X180 -

0.1 40X160X180 —
0.2 40X160X180 -
04 40X160X180 —
0.75 84X186X180 —
1.0 84X186X180 100X186X180
15 100X186X180 100X186X180
2.0 100X186X180 100X186X180
3.0 125X271X205 125X271X205
5.0 125X271X205 125X271X205

** UL certification is valid for all 220V products

>

height

<

% uniTRONICS!
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Servo Motor Specification

€ @

200 VAC | 200 VAC 200 VAC 400 VAC
B B2 B3 B2 B3
Rated Output | | 005/ | 01/ | o2/ 04/ | 075/ | 1/ | 15/ 27 3/ 5/ YR IRE 27 3/ 5/
Power 006 | 013 | 02 053 1 13 | 200 268 402 67 134 | 201 268 402 67
Aot Torave | Wb | 0167 | 032/ | 0637/ | t2r/ | 239/ | 318/ | 746/ | 955/ | 143/ | 239/ | 478/ | 746/ | 9%/ | 143/ | 239/
& 1.41 283 | 56 123 | 2145 | 2814 | 6336 | 8451 | 12655 | 21151 | 423 | 6336 | 8451 | 12655 | 21151
? 048/ | 096/ | 191/ | 38/ | 716/ | 88/ | 215/ | 287/ | 365/ | 543/ | 143/ | 215/ | 287/ | 365/ | 716/
PeskTorqu: [ NM/lbin 424 | 849 169 338 | 6336 | 7788 | 19027 | 25399 | 32302 | 48055 | 12655 | 19027 | 25399 | 32302 | 63366
Rated Current A 06 1 15 29 51 68 82 113 180 280 30 43 57 88 15.0
Max Current A 17 30 a7 92 53 | 210 | 246 | 339 540 8.0 90 | 129 | 174 2%4 450
Rated Speed RPI 3000 2000
Max. Speed RPM 6000 3000
e 0019 | 0035 | 01469 | 02435 | 09094 | 1144 | 184 | 235 43 657 | 132 | 184 | 235 43 65.7
dosrtonet]| @ ©05) | ©052) | (01794 | (02759) | (1.0655) | (13) | 195) | @48) | 445 | 689 | (143 | (95 | (46 | @45 | 689
of Inertia
(with brake) i 00065 | 0012 | 00501 | 00832 | 03107 | 03909 | 62675 | 80303 | 141128 | 223824 | 45106 | 62875 | 80303 | 141128 | 223824
0017) | (0.0177) | (0:0613) | (00942) | (0:3640) | (0.4442) | (66634) | (8.40521) | (15.2063) | (23.5442) | (4.8865) | (6.6634) | (8.40621) | (152063) | (23.5442)
g 0374 | o0s08 | 09 13 26 31 89 108 | 166 | 23 7 89 108 16,63 243
©568) | (07) | (13 an | 62 | @8 | aos | 23 | @02 | @9 | 65 | aw | d23 | @) | @19
weight
(with brake)
b 082 | 112 | 1984 | 2866 | 5732 | 6834 | 19621 | 2381 | 36662 | 53572 | 15432 | 19621 | 2381 | 36662 | 53572
(20) | (1543) | (2866) | (3747 | (7054) | (8377) | (22928) | (27116) | (446) | (61509) | (1874) | (22928 | (27.116) | ‘(446) | (61509)
Lo Rated DC24V+10%
oltage
Dok ated w 40 74 96 195 30 195 350
‘ower
?;::."""“"9 NM/Ibin 0.318/2.814 15713276 32/28.322 12/106.209 40/354.03 12/106.209 40/354.03
Incremental 5 o
Encoder PR - 20 bit (1,048,576) 20 bit (1,048,576)
Rbsulute PPR 23bit (8,388,609) 23 bit (8,388,608)
Encoder
Insulation 3
class
Ambient op jo o o :
Tomperature C/°F 0~+40°C / 32~+104°F (No freezing)
a::‘::':l‘y RH 20% to 80% non-condensing
Enclosure P65 / NEMA4X
* The values in parentheses are for servo motors with holding brakes
UMM-0000BAJ-B4 UMM-0001BAC]-B4
o TG
< 2555 N
A B -l 8
. o 048 01 045 06 025 ! " 03 06 09 12 (K3
ot asen
UMM-0002BI]-B4 UMM-0004B0J-B4 UMM-0007CCI(J-B4 UMM-0010CO(J-B4
Torque (b-in) Torque (Id-in} Torque (R-in} Torgu: ib-n)
o o 5 ot
e 3| == e = i e i
oo LY | ML) I Jpood I ¥ = s { o
¥ 0 08 1 (X3 2 23 “ o 1 2 3 4 ¢ o 2 4 s k] ¢ o 0
e BN o Tty
UMM-B2 BMM-B3
UMM-0010C33-B2 UMM-00150110-B2 UMM-002003(1(1-B2 UMM-003000J-B3 UMM-005013-B3
T ) - -
o 90 . - P sl
{omin) | <q (emin) | <oq (omin} {500 {rimin) | 500 (rimin) 500
1000 A B 1000 A B 1000 A B 1000 A B 1000 A B
& o k] i 20 » o o 12 1" 2 0 £ 0 3 " 24 2 W ¥ o [H 24 6 a8 o & o 20 40 [ s 100
Torque {Nm) Torque (Nmj} Torque (Nm} Torqus (Nm) Torque (Nm)

** UL certification is valid for all 220V products




UMM-B4:

Motor Dimensions
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S e—
LC
LR LL
|
unit: mm
Flange Side Key
Part Number LY L s Tap x Depth
LR LE LF LC LA LB Lz oK w T u Q
UMM-0000BAE-B4 | 92.5 (126) 62.5 (96)
25 2.5 5 40 46 30 | 43 8 M3X6 14 3 3 [1.8]225
UMM-0001BAK-B4 108.5 (142) 78.5(112)
UMM-0002BAK-B4 108 (137) 78 (107)
30 3 7 60 70 50 6 14 M5x12 20 5 5 3 |27
UMM-0004BAR-B4 | 129 (158) 99 (128)
UMM-0007 CAX-B4 141 (184) 111 (144)
40 3 8 80 90 70 7 19 M6x12 25 6 6 35| 37
UMM-0010CAR-B4 | 155 (198) 125 (158)
UMM-0002BNE-B4 | 126.5 (155.5) 96.5 (125.5)
30 3 7 60 70 50 6 14 M5x12 20 5 5 3 |27
UMM-0004BNX-B4 | 147.5 (176.5) 117.5 (146.5)
UMM-0007CNE-B4 | 159.5 (202.5) 129.5 (162.5)
40 3 8 80 920 70 7 19 M6x12 25 6 6 35| 37
UMM-0010CNK-B4 | 173.5 (216.5) 143.5 (176.5)

*The values in parentheses are for servo motors with holding brakes

[ Add the letter B in the square in order to include holding brake eg. UMM-0004BAX-B4 -> UMM-0004BAB-B4

** UL certification is valid for all 220V products

% uniTRONICS!
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UMM-B2 & UMM-B3:
Motor Dimensions

C€ @

]
L
KB2
KB1 oLc N
LF
L] L
LR
Cross section A-A
] | LI T 2
at QK I i
] — T
— A
= =]
5 gl =
I=] (o=}
Al
[
unit: mm
Flange Side Key
Part Number L* *LE S |Tap x Depth KB1* KB2* KL1|KL2
LR|LE|LF|LC|LA| LB |LZ aK T
UMM-0010EAR-B2 | 203 (245.5) | 148 (190.5) 80 (103.2) | 131.5 (174)
UMM-0015CAX-B2
205 (267.5) | 170 (212.5) 102 (125.2) | 153.5 (196)
UMM-0015EAR-B2 55| 4 | 12 |130|145( 110 | 9 | 22 M6x20 40 8 117 160.5
UMM-0020CAX-B2
247 (289.5) | 192 (234.5) 124 (147.2) [ 175.5 (218)
UMM-0020EAX-B2
UMM-0030CAX-B3
307 (378) | 228 (299) 143 203 (274)
UMM-0030EAR-B3
79 {3.2| 18 |180( 200 |114.3| 14 | 35 M8x16 55 10 140 | 79
UMM-0050CAX-B3
357 (428) 278 (349) 183 253 (324)
UMM-0050EAR-B3

* The values in parentheses are for servo motors with holding brakes
[¥- Add the letter Bin the square in order to include holding brake eg. UMM-0010EAX-B2 -> UMM-0010EAB-B2

** UL certification is valid for all 220V products
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One Integrated Solution
for Control & Automation

Complete Servo Solution

® Drives & Motors (50W to 5,000W, 0.06-6.7 HP)

® Communications: automatic setup, seamless

m No coding needed in order to diagnose and tune the system

B Assisting programmer with mechanical aspects

® Easy Coding: using industry standard motion Function
Blocks (PLCopen)

m Control up to 8 axes

Broad Range of PLCs and HMI Panels

Powerful, Multi-function Controllers
Up to 2048 1/0s per controller
Quality HMI Panels

Field-hardened

Full Range of VFDs

m Easy to Program
m Simple to Use
®m Setup & Program via Software or VFD Keypad

All-in-One Programming Software

m Servo made Simple: Easy Setup, Ready-made code,
Built-in Diagnostics

Program Ladder Logic

Design HMI & Web pages

Configure VFDs

Hardware & Communication Configuration

One intuitive Environment

Total Solution for Industry 4.0

= MQTT

SaL

FTP

SNMP

Built-in Web Server
Remote Access via VNC
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UMM-B4: 55
Motor Dimensions

30050 030
LF oLA
LE - 9LBN7
1 y ®
oK %)
| ©
FALA 4
= \
g . \ I
\ =) /
p
1 ) \ 5
QI © 2 4-9L7
T
LC
LR LL
L
unit: mm
Flange Side Key
Part Number L* LL* s Tap x Depth
LR LE LF | Lec LA | B | LZ oK | w T |u|a
UMM-0000BA -B4 | 92.5(126) 62.5 (96)
25 25 5 4 | 46 | 30 | 43 8 M3X6 14 3 3 [18]225
UMM-0001BA -B4 | 108.5 (142) 78.5 (112)
UMM-0002BA -B4 | 108 (137) 78 (107)
30 3 7 60 70 | 50 6 14 M5x12 20 5 5 | 3|27
UMM-0004BA  -B4 | 129 (158) 99 (128)
UMM-0007 CA -B4 | 141 (184) 111 (144)
40 3 8 80 90 | 70 7 19 M6x12 25 6 6 |[35] 37
UMM-0010CA -B4 | 155 (198) 125 (158)
UMM-0002BN -B4 | 126.5 (155.5) | 96.5 (125.5)
30 3 % 60 70 | 50 6 14 M5x12 20 5 5 | 3|27
UMM-0004BN -B4 | 147.5(176.5) | 117.5 (146.5)
UMM-0007CN -B4 | 159.5 (202.5) | 129.5 (162.5)
40 3 8 80 9 | 70 7 19 M6x12 25 6 6 |[35] 37
UMM-0010CN -B4 | 173.5(216.5) | 143.5 (176.5)

*The values in parentheses are for servo motors with holding brakes
- Add the letter B in the square in order to include holding brake eg. UMM-0004BA/ -B4 -> UMM-0004BAB-B4

2 UNITRONICS"

www.unitronics-cannabis.com

86



MNIW!EE 100W Single Output Switching Power Supply L R S - 1 0 0 series

« M E-/CBCE

M Features M Applications

* Universal AC input / Full range * Industrial automation machinery

* Withstand 300VAC surge input for 5 second * Industrial control system

* Protections: Short circuit / Overload / Over voltage * Mechanical and electrical equipment
+ Cooling by free air convection * Electronic instruments, equipments or
* Miniature size and 1U low profile apparatus

* Compliance to IEC/EN 60335-1(PD3) and * Household appliances

IEC/EN61558-1, 2-16 for household appliances
* Operating altitude up to 5000 meters (Note.7)
* Withstand 5G vibration test
* LED indicator for power on
* No load power consumption<0.3W
* 100% full load burn-in test
* High operating temperature up to 70°C
* High efficiency, long life and high reliability
* 3 years warranty

M Description

LRS-100 series is a 100W single-output enclosed type power supply with 30mm of low profile design. Adopting
the full range 85~264VAC input, the entire series provides an output voltage line of 3.3V, 5V, 12V, 15V,
24V, 36V and 48V.

In addition to the high efficiency up to 91%, the design of metallic mesh case enhances the heat dissipation
of LRS-100 that the whole series operates from -30°C through 70°C under air convection without a fan.
Delivering an extremely low no load power consumption (less than 0.3W), it allows the end system to
easily meet the worldwide energy requirement. LRS-100 has the complete protection functions and 5G anti-
vibration capability; itis complied with the international safety regulations suchas TUV EN60950-1,
EN60335-1,EN61558-1/-2-16, UL60950-1 and GB4943. LRS-100 series serves as a high price-to-
performance power supply solution for various industrial applications.

Bl Model Encoding
LRS -100- (3.3

—r— Output voltage
Output wattage

Series name

File Name:LRS-100-SPEC 2015-12-31
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MW

100W Single Output Switching Power Supply L RS-1 0 0 series
SPECIFICATION
MODEL LRS-100-3.3 |LRS-100-5  [LRS-100-12 [LRS-100-15 |LRS-100-24 |LRS-100-36 |LRS-100-48
DC VOLTAGE 3.3V 5V 12V 15V 24V 36V 48V
RATED CURRENT 20A 18A 8.5A 7A 4.5A 2.8A 23A
CURRENT RANGE 0~20A 0~18A 0~8.5A 0~7A 0~45A 0~2.8A 0~2.3A
RATED POWER 66W 90w 102W 105W 108W 100.8W 110.4W

RIPPLE & NOISE (max.) Note.2{ 100mVp-p 100mVp-p 120mVp-p 120mVp-p 150mVp-p 200mVp-p 200mVp-p

OUTPUT |VOLTAGEADJ.RANGE |2.97~3.6V 4.5~55V 10.2~13.8V | 13.5~18V 216~28.8V |324~39.6V [43.2~52.8V
VOLTAGE TOLERANCE Note.3| £3.0% +2.0% +1.0% +1.0% +1.0% +1.0% +1.0%
LINE REGULATION Note.4| +-0.5% +0.5% +0.5% +0.5% +0.5% +0.5% +0.5%
LOAD REGULATION Note.5| +:2.0% +1.0% +0.5% +0.5% +0.5% +0.5% +0.5%
SETUP, RISE TIME 500ms, 30ms/230VAC 500ms,30ms/115VAC at full load
HOLD UP TIME (Typ.) 55ms/230VAC  10ms/115VAC at full load
VOLTAGE RANGE 85~ 264VAC 120 ~ 373VDC (Withstand 300VAC surge for 5sec. Without damage)
FREQUENCY RANGE 47 ~63Hz
ik EFFICIENCY (Typ.) 84.5% 86% I 88% 88.5% 90% | 90.5% 191 %
AC CURRENT (Typ.) 1.9A/115VAC 1.2A/230VAC
INRUSH CURRENT (Typ.) | COLD START 50A/230VAC
LEAKAGE CURRENT <0.75mA/ 240VAC
110 ~ 150% rated output power
QVERLOAD Protection type : Hiccup mode, recovers automatically after fault condition is removed
PROTECTIN 38~445V [575~6.75V [138~162V |18.75~2175V[28.8~336V |41.4~486V |552~64.8V
SRR OIS G Protection type : Shut down o/p voltage, re-power on to recover
WORKING TEMP. -30 ~ +70°C (Refer to "Derating Curve")
WORKING HUMIDITY 20 ~90% RH non-condensing
ENVIRONHENT| STORAGE TEMP., HUMIDITY | -40 ~ +85°C, 10 ~ 95% RH
TEMP. COEFFICIENT +0.03%/°C (0~50°C)
VIBRATION 10 ~500Hz, 5G 10min./1cycle, 60min. each along X, Y, Z axes
SAFETY STANDARDS UL60950-1, TUV EN60950-1, EN60335-1, EN61558-1/-2-16,CCC GB4943 approved
SAFETY & WITHSTAND VOLTAGE | I/P-O/P:3.75KVAC  I/P-FG:2KVAC  O/P-FG:1.25KVAC
EMC ISOLATION RESISTANCE | I/P-O/P, I/P-FG, O/P-FG:100M Ohms / 500VDC / 25°C/ 70% RH
(Note8) |gmc EMISSION Compliance to EN55022 (CISPR22), GB9254 Class B, EN55014 EN61000-3-2,-3
EMC IMMUNITY Compliance to EN61000-4-2,3,4,5,6,8,11, EN61000-6-2 (EN50082-2), heavy industry level, criteriaA
MTBF 720.6Khrs min.  MIL-HDBK-217F (25°C)
OTHERS |DIMENSION 129*97*30mm (L*W*H)
PACKING 0.34Kg ; 40pcs/14.6Kg/0.92CUFT
NOTE 1. All parameters NOT specially mentioned are measured at 230VAC input, rated load and 25°C of ambient temperature.

2. Ripple & noise are measured at 20MHz of bandwidth by using a 12" twisted pair-wire terminated with a 0.1uf & 47uf parallel capacitor.

3. Tolerance : includes set up tolerance, line regulation and load regulation.

4. Line regulation is measured from low line to high line at rated load.

5. Load regulation is measured from 0% to 100% rated load.

6. Length of set up time is measured at cold first start. Turning ON/OFF the power supply very quickly may lead to increase of the set up
time.

7. The ambient temperature derating of 5°C/1000m is needed for operating altitude greater than 2000m(6500ft).

8. The power supply is considered a component which will be installed into a final equipment. The final equipment must be re-confirmed
that it still meets EMC directives. For guidance on how to perform these EMC tests, please refer to “EMI testing of component power
supplies.” (as available on http://www.meanwell.com)

LRS-100-SPEC 2015-12-31
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MW

100W Single Output Switching Power Supply

LRS'1 00 series

MEAN WELL
W Block Diagram fosc: 65KHz
EMI RECTIFIERS POWER RECTIFIERS 0 W
P o FILTER & SWITCHING . & .0
FILTER FILTER J
¥ DETECTION
Fe J‘|>!/*H CIRCUIT
OLP. CONTROL
%S:ﬁ# O.VP.
M Derating Curve M Static Characteristics
100 Ll 1
wlk A
80 |
o0 _
60 : nf 1
§ af E gor 1
3 2 wf |
o | - -
2 =l .
% 0 10 20 30 404550 60 70 (HORIZONTAL) 85 95 100 115 120 140 160 180 200 220 240 264

AMBIENT TEMPERATURE (C)

INPUT VOLTAGE (VAC) 60Hz
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100W Single Output Switching Power Supply

LRS'1 00 series

M Mechanical Specification

Case No.238A  Unit:mm
'i‘5i 122.5
%35 ad I
@]
D || 2
l
P
D ||
(D]«
8| 5
L[ @]
6
D]
Gl
P
@ svri P |
OLED _ = T2
78
129
isAsi 120
CH . & — Terminal Pin No. Assignment
2_;6‘ | i PinNo. | Assignment | Pin No. Assignment
< 4 | e s 1 ACIL 45 | DCOUTPUTV
e — @ E[_ - 2 ACIN 6,7 DC OUTPUT +V
— —t : - 3 G =
2,
! 32 77 ! 4{',(
S
M Installation Manual
Please refer to : http://www.meanwell.com/webnet/search/InstallationSearch.html
File Name:LRS-100-SPEC 2015-12-31
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Technical Specifications

Uni-COM™ Modules

This guide provides specifications for Unitronics’ Uni-COM™ UAC-01EC2 Module.

The UAC-01EC2 module support EtherCAT. Via this module, UniStream™ controllers can act as EtherCAT

masters.

UAC-01EC2

The UAC-01EC2 EtherCAT master module can be used with UniStream™ PLC (USC-B5/B10) family of
Programmable Logic Controllers.

Installation Guides are available in the Unitronics Technical Library at www.unitronicsplc.com.

Communication
EtherCAT

Number of ports
Port type
Isolation voltage
Cable

EtherCAT Data Exchange
Capability
EtherCAT Topologies

EtherCAT Capabilities

USB Host

1

100 Base-TX (RJ45 port)

500VAC for 1 minute

Shielded CATSe cable, up to 100 m (328 ft)
CoE Based

e Line, daisy chain based

e Star using EtherCAT junctions

e 100m maximum transmission distance between nodes

e Pre-defined topology, network scan funcionality is not supported
e Support up to 8 Unitronics SERVO drives (UMD), non-interpulated

e FEtherCAT terminal system modular I/O (communication between
I/0 modules is EtherCAT based)

e Supported application protocol: CoE (CANopen over EtherCAT),
PDO and SDO messages can be sent to slaves via EtherCAT

e 1 msscantime

The USB Host port is intended only for UAC-01EC2 firmware updates

Number of ports
Port type
Data rate
Isolation
Cable connection

Over current protection

I0/COM Bus
Bus curent consumption

1

Type A

USB 2.0 (480Mbps)
None

Not allowed

Yes

650 mA

Unitronics
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Technical Specifications

Indicator LEDs
LNK
EtherCAT Link

ECAT
EtherCAT Communication

Status

Environmental
Ingress Protection

Operational temperature
Storage temperature
Relative Humidity (RH)
Shock

Vibration

Dimensions
Weight
Size

Green

Green

Red

Green

Orange

Ethernet Connected

OFF: During startup.

ON: EtherCAT running, topology ok and all slaves communicating
Slow Blink: EtherCAT communication failure or topology error

Rapid Blink: Runtime error

ON: Power on but no PLC connected

Slow Blink: During OS startup

Rapid Blink: PLC communication failure
ON: Power and PLC connected and running

Slow Blink: During boot

Rapid Blink: During OS startup

ON: During firmware upgrade process.

Slow Blink: Firmware finished successfully
Rapid Blink: During firmware upgrade failure

IP 20, NEMA 1

-20°C to 55°C (-4°F to 131°F)

-30°C to 70°C (-22°F to 158°F)

5% to 95% (non-condensing)

IEC 60068-2-27, 15G, 11ms duration

IEC 60068-2-6, 5Hz to 8.4Hz, 3.5mm constant amplitude, 8.4Hz to 150Hz,
1G acceleration.

0.14 Kg (0.308 Ib)
As shown in the images below

(L]

65mm
(2.56")

=

Bottom View

Unitronics
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The information in this document reflects products at the date of printing. Unitronics reserves the right, subject to all applicable
laws, at any time, at its sole discretion, and without notice, to discontinue or change the features, designs, materials and other
specifications of its products, and to either permanently or temporarily withdraw any of the forgoing from the market.

All information in this document is provided "as is" without warranty of any kind, either expressed or implied, including but not
limited to any implied warranties of merchantability, fithess for a particular purpose, or non-infringement. Unitronics assumes no
responsibility for errors or omissions in the information presented in this document. In no event shall Unitronics be liable for any
spedial, incidental, indirect or consequential damages of any kind, or any damages whatsoever arising out of or in connection with
the use or performance of this information.

The tradenames, trademarks, logos and service marks presented in this document, including their design, are the property of
Unitronics (1989) (R"G) Ltd. or other third parties and you are not permitted to use them without the prior written consent of

Unitronics or such third party as may own them.
DOC27029-A8 REV. AW 10/20
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Installation Guide

Uni-COM™ Modules

UAC-01EC2
The UAC-01EC2 communication module supports EtherCAT, and is compatible with the

UniStream® PLC (USC-B5/B10) controller series.
This guide provides basic installation information.

Technical specifications may be downloaded from the Unitronics website.

Note that: "
e UAC-01EC2 is compatible only with UniStream® PLC USC-
B5/B10.

e  Only one UAC-01EC2 module may be connected to a PLC.
e The UAC-01EC2 must be adjacent to the CPU.

— UAC-01EC2 cannot be connected to the CPU via an
expansion cable.

— No other module may be installed between the CPU and
the UAC-01EC2.

Before You Begin

Before installing the device, the installer must:
= Read and understand this document.
= Verify the Kit Contents.

Alert Symbols and General Restrictions

When any of the following symbols appear, read the associated information carefully.
Symbol Meaning Description

A Danger The identified danger causes physical and property damage.
A Warning The identified danger could cause physical and property damage.
Caution Caution Use caution.

= All examples and diagrams are intended to aid understanding, and do not guarantee
operation. Unitronics accepts no responsibility for actual use of this product based on
these examples.

= Please dispose of this product according to local and national standards and regulations.
= This product should be installed only by qualified personnel.

/L\ = Failure to comply with appropriate safety guidelines can cause severe injury or
property damage.
= Do not attempt to use this device with parameters that exceed permissible levels.
= Do not connect/disconnect the device when power is on.

Unitronics 1
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Installation Guide

Environmental Considerations

& = Ventilation: 10mm (0.4") of space is required between the device top/bottom edges
and the enclosure’s walls.

= Do not install in areas with: excessive or conductive dust, corrosive or flammable
gas, moisture or rain, excessive heat, regular impact shocks or excessive vibration,
in accordance with the standards and limitations given in the product’s technical
specification sheet.

= Do not place in water or let water leak onto the unit.
= Do not allow debris to fall inside the unit during installation.
= Install at maximum distance from high-voltage cables and power equipment.

Kit Contents
= 1 UAC-01EC2 module

Diagram
1 | Snap-on clips Physically hold the module in place.
USB Host port Maintenance port: update module’s firmware via USB flash
drive
3 | I0/COM Bus-Left Left-side Connector

4 | Bus Connector Lock Slide the Bus Connector Lock to the left, to electrically connect
the module to the CPU.

5 | I0/COM Bus-Right Right-Side Connector, shipped covered.
Leave covered when not in use.

Bus Connector Cover

6 | Functional Ground Connect to the system earth
Terminal

7 | Ethernet port Supports EtherCAT fieldbus protocol

8 | EtherCAT LEDs Green LEDs

9 | Status LED Tricolor LED, Green/Red/Orange

NoTe = Refer to the module's specification sheet for LED indications.

10 | Module door Shipped covered with protective tape to prevent the door from
being scratched. Remove tape during installation.

2 Unitronics
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UAC-01EC2

About the 10/COM Bus Connectors

The I0/COM Bus connectors provide the physical and electrical connection points between
modules. The right side connector is shipped covered by a protective cover, protecting the
connector from debris, damage, and ESD.

The I0/COM Bus - Left (#3 in diagram) can only be connected directly to a CPU.

The I0/COM Bus - Right (#5 in diagram) can be connected to an I/O module, or to the
Base Unit of the Local Expansion Adapter.

Notes = UAC-01EC2 module must be next to and directly connected to a CPU

= In case that the UAC-01EC2 is the only module in the configuration, to which
nothing is connected to its right: do not remove its Bus Connector Cover.

= Uni-COM™ modules cannot be connected via a Local Expansion Adapter.

Installation

A = Turn off system power before connecting or disconnecting any module or device.
= Use proper precautions to prevent Electro-Static Discharge (ESD).

Installing the UAC-01EC2 Module

1. Check the unit to which you will connect the UAC-01EC2 module. Verify that its Bus
Connector is not covered.
If the UAC-01EC2 module is the last one in the configuration, do not remove the cover
of its I0/COM Bus-Right connector.

2. Open the door of the UAC-01EC2
module and hold it as shown in the
accompanying figure.

3. Use the upper and lower guide-
tunnels (tongue & groove) to slide
the UAC-01EC2 module into place.

4. Verify that the clips located at the
top and bottom of the UAC-01EC2
module have snapped onto the DIN-

rail. Uni-COM™ grip for
placement/removal

&

Guide
Tunnel

Guide
Tunnel

5. Slide the Bus Connector Lock all the way to
the left as shown in the accompanying figure.

6. If there is already a module located to its
right, complete the connection by sliding the
Bus Connector lock of the adjacent unit to the
left.

7. If the module is the last in the configuration,
leave the I0/COM Bus Connector covered.

Unitronics 3
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Installation Guide

Removing a Module
8. Turn off the system power.

9. Disconnect the connectors from the Ethernet and USB ports (#2,7 in the Diagram on
page 2).

10. Disconnect the UAC-01EC2 module from the adjacent units: slide its Bus Connector
Lock to the right. If there is a unit located on its right, slide the lock of this module to
the right as well.

11.0n the UAC-01EC2 module, pull the top DIN-rail clip up and the bottom clip down.

12.0pen the door of the UAC-01EC2 and hold it with two fingers as shown in the figure on
page 3; then pull it carefully from its place.

Wiring

& = All wiring activities should be performed while power is OFF.

= Unused points should not be connected (unless otherwise specified). Ignoring
this directive may damage the device.

= Double-check all wiring before turning on the power supply.

Wiring Procedure
Functional ground terminal (#)

Use a wire of minimum thickness of 14 AWG (2 mm?); terminate it with a ring or fork
crimp terminal, stud size #6.

Tighten the screw enough to make sure the ring/fork crimp terminal is not loose.

Wiring Guidelines

In order to ensure that the device will operate properly and to avoid electromagnetic
interference:

= Use a metal cabinet. Make sure the cabinet and its doors are properly earthed.

= Connect the functional ground terminal (&) to the earth of the system (preferably to the
metal cabinet chassis).

= Individually connect each functional ground point (%) to the earth of the system
(preferably to the metal cabinet chassis). Use the shortest and thickest wires possible:
less than 1m (3.3") in length, minimum thickness 14 AWG (2 mm?).

= Ensure shield continuity when extending shielded cables.

NoTe  For detailed information, refer to the document System Wiring Guidelines, located in
the Technical Library in the Unitronics’ website.

4 Unitronics
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UAC-01EC2

Connecting Ports

Use the following:

= Ethernet Ethernet cable that meet at least the requirements of category 5 (CAT5)
with RJ45 connector

= USB Host Directly connect a USB flash drive with a Type-A plug for updating
firmware.
Using of cable to connect a device to the USB port is not allowed.

Unitronics 5
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UniStream®
PLC

Technical Specifications:
USC-B5-B1, USC-B10-B1,USC-B5-TR22,
USC-B10-TR22, USC-B5-T24, USC-B10-T24

Unitronics’ UniStream® PLCs are DIN-rail mounted Programmable Logic Controllers (PLCs) with a built-
in I/0 configuration. This document provides the specifications for the built-in I/O configurations for

the models USC-Bx-RA28 and USC-Bx-TA30.

The series is available in three versions: Pro, Standard, and Basic.

Note that a model number that includes:

e B10 refers to Pro version (e.g. USC-B10-T24)
e B5 refers to Standard version (e.g. USC-B5-RA28)
e B3 refers to Basic version (e.g. only for USC-B3-T20)
Installation Guides are available in the Unitronics Technical Library at www.unitronicsplc.com.

USx-Bx-TR22

e 10 x Digital inputs, isolated, 24VDC,
sink/source

e 2 x Analog inputs, 010V / 0+20mA, 12 bits

e 2 x Transistor outputs,isolated, npn,
including 2 High speed PWM output channels

e 8 x Relay outputs, isolated

USx-Bx-T24

e 10 x Digital inputs, isolated, 24VDC,
sink/source

e 2 x Analog inputs, 0+10V / 0-20mA, 12 bits

e 12 x Transistor ,isolated outputs, pnp,
including 2 PWM output channels

Power Supply USC-Bx-B1 USC-Bx-TR22 USC-Bx-T24
Input voltage 12VDC or 24VDC 24VDC 24VDC
Permissible range 10.2VDC to 28.8VDC 20.4VDC to 28.8VDC 20.4VDC to 28.8VDC
Max. 0.65A@12VDC 0.42A@24VDC 0.38A@24VDC
current consumption 0.38A@24VDC
Isolation None
General
1/0 support Up to 2,048 I/O points

Built-in I/O According to model

Local Uni-I/O™ Up to 8 I/0 modules with no additional power supply

support Up to 16 I/0 modules with a Local Expansion® Power Kit

Remote I/O Up to 8 Remote I/0O Adapters (URB)

Communication ports

Built-in COM ports Specifications are provided below in the section Communications
Add-on Ports Add up to 3 ports to a single controller using Uni-COM™ UAC-CB Modules®.

Unitronics
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Technical Specifications

Internal memory

Ladder memory
External memory

Bit operation
Battery

Standard (B5)
RAM: 512MB

ROM: 3GB system memory

1 MB

microSD or microSDHC card

1GB user memory

Size: up to 32GB

Data Speed: up to 200Mbps

0.13 ps

Model: 3V CR2032 Lithium battery “
Battery lifetime: 4 years typical, at 25°C

Pro (B10)
RAM: 1GB
ROM: 6GB system memory

2GB user memory

Battery Low detection and indication (via BATT. LOW indicator and via System

Tag).

Communication (Built-in Ports)

Ethernet port

Number of ports

Port type

Auto crossover

Auto negotiation
Isolation voltage

Cable
USB device ©

Number of ports

Port type
Data rate
Isolation
Cable
USB host

Number of ports

Port type
Data rate
Isolation

Cable

Over current
protection

2

10/100 Base-T (R145)

Yes

Yes

500VAC for 1 minute

Shielded CAT5e cable, up to 100 m (328 ft)

1
Mini-B

USB 2.0 (480Mbps)

None

USB 2.0 compliant; < 3 m (9.84 ft)

1
Type A

USB 2.0 (480Mbps)

None

USB 2.0 compliant; < 3 m (9.84 ft)

Yes

Unitronics
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UniStream® PLC

Digital Inputs

Number of inputs

Type

Isolation voltage
Input to bus
Input to input

Nominal voltage

Input voltage
Sink/Source

Nominal impedance
Filter

Analog Inputs

Number of inputs

Input range ©®

Absolute maximum
rating

Isolation
Conversion method
Resolution

Accuracy

(25°C / -20°C to
55°C)

Input impedence
Noise rejection

10
Sink or Source

500VAC for 1 minute
None
24VDC @ 6mA

On state: 15-30VDC, 4mA min.
Off state: 0-5VDC, 1mA max.

4kQ

6éms typical

2

Input Type Nominal Values
0 + 10VDC 0 £Vin £ 10VDC
0 +20mA 0 <Iin < 20mA

Over-range Values *

10 < Vin < 10.15VDC
20 <Iin < 20.3mA

* overflow ® is declared when an input value exceeds the Over-range

boundary.
+30V (Voltage), £30mA (Current)

None

Successive approximation
12 bits

+0.3% / £0.9% of full scale

541kQ (Voltage), 248Q (Current)
10Hz, 50Hz, 60Hz, 400Hz

Unitronics
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Technical Specifications

Step response

Smoothing Noise Rejection Frequency

(0 to 100% of final

value) 400Hz 60Hz 50Hz 10Hz
None 2.7ms 16.86ms 20.2ms 100.2ms
Weak 10.2ms 66.86ms 80.2ms 400.2ms
Medium 20.2ms 133.53ms 160.2ms 800.2ms
Strong 40.2ms 266.86ms 320.2ms 1600.2ms

Update time © Noise Rejection Frequency Update Time
400Hz 5ms
60Hz 4.17ms
50Hz 5ms
10Hz 10ms

Operational signal Voltage mode - Alx: -1V + 10.5V ; CM1: -1V + 0.5V

range (signal + Current mode - Alx: -1V + 5.5V ; CM1: -1V + 0.5V

common mode) (x=0or 1)

Cable Shielded twisted pair

Diagnostics ©® Analog input overflow

Relay Outputs (USC-Bx-TR22)

Number of outputs 8 (00 to 07)

Output type Relay, SPST-NO (Form A)
Isolation groups Two groups of 4 outputs each

Isolation voltage
Group to bus 1,500VAC for 1 minute
Group to group 1,500VAC for 1 minute

Output to output None
within group

Current 2A maximum per output
(Resistive load)
Voltage 250VAC / 30VDC maximum
Minimum load 1mA, 5VDC
Switching time 10ms maximum
Short-circuit None
protection
Life expectancy (¥ 100k operations at maximum load
4 Unitronics
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UniStream® PLC

Sink Transistor Outputs (USC-Bx-TR22)

Number of outputs 2 (08 and 09)

Output type Transistor, Sink
Isolation
Output to bus 1,500VAC for 1 minute
Output to output None
Current 50mA max. per output
Voltage Nominal: 24VDC

Range: 3.5V to 28.8VDC
On state voltage drop 1V max

Off state leakage 10pA max
current
Switching times Turn-on: 1.6us max. (4kQ load, 24V)

Turn-off: 13.4us max. (4kQ load, 24V)
High speed outputs

PWM Frequency 0.3Hz min.
30kHz max. (4kQ load)

Cable Shielded twisted pair

Source Transistor Outputs (USC-Bx-T24)
Number of outputs 12

Output type Transistor, Source (pnp)
Isolation voltage
Output to bus 500VAC for 1 minute
Output to output None
Outputs power 500VAC for 1 minute
supply to bus
Outputs power None
supply to output
Current 0.5A maximum per output
Voltage See Source Transistor Outputs Power Supply specfication below
ON state voltage 0.5V maximum
drop
OFF state leakage 10pA maximum
current
Switching times Turn-on/off: 80us max. (Load resistance < 4kQ)
PWM Frequency (" 00, O1:
3kHz max. (Load resistance < 4kQ)
Short-circuit Yes
protection
Unitronics 5
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Technical Specifications

Source Transistor Outputs Power Supply (USC-Bx-T24)
Nominal operating 24VDC

voltage

Operating voltage 20.4 - 28.8VDC

Maximum current 30mA@24VvDC

consumption Current consumption does not include load current

LED Indications

I/0 LEDs Color Indication
Digital Input Green Input state
Analog Input Red On: Input value is in Overflow
Relay and Green Output state
Transistor Output
Status LEDs Color & State Indication
RUN On Run mode
Green Blink This indication is in conjunction with the USB LED.
See table below, USB Actions Indications, for details
On Start-up mode
Orange :
Blink Stop mode
ERROR The Error LED can give indications in conjunction with the
Red On/Blink RUN and/or USB LED. See the next tables Error Indications
and USB Actions Indications for details
USB o A USB drive is detected that contains valid action file(s).
n (12) .
Green See ' for details
Blink USB Action in progress
BATT. LOW Red On Battery is low or missing
FORCE Red On I/0 Force on
Error Indications LED, Color & State
RUN ERROR USB Indication
Red blink off USB. Acgon has failed - disconnect the USB drive
to dismiss the error
Red blink HW Configuration Mismatch - the HWC in the
UniLogic application does not match the Uni-I/O
modules physically connected to the PLC
Orange | Red blink Application Invalid
blink or
Version Mismatch (UniLogic version is not
supported by device firmware)
Red On Uni-I/O Error (check wiring connections)
Orange | Red On OS/Application error
blink
6 Unitronics
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UniStream® PLC

USB Actions
Indications

Environmental
Protection

Operating
temperature

Storage temperature

Relative Humidity
(RH)

Operating Altitude
Shock

LED, Color & State

RUN ERROR
Green
blink
Red blink
Red blink

IP20, NEMA1

-20°C to 55°C (-4°F to 131°F)

-30°C to 70°C (-22°F to 158°F)
5% to 95% (non-condensing)

2,000 m (6,562 ft)

usB

Green
On

Green
blink

Green
On

Green
Off

Green

Indication

USB drive detected with valid Action file(s) -
press CONFIRM 2 to start Action

or

USB Action finished successfully.

USB Action in progress.

USB Action requires reset; press CONFIRM to
restart system

USB drive detected, but contains corrupt Action
file(s)

USB Action ran with error - disconnect the USB
drive to dismiss the error.

IEC 60068-2-27, 15G, 11ms duration

Vibration IEC 60068-2-6, 5Hz to 8.4Hz, 3.5mm constant amplitude, 8.4Hz to 150Hz,
1G acceleration
Dimensions
Weight Size
USC-Bx-B1 0.31 Kg (0.68 Ib)
USC-Bx-TR22 0.36 Kg (0.79 Ib) As shown in the images below
USC-Bx-T24 0.35 Kg (0.77 Ib)
Unitronics 7
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Technical Specifications

Mechanical Dimensions
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UniStream® PLC

Notes:

1. The controller, without any additional power supply, can support up to 8 Uni-I/O™ modules, either
plugged directly into the I/O Bus connector on the side of the controller, or via a Local Expansion
Kit. If more Uni-I/O™ modules are required, you must use a Local Expansion Kit with a power
supply, this enables a single controller to support up to 16 modules.

2. The Local Expansion Kits comprise a Base unit, an End unit, and a connecting cable. You must plug
the Base Unit into the last Uni-I/O™ module plugged into the controller.
If no module is present, plug the Base unit into the I/O Bus connector.

3. Uni-COM™ CB modules plug directly into the Uni-COM Jack on the side of the controller.
Uni-COM modules may be installed in the following configurations:
- If a module comprising a serial port is plugged directly into the controller, it may be followed
only by another serial module, for a total of 2.
- If your configuration includes a CANbus module, it must be plugged directly into the controller.
The CANbus module may be followed by up to two serial modules, for a total of 3.
For more information, refer to the product’s installation guide.

4. When replacing the unit’s battery, make sure that the new one has environmental specifications
that are similar or better than the one specified in this document.

5. The USB device port is used to connect the device to a PC.
The 4-20mA input option is implemented using 0-20mA input range.

7. The analog inputs measure values that are slightly higher than the nominal input range (Input
Over-range).
Note that when the input overflow occurs, it is indicated in the corresponding I/0 Status tag as well
as by the respective input LED (see LED Indications), while the input value is registered as the
maximum permissible value. For example, if the specified input range is 0 + 10V, the Over-range
values can reach up to 10.15V, and any input voltage higher than that will still register as 10.15V
while the Overflow system tag is turned on.

8. See LED Indications Table for description of the relevant indications. Note that the diagnostics

results are also indicated in the system tags and can be observed through the UniApps™ or the
online state of the UnilLogic®.

o0

9. Step response and update time are independent of the number of channels that are used.

10. Life expectancy of the relay contacts depends on the application that they are used in. The
product’s installation guide provides procedures for using the contacts with long cables or with
inductive loads.

11. Qutputs 00 and O1 can be configured as either normal digital outputs or as PWM outputs.
PWM outputs specifications apply only when outputs are configured as PWM outputs.

12. This refers to the CONFIRM button on the controller USB Actions; press it if the indication requires.

The information in this document reflects products at the date of printing. Unitronics reserves the right, subject to all applicable
laws, at any time, at its sole discretion, and without notice, to discontinue or change the features, designs, materials and other
specifications of its products, and to either permanently or temporarily withdraw any of the forgoing from the market.

All information in this document is provided "as is" without warranty of any kind, either expressed or implied, including but not
limited to any implied warranties of merchantability, fitness for a particular purpose, or non-infringement. Unitronics assumes no
responsibility for errors or omissions in the information presented in this document. In no event shall Unitronics be liable for any
special, incidental, indirect or consequential damages of any kind, or any damages whatsoever arising out of or in connection with
the use or performance of this information.

The tradenames, trademarks, logos and service marks presented in this document, including their design, are the property of
Unitronics (1989) (R"G) Ltd. or other third parties and you are not permitted to use them without the prior written consent of
Unitronics or such third party as may own them.
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Transformadores de control

Transformador de control JBK5

1. General

1.1 Aplicacion: Los transformadores de control de la serie JBKS
resultan adecuados para circuitos de CA de 50Hz/60Hz,
empleados como fuentes de control para diversos equipos
mecanicos y electrodomésticos en general, y se emplean
como fuente de alimentacion para la iluminacion en
entornos laborales y sefiales luminosas.

1.2 Norma: Q/ZT205

Transformadores de tension, de corriente, de potencia y reguladores
automaticos de baja tension

2. Tipo denominacion

BK5-0/0

Cédigo de producto para zonas tropicales:
"H" para zonas tropicales himedas;
"A" para zonas tropicales secas

Capacidad nominal: 40VA~2500VA

N° de secuencia de disefo

Control

Transformador maquinaria

3. Condiciones de funcionamiento

3.1 Temperatura: -5°C~+40°C, no debera superar los +35°C de
valor medio a lo largo de 24 horas.
Si el limite mas bajo es de -10°C a -25°C, debera
notificarnoslo.

3.2 Altitud: <2000m;

3.3 Humedad relativa £90%, cuando el valor limite inferior se
encuentre por debajo de +25°C a lo largo de un mes; y de
<50% cuando la temperatura sea +40°C.

Cuando la temperatura sea inferior, la humedad podra ser
relativamente mayor.
Pero si la temperatura es inferior, la humedad sera mayor.

4. Caracteristicas

Siempre hemos adoptado una soldadura por arco de argén
para la conexion entre los nlcleos de hierro y entre el niicleo
de hierro y la pieza de sujecion (pieza de montaje) de los
transformadores de control de la serie JBKS, lo que permite
que el producto sea un elemento integral, de manera que la
estructura resulte mas razonable y mas fiable.

Ademas, los productos cuentan con las ventajas de: un
funcionamiento fiable, baja disipacion de la energia, volumen
compacto, cableado seguro, amplia aplicabilidad, etc.

P-004
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P-005 Transformadores de tension, de corriente, de potencia y reguladores

automaticos de baja tension

5. Dimensiones generales y de montaje

Transformadores de control

JBK5-40~630, JBK5-800 (Vertical)

Emax

JBK5-800 (Horizontal), JBK5-1000~2500 Tipo

Ditiensones () Dimensiones totales (mm) Dimensiones de montaje (mm) Orificios de montaje (mm)
Capacidad (VA) B max D méx E max A c K
40~63 79 78 %2 66 46 438
100 85 9% 97 |72 62 48
160 97 9% 105 84 735 58
250 97 110 105 | 85 58
300 122 106 130 ) 76 7
400 122 110 130 | 100 85 7

500 122 125 130 90 98 6
630 151 116 150 | 130 90 7
800(Vertical) 152 132 150 126 104 7
1000 230 170 156 160 142 7x14
1600 258 185 168 180 155 7x14
2500 285 210 175 | 210 175 7x14
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ITCA N7 FEPANE ik 1
TECNICOS E INGENIEROS
ESTUDIANTE: CARNE NOTA:
Apellidos Nombres
DOCENTE: GRUPO
ASIGNATURA O MODULO: FECHA

OBJETIVO: DETERMINAR LOS ELEMENTOS QUE CONFORMAN UN SISTEMA DE
SERVOPOSICIONAMIENTO INDUSTRIAL.

HERRAMIENTAS NECESARIAS:

e PC o celular con acceso a internet.

DESARROLLO DE GUIA

Parte I. Determinar el nombre y las caracteristicas técnicas de los
siguientes elementos. Ademds, redacte con sus propias palabras el

funcionamiento dentro de un sistema de Servoposicionamiento.

Nombre del Elemento:

* * Corriente Nominal.
Voltaje Nominal.
Frecuencia.
_— - -
Tipo de disparo
e 1 e
== & electromagnético.
iy 0 Numero de Polos.
Gariosest 358 }}

— Vida Mecénica.

Vida Eléctrica.
Corriente maxima de corto
circuito.

@ ﬁ Consumo eléctrico por polo.

Funcionamiento:
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Nombre del Elemento:

Voltaje de entrada.

Frecuencia de entrada.

Corriente méxima de entrada.

Voltaje de salida.

Frecuencia de salida.

Corriente méxima de salida.

Potencia.

Método de control.

Retroalimentacidn.

Temperatura Ambiente Maxima.

Humedad Relativa Maxima.

Funcionamiento:

Nombre del Elemento.

Funcionamiento:

Voltaje

Corriente nominal

Potencia nominal

Potencia (HP)

Torque

Torgque maximo

Velocidad nominal

Velocidad maxima

Grado de proteccidn

Clase de aislamiento

Tipo de encoder
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Nombre del Elemento:

Funcionamiento:

Nombre del Elemento:

Voltaje de salida

Corriente de salida

Rango de corriente

Potencia nominal

Voltaje de entrada

Frecuencia

Eficiencia

Grado de proteccidn

Rango de humedad

Temperatura de trabajo

Protecciones

Formato de carcasa

Comunicacidn

Voltaje de aislamiento

Numero de puertos

Tipo de puerto

Tipo de cable

Co

nsumo de corriente del bus

Puerto USB

Grado de proteccién

Temperatura de operacidn

Funcionamiento:
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Nombre del Elemento:

Voltaje de entrada
Maximo consumo de corriente
Memoria interna
Memoria Externa
Puertos Ethernet
Puertos USB tipo B
Puertos USB tipo A
Entradas Digitales
Voltaje nominal
Entradas analdgicas
Numero de salidas
Voltaje nominal de operacidn
Temperatura de operacidn

Funcionamiento:

Nombre del Elemento:

Voltaje de entrada (Input).
Voltaje de salida (Output).
Maxima carga admisible.
Frecuencia.
Corriente nominal de trabajo.
Corriente méxima de entrada.
Corriente maxima de salida.
Tipo de aislamiento.

Funcionamiento:
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Parte II. Investigue y analice los siguientes términos.

e De acuerdo con el tipo de encoder gue posee el servomotor, defina

cudl es su funcionamiento.

e Tnvestigue y determine cuales son las diferencias entre encoder

incremental y absoluto.

e TInvestigue los diferentes protocolos de comunicacidn que se

utilizan en los sistemas de Servoposicionamiento.

e TInvestigue la importancia del protocolo de comunicacidén EtherCat

en los sistemas de Servoposicionamiento.
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determine fisicamente

Parte III. De acuerdo con el diagrama de control,

las conexiones del mdbdulo.
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ITCA N7 FEPANE cuta # 2

TECNICOS E INGENIEROS

CARNE NOTA :
ESTUDIANTE:
Apellidos Nombres
DOCENTE: GRUPO
ASIGNATURA O MODULO: FECHA

OBJETIVO: REALIZAR DE MANERA EXITOSA LA CONFIGURACION DE EL PLC Y
SERVODRIVE Y LA PARAMETRIZACION DEL SERVOMOTOR.

SOFTWARES NECESARIOS:

e Unilogic
e VNC viewer

DESARROLLO GUIA
Inicialmente ejecutamos nuestro software Unilogic.
Paso 1: Seleccionar “nuevo” en la pestafia de proyecto.

L] Untitled - UniLogic - %
Edit  Llayout PLC  Tools  Help )

)| Info )
Recent Solutions

[ New

. ) Unitranics_Demo_Servo.ulpr +=

|1 Mew (pre-defined tags)

& Open

il Save

Dema _Tesis v1.0.ulpr 4

u Save As

@ Help
] Optians

Exit
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Paso 2: Agregar el nombre y la ubicacidn que deseamos para nuestro

proyecto.

VIDEH9 = Untitled - Unilogic

lﬂm@@

Downlosd Upload Online Verity

£ frit n

Export Import Export Import | UniStream
MEmmleumhnn rags Tags™ Structs Structs | Management *

¢

Sync | Compile Rebuild | Reallocate  Remove

S State | Sync Mode Al | Memory” Unused Tags™

Search Solution Explorer

Assign a Project name and Path

File Mame: | |
Location: | C\Users\eduards\Documents

Timers

Paso 3: seleccionamos el tipo de controlador en la pestafia “Model
Family” seleccionamos PLC.

Select a Controller and click Finish

Model Numbers 'X' = placeholder for B or C

'B' = UniCloud-enabled. Ex. US5/7-B5-T24

'C' = UniStream 'Cloud’, supplied with a built-in 5-year UniCloud Start-up subscription. Ex.
US5/7-C5-T24.

Model Family: | EPLC v

Finish || Cancel
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Paso 4: seleccionar el PLC USC-B10-T24 (USC-x10-T24) en el apartado

\\Proll .

Select a Controller [ X

Select a Controller and click Finish

Model Numbers "X’ = placeholder for B or C

'B' = UniCloud-enabled. Ex. US5/7-B5-T24

'C' = UniStream 'Cloud', supplied with a built-in 5-year UniCloud Start-up subscription. Ex.
US5/7-C5-T24.

Maodel Family: | I@PLC v

- Basic ) - USC-x10-B1
- Standard ) - USC-x10-TR22
. Pro

Paso 5: Agregar médulo de comunicacidén a nuestro PLC. En el apartado
“Toolbox” buscamos nuestro mbédulo de comunicacién UAC-01EC2 vy 1lo

agregamos.

SRR
Download Uplead | Online Verify

Communication

Solution Explorer

| search Solution Explorer

Communication

4 T Solution 'parametrizacion’
4 [project
4 U Hardware Configuration

[Elcontroller Model (USC-x10-TZ

H Uni-1/0 & Uni-com
I} URB Remate /0
[IEX-REC Remote 10
> Motion Drives
> B Motion
P EBPLC Communications
4 Eladder

Help

& /asz ®

Start  Stop  Get Quick

Development Mode Quick Sync

IR TET TR Controller Model (USC-x10-T24) X 7 X

Export Import Export Import

nc | Compile Rebuild Reallocate
Al Tags™ Tegs® Structs Structs = Management™

State | Sync Mode Memory® Unused Tags™ ~ Memo!

v

UniStream

a o

uac
H§ UAC-CB-01CAN
H§ UAC-CB-01RS2

B® UAC-CB-01RS4

Hy UAC-0TEC2

4B Moduled
# Function1
2 Formulas M Properties Window i ;
- Switch Case .
4 M) - £
4l Modulet =0
Escreent - 8
e e ot Enter Explicit Name to look for... o |Analoglnput |0-10V b
@w b:‘ om Lontrols Analog Input 1 (0-10V [
b Server
~ s Neviea Raiactinn | Sk
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Paso 6: En el apartado de “Motion Devices”, agregamos nuestro

ServoDrive UMD-E3.

Solution Explorer Servo Configurations X [ORNOu IR EX-RC Remote /O X URB Remote /O X Uni-IfO & Uni-COM X Controller M
Search Solution Explorer el Drive Name Description a &
4 T Solution ‘parametrizacion’ El Drive [ search I3
4 [Project 4 ump-BE3
4 WIE 3 dware Configuration 4w

ElController Model {USC-x10-T2
4 [ [ uni-vo & Uni-com
] UAC-D1EC2
§ URB Remote /O
[IEX-RE Remote VO
4 [§ Motion Drives

4 g servo
4 (2 o Servo Drives
o Drivel
o Serva Canfigurations
» B
» B Motion g L

©

PE4PLC Communications
4 Bl adder

=
2
2
3

4 8w Modulel XX -
;F" ‘d_ . Enter Explicit Name to look for.. O] [Motor series UMM KX B4
unction
+ Motor properties
42 Switch Case W On board 10 o o Prop a0
s ncoder resolu... |2
4w Modulet W Drive! (UMD-E3) o Encodertype | Incremental
EScreent W Drivet UMD-E3 Rsted current [4] 29
_ &lCustom Controls Peak current [4] | 9.2
b Server Rated torque .. 127
CoUniCloud

Paso 7: En el apartado “Motion”, seleccionamos agregar nuevo Axis

(Servo motor) y seleccionamos el modelo UMM-0004BN-B4.

Salution Explorer  vis 1 % [P Servo Coniigu X SevoDrives X EX-RCRemote O X URBRemote /O X Uni-lO & U B
Search Solution Explorer P > ol
4 ;Sn\utmn 'parametrizacion’ @ Add New Axis + Main

e e e e
4 BERardware Configuration esciption
ElController Madel (USC-110-Te Axis 1 Drivel

4 [ ] Uni-0 & Uni-cOM
|| UAC-01EC2
. URE Remote 10
[lEx-RC Remate O
4 l Motion Drives L
4 J Servo
4[4 ol Servo Drives
@ J Drivel
J Servo Configurations
& V)
4 lMut\cn
4 [ ] s
i L Glotal 1

P~ [l Motion Diagnasti

» [”"'P!CCQ o \-ag:ms - Enter Explicit Name to look for.. 0
&P LC Communications

4 B L Oar: |_pe L poverapiisa|_formae | fetin | Toecpion -

Paso 8: Entramos a la configuracidén de nuestro Axis (Servo Motor) vy

colocamos los siguientes datos de parametrizacidn.
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J—
Solution Explorer

Search Solution Explarer

Tool

X -

4 ;Sa\ut\on ‘Unitronics_Dema_Servo'
4 [Jproject
P Hardware Configuration
4 l Mation
4 l Hes
B st
P [ Motion Diagnestics
4 EMPIC Communications
P 5% Physical
P &lProtocals
IModems
LoRouter
P8 Laclder
EFormulas
 Switch Case
P ESHMI
@Web Server

PN IniflmiAd

Clipboard

a a

— P
:Mechanical properties

4 Reducers

Mechanical properties
Units o Gear

. 1 Beltand pulley
Dynamics

4 Actuators

=i Rack & Pinion actuator

"™ Roll feeder / Conveyor

Homing

= Linear actuator
] Rotary actustor

Properties Window

=2
1220

Global

- Main

B F
Matar tuna 11 A-ANNARN-RA

Text Ediing | Find & Replace

4 Controller USB Port {Inactive) X CPU Ett

ution Explorer

n» ¥ X fToolbox v R

4 [JSolution 'Unitronics Dema_Servo'
4 [JProject
P S Hardware Configuration
4| Motion
4 | Axes
B2
> [l Mation Diagnastics
4 E4PLC Communications
b g Physical
b lProtacols
)Modems
EoRouter
P48 Ladder
> Farmulas
: Switch Case
P EHMI
& Web Server
OUniCloud

solution Explorer

Sea

ion Explorer

Motor type

& @
Search >
[T Mechanical properties H
Units b |4 Reducers
Units o Gear
5 Operational Units: L Beltand pulley
Dynamics P eV
1) Pulses Per Motor Revoluti Joags| | At
Homing (e e chorhakitor beis —§ Rack & Pinion actustor
(BEez s f = = Roll feeder / Conveyor
(3) Motor Revolutions 1 ey — Linear actuator
£ Rotary actustor
4 (1) Pulses Per Motor Revolution x (3) Motor Revolutions
Commanded Number Of Pulses = -

[l i [
_, I I =
_ R — H

#||Enter Explicit Name to laok for... i B

4 CJSolution 'Unitronics_Demo_Servo’
4 [JProject
P BEHardware Configuration
4 | wotion
4 W s
B st
b B Mation Diagnostics
4 EBPLC Communications
b ZyPhysical
b &Eprotocals
©Modems
& Router
P i@hLadder
> Formulas
% Switch Case
(-]
& Web Server
C>UniCloud
larms
L Actions
8EData Tables

ata Tables Recipes

a
= Search P
[m Mechanical properties H
Dynamics 4 Recuaars
Units a0 Gear
. -1 Beltand pulley
Dynamics Motion [T || 4 Actuators
Homing i i Rack & Pinion actuater
Motion profile Trapezoidal v = Roll feeder / Conveyor
Maximum Acceleration: 50 rev/s* = Linear actuator
Maximum Deceleration: 50 rev/st {3 Rotary actuator
I Stop options -

g L ‘ Properties 1
I = -] 3
Global gy M

Mator type UMM-0004BN-B4
Enter Explicit Name to ook for...

+ Encoder properties

[hpe | Poverspe

Motion Axis

Encoder Resolu... 2
W Ads 1

mental

Encoder type
« Torque settings

b Matian Confrol Matinn Condr.
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4 ;So\utmn ‘Unitronics_Dema_Servo'
4 DProject
P BEHardware Configuration
4 l Motion
4 leas
l Ais_1
b [ Miotion Diagnostics
P EHPLC Communications
P i ladder
ZFcrmuIas
. Switch Case
-]
& Web Server
OoUniCloud
C)larms
BhActions
i Data Tables

4 ;So\ut\on 'Unitranics_Dema_Serve'
A [praject
P i Hardware Configuration
4 [ Motion
4 l Axes
l Axis 1
¥~ [§ Mation Diagnestics
EMPLC Communications
= Ladder
Z Formulas
. Switch Case
EEHMI
8 Web Server
OUniCloud
{¥larms
&b Actions
EhData Tables
Data Tables Recipes
4 .MData Sampling

L4

-

4 ;Su\utmn 'Unitrenics_Demao_Servo'
4 [Praject
P i Hardware Configuration
4 l Mation
4 l Axes
l Auis 1
b~ [§ Motion Diagnestics
P GPLC Communicatians
P i Ladder
¥ formulas
& Switch Case
b GHMI
@Web Server
CoUniCloud
Y Alarms
&b Actions
EhData Tables
Data Tables Recipes
4 ,|vata sampling

[

Mechanical properties

Units
Dynamics

Homing

4 Controller USB Port (Inactive) X CPU Ethemet (192.168.0.12) X Panel Ethemet (192.168.0.11) X ENCREES Aves X Sen b 7

Stop options

Emergency stop option
Disable option
Halt eption

Emergency deceleration

Position options

Enable Software Limits:

Disable after emergency decele ¥

Disable drive function (Servo O1 ¥

Slow down on deceleration

4

v

revfs’

a a

Search J

4 Reducers

o Gear

~ Beltand pulley

4 Actuators

=i Rack & Pinion actuator
"= Roll feeder / Conveyor
= Linear actuator

{7] Rotary actuator

Mechanical properties
Units
Dynamics

Homing

Position options

Enable Software Limits:

Negative Limit:

Positive Limit:

Maximum position error
Maximum position error time
In position tolerance

In position tolerance time

100
2000

rev

rev

rev

ms

rev

ms

Properties Window

a a

Search J

4 Reducers

- Gear

= Belt and pulley

4 Actuators

=fi Rack & Pinion actuator
“™ Roll feeder / Canveyor
= Linear actuator

{7] Rotary actuator

4 Controller USB Port (Inactive) X CPU Ethemet (192.168.0.12) X Panel Ethenet (192.168.0.11) X ENTREMS Axes X Sen b ¥

Mechanical properties
Units

Dynamics

Homing

Zero velocity tolerance

Zero velocity tolerance time

Torque options

Force type

Units
Pasitive torque limit

Negative torque limit

=

Torque
01%Tn
3000
3000

revfs

ms

0.1% Tn
0.1% Tn

1

Properties Window

1
ol
+ Main =
Mator type UMM-0004BN-E4

« Encoder properties

a a

Search J

4 Reducers

- Gear

= Beltand pulley

4 Actuators

=fi Rack & Pinion actuator
"™ Rollfeeder / Conveyor
— Linear actuator

£7] Rotary actuator

» Main
Motor type UMM-0004BN-B4

+ Encoder properties

—r o B

121



LlpDoara IEXT

4 ;So\ut\on 'Unitronics_Dema_Servo'
4 [ Project
b BEHardware Configuration
4 lMut\cn
4 lees
l Ais_1
3 l Motion Diagnestics
4 GHPIC Communications
P aPhysical
b LlProtocols
(DMadems
LRoutev
b Lhladder
ZFormuIas
2 Switch Case
P EHMI
CWEIJ Server
C3lniClond

Paso 9:

misma red de los dispositivos y que tenemos una IP distinta a la

eamng

FING & Keplace

Controller USB Port {Inactive) X CPU Ethemef

Mechanical properties

Units H

oming

Homing Method:

Homing switch velocity search
Homing index velocity search
Homing acceleration

Stopper torgue

Blocking time

33: Homing within a si

revfs
rev/s
revfs’
%Tn
0,125 ms

Toolbox v ]
=

Search P
4 Reducers

oL Gear

=L Beltand pulley

4 Actuators

=i Rack & Pinion actuator
"= Rollfeeder / Conveyer
= Linear actuator

{7] Rotary actustor

Asignar las IP’s al panel y CPU

nuestra computadora) .

Solution Explorer v & | « Controller USB Port (Inactive) X CPU Ethemet (192.168.0.12) X EENERSGEGEAUPAIZIARIERS Axis 1 X Axes X Sen »

Search Solution Explorer

4 ;Solutfon "Unitronics_Demo_Servo'
4 [Gproject
P W Hardware Configuration
4 . Motion
4 l Axes
B Axis 1
» | Wotion Diagnostics
4 E2PLC Communications
4 Fphysical
= Panel Ethernet (192.168.0.
P CPU Ethernet (192.168.0.1.
= Controller USB Port (Inacti
P &Protocols
()Modems
& Router
P L8 adder
ZFormulas
% Switch Case

Solution Explorer - CPU Ethernet (192.168.0.12) X
D

Search Solution Explorer

4 TZSolution 'Unitronics_Demo_Servo'
4 [JProject
P WEHardware Configuration
» B Motion
4 524PLC Communications
4 g% Physical
== Panel Ethernet (192.168.0.
P ==CPU Ethernet (192.168.0.1
== Controller USB Port (Inacti
P &8protocols
DModems
&= Router
488 Ladder
> Formulas
%2 Switch Case
HAEMI
4 B Modulet
EMain
4 @ UMD _Diagnostics
E1_UMD_Main
UMD _Axis_Limits_Config
[EIUMD_Axis_Motion_Config
[EUMD _Axis_Position_Confic
[EUMD _Axis_Scalling_Config
[E1UMD_Axis_Stop_Options
EUMD Axis Toraue Confia

v

S

)

Panel Ethernet Configuration
Enter the required data in the Properties Window

CPU Ethernet Configuration

Panel Ethernet (192.168.0.11) X 00_Main X

Enter the required data in the Properties Window

[ [ [ [a[=a[a[a[a[s[aa]a]s

W Axis_1
W Motion Control

W UMD Limits UMD
W UMD _AdvancedPar... UMD

Motion Axis

Motion Contr...
Limits

Advance...

l'_'

Retain |

5 8O0E

Description

s X

Properties Window 1

« Main H
Motor tvoe UMM-00048N-B4

(Comprobar que estamos en

+ DNS Servers
DNS Server 1 0.0.0.0
DNS Server 2 0.0.0.0

DNS Server 3 0.0.0.0
4 IP Settings
IP address

Subnet mask  |255.255.255. 0
Default gateway |192.168. 0 . 1

Properties Window v R
4 3 Fe]

« IP Settings

IP address 192.168. 0 . 12

Subnet mask 255.255.255. 0

Default gateway |192.168. 0 . 1
TCP Keep Alive... | 7200

TCP Keep Alive... 75

TCP Keep Alive... |10

la
de
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Paso 10: En el apartado de “Ladder” seleccionamos “Modulel” y se nos
creara un apartado para la programacidén Ladder, luego arrastramos el

bloque UMD MAIN el cual se encuentra en UMD Diagnostics.

Salution Explorer v
Se

X RGEARS © * | Toolbox - r

B

ution Explorer El

Search P

4 Basic Elements
¥ Direct Contact

A A

3

4 SBHPLC Communications
4 ZPhysical
=+ Panel Ethemet (192.168.0.11)
P == CPU Ethernet (192.168.0.12)
s Controller USE Port (Inactive)

-

UMD_MAIN

Call Func

Inverted Contact

P &LProtocals Positive Transition Contact

@ Modems L ff Negative Transition Contact 1
EmRouter NOT Contact I
4 L& adder ¥ Direct Cail
4 8 Modulei Inverted Coil
[ & Functiont ¥ Set Cail
4 B UMD_Diagnostics -
{9 Reset Col
A UMD_DIAGNOSTICS 5 Toggl (o
oggle Coi
£ UMD General 99 o
ZUMD_HMI {e¥ Positive Transition Coil
£ UMD_Homing {9 Negative Transition Coil
{chump_MaN @ store
& UMD_Motion {9 Reset Numeric
& UMD Status Region1 Copy Struct
UMD Trend
UMD Tuning e e ] IR
L [ T Al P Timers

Paso 11: El bloque UMD MAIN tiene dos entradas para nuestros

parametros en A colocamos motion control y en B UMD GENERAL.

Solution Explorer
Se:

X Panel Ethernet (192.168.0.11) X _UMD Main X Screenl X Modulel X JEIsCTYEES

ution Explorer

4 EBPLC Communications
4 g 5Physical
= Panel Ethernet (192.168.0.11)
B« CPU Ethernet {192.168.0.12)
s Controller USB Port (Inactive)

P Zprotocols

4 Basic Elements
AH Direct Contact

UMD_MAIN

Call Func

Inverted Contact

Positive Transition Contact

@DModems 2 HME Negative Transition Contact
& Router Motion Control = A = NOT Contact
4 L85 Laclder |@ {¥ Direct Coil
4 B Module1 UMD _General B Imverted Coil
Function1 i
[ & Function | @ UMD General UMD_General | L | B setCoil
4 8% UMD _Diagnostics
— 0 Reset Col
# UMD_DIAGNOSTICS ¥ Togale ol
oggle Coil
& UMD _General o . .
A UMD_HMI feY  Positive Transition Coil
£ UMD_Homing fuH Negative Transition Coil
{chumD_MmaiN @ store
& UMD_Motion HRE Reset Numeric
& UMD Status Region1 v E EEDTEEDED0NEDE ‘ Copy Struct
A UMD_Trend e Compare Struct
& UMD _Tuning b Timers
A UMD _UserOp Enter Explicit Name to look for... P = =
D Formulas |- ||© —ompare
%2 Switch Case p L [ED
PRI B Function In Tags List ~ Function In 0 Function In Tag > g
.
Paso 12: En el apartado HMI, seleccionamos screen 1
PRSIEd UMD Motion X UMD_General X _UMD_Main X Function1 X Toolbox s
ution Explorer P Comment [~ &
£ UMD_Trend 2 Search P
# UMD Tuning > Simple Elements =1
& UMD_UserOp .
> Formulas Bt
£k Switch Case = I
o State Machine Button
4 @ Module1 4 User controls
[#[Screent Radio Buttans Group
4w UMD_Diagnostics [E] Combo Box
| E| Check Box
[#] ListBox
> Text Elements -
UMD _Asis_Scalling_Canfig Properties Window
[EUMD_Axis_Stop_Options =3 =/ Button1 (Button] “
UMD _Axis_Torque_Config
UMD _Axis_Velocity_Config = o
[E1UMD_Drive_Cenfig « ii - Attributes =
UMD _Help Actions. (Collection) D E
EUMD_Homing
E1UMD_Motion Timers Pl MesscoeBox  (Properties) Elm
EUMD_Trend Enter Explicit Name to look for... >| | Disabled Calor #FFFFFEDC ~
UMD _Tuning Image: Pressed.. (=]
4 B Custom Cantrals ©) UMD Savestatus El
EIUMD. Bexinta2 UMD SaveStatus Image: Release...
EIUMD_Boxlint32 ) UMD _TrendTimer Tag: Touch Ena... <Empty>
BIUMD_BexUint32Min PN

EAUMD_BexUint32Min_DP o

Tat Ernt I =
5 Properties Window
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Paso 13: En la screen 1, en la parte derecha tenemos un apartado de

toolbox donde seleccionaremos un botdn.

Solution Explorer - 1 Y UMD Motion X UMD General X _UMD_Main X Functionl X = x [ toclbox - x
Search Solution Explorer P -

& UMD Trend - Search P
# UMD Tuning P Simple Elements [~
A UMD_Userop T o
D Formulas [ | pttons
& Switch Case (C) Cufizn Ll
PR, 0 0 O State Machine Button
4 B Module1 L " diagnostico 3 4 User controls S
[#[Screent J - L, Radio Buttons Group
4 [ UMD _Diagnostics ~| | [®] combsBgox
=1_UMB_Main Check Box
UMD _Asis_Limits Config &) Lstbox
QUMD _sis_Motion_Canfig = .
[EIUMD_asis_Position_Config ERilext Fements i
QUMD _tuis_Scalling_Config Properties Window -3
guMD,Ax.sjmp,opmns = Button [Butcon] =
UMD _Auis_Torque_Config =
[EIUMD _Axis_Velocity_Config = oz bad

(Collection)
UMD _Homing

UMD _Mstion

QUMD _Trend

QUMD _Tuning
4 [ Custom Controls

UMD _Drive_Config 3 Il _ L .+ Attributes
UMD _Help Flal Bl oo 0 |
n

Ty

Timers - Message Box  (Properties)
|La] |Enter Explicit Name to look for...

RyName Type Retain Description

Disabled Color #FFFFFEDC

Image: Pressed...

EE R EE]

EIUMD._Boxint2 ©) UMD SaveStatus TIMER =] Image: Release...
BIUMD_BoxUint32 €2) UMD _TrendTimer TIMER o Tag: Touch Ena... <Empty>
UMD _BexUint32Min PNV TR

Tant Eant A

T = rE. =
BHUMD_BoxUint32Min_DP B System @9 Global [REREET )0 = STRUCTS /3 Watch BB Scope Trace 5 Properties Window M

Paso 14: Una vez colocado en botén, entramos a “Properties Windows”
y seleccionamos accidén y se abre una nueva venta donde agregamos una

nueva accidén y configuramos segun la imagen.

Salution BN screen1 x [N

Search Solution Explorer

2 UMD _Trend B Search 2
ULy, [ Simple Elements =
# UMD_Userop
3 Formulas |4 Buttons |
2% Switch Case ) Button
A HAEMI State Machine Button
4 @ Module1 = diaano o 4 User controls. 150
[#Escreent Radio Buttons Group
4 @8 UMD _Diagnostics [6] Combo Box
|_UMD_Main . & Check Box
- EUMD_Axis_Limits_Config
- EIUMD_xis_Motion_Config
-~ EAUMD_axis_Position_Config - .
- UMD _Axis_Scalling_Config @ Add New Action
' EIUMD _xis_Stop_Options -
" UMD, Avis .,'DP ?’Cmﬁg Action Tag/Screen/File Trigger
| UMD _xis_Velocity_Config — Load Screan _UMD_Main Press
- UMD _Drive_Config - >
- EUMD_Help T > (Collection)
- EUMD_Homing .
" UMD, Motion Message Box  (Properties)
- EJUMD_Trend Enter Explicit Name to look for... Disabled Color | [ |2FFFFFEDC
i;-“”“—m"i“g e o 1 [F
4 Custom Contrals
F EIUMD. Boint32 © ump TIMER =] % Image: Release... |Ermpty imace
- BHUMD_BoxUint32 | | ©) UMD TrendTimer ‘ TIMER 0 Tag: Touch Ena... |<Empty>
— BAUMD_BoxUint32Min | TinaER, - Tevt Ent 2
- EAUMD_BoxUint32Min_DP = ) Timers = 2 Properties Window

Paso 15: seleccionamos el apartado UMD MAIN que es la pantalla de
diagnéstico, en la parte inferior izquierda hay un botdédn de inicio que
pretende devolver al usuario a la pantalla principal por lo tanto

tenemos que realizar la configuracién de dicho botédn.
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Solution Explorer

h Solution Explorer

= I [CPU Ethernet (192.168.0.12) X Panel Ethernet (192.168.0.11) X EUNIDERELIR Screenl X Modulel X Function] X ¥

[# 7 Function1

4 UMD _Diagnostics
A UMD_DIAGNOSTICS
A UMD_General
A UMD_HMI
4 UMD_Heming
{chump_Mmain
# UMD_Motion
# UMD _Status
# UMD_Trend
A UMD _Tuning
# UMD_UserOp

2 Formulas

if: Switch Case

A M

4w Module1
[#EScreent

4l UMD _Diagnostics
[_UMD_Main
[EIUMD_tus_Limits_Config
[EIUMD_tuis_Motion_Canfig

Paso 16:

agregamos una nueva acciodn,

Axis Simple Elements =
Configuration 4 Buttons
Button

State Machine Buttan
User controls
Help @

Text Elements

Numeric elements

Image Elements
Tanks

Granhs/Matars

Properties Window
P Communicati State: ErrorStop (O Fixed Image? [Fixed Image] v
Velocity: -9999999999  Torque: -999 Error: 99999 o
« Image Source [
I Location Direct (Project) «| 4
» [T (@) Home_BTN_800:480.png B_

pantalla principal.

ol |

Search Solution Explorer

_UMD_Main X [BEE o

A aa

[# # Function1

4 B UMD_Diagnostics
# UMD_DIAGNOSTICS
2 UMD _General
& UMD_HMI
27 UMD_Homing
{cjump_mAIN
27 UMD_Metion
27 UMD Status
27 UMD Trend
27 UMD _Tuning
2 UMD _UserOp

¥ Formulas

 Switch Case

A HMI

4- [l Module1
[#EScreent

4- [l UMD_Diagnostics
[E_UMD_Main
[EUMD_Auis_Limits_Config
[EUMD_Axis_Motion_Config

[Search

Drive P Simple Elements
Configurati RIFR:I

X ] Button

3] State Machine Button

Axis
Configuration

Configuration
Element Actions

User controls

[ ] + | O

LT ) Add New Action

I T —

Load Screen Screenl Press

Text Elements

Numeric elements

TR

Image Elements
Tanks

NOOc

Communication:
Position:

+ Image Source

Location

_DilEd (Project) - ;
e i

Home BTN _800x480.png E

realizamos el mismo procedimiento para configurar un botdn vy

que al presionar el botdén regresemos a la

Paso 17: Seleccionar el apartado de “Password Management” y habilitamos

el servidor VNC.

UMD _IncDecUint32
EIUMD_IncDecUints
UMD _UserOperations
@ Web Server
OniCloud
C)alarms
L Actions
&hData Tables
Data Tables Recipes
aillData Sampling
allump_Datasampler
Y Message Composer
(L JEmails
[BlAccounts

s

[

[Emails
4['gsms
"G SMS Messages
offt SQL Connector
A8REST
[# W Password Management
& User Access Control
B30 Management

&) Not Protected

@ VYNC Server Working Mode: | Enabled (No password) - o

'VNC View Only Password
f NC Full Acgfe) f VNC Vi §(o)4
@ Ul pank @ lew ST

r- UNC Full2 4y Password, & VNCV:i,}“..‘i)*,assward.

VNC Full Access Password

A 13 &l readwrite N sty 8 daccess, view-only

3
W V& Not Protected W V& Not Protected
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Paso 18: Cargamos nuestro programa al PLC.

mE®my & Amas ® D & Ea & £ £ B

Download Upload | Online Verify PC - PLC Start  Stop  Get Quick | Sync  Compile Rebuild | Reallocate  Remave Ex) Export Import Export Import | UniStream
B = Communication State | Sync Mode Al | Memory™ Unused Tags™ | Memory Allocation Tags™ Tags™ Structs Structs | Management™
Communication Development Mode Quick Sync Debug
Solution Explorer 2 | « ord Management X CPU Ethemet (192.168.0.12) X Panel Ethemet (192.168.0.11) X [RINCRI ] Toolbox Y
Search Solution Explorer P a J
A UMD_DIAGNOSTICS - ° M rj o Serar P
= o lotion il —_—— i earc
VL iy ™ Homing === Tuning L -~
imple Elements
A UMD_HMI = Tl
A UMD_Homing o G
{cjump_mamn 1 Button 1
£ UMD Metien Compile and Download State Machine Button
UMD _Stats [m . . bu trol:
e &, Compile and Download Project =IO O
§UMD_Trend . b Text Elements |
UMD _Tunin,
ng’Usﬂ;p Finalizing downloaded project » Numeric elements
- > Image Elements
> Formules =
%1 Switch Case Tanks
4 HHMI b -
4l Modulet Properties Window -
[#EScreent [ Fixed Image? [Fixed Image] B
4w UMD _Diagnostics ' =
E_UMD_Main = 0o
[EUMD_Axis_Limits_Cenfig Lo Ima Home_BTMN_800x480. =
)_Ais | ¢ ge @ - BTN .png
[EUMD_Axis_Motion_Config T 100% +I ol El,
[EUMD_Axis_Position_Config . A
UMD Ak Seallng Confio rimers i e (Collection) %

Paso 19: Abrimos nuestro software VNC viewer y colocamos la IP que
asignamos al panel en el paso 10.

8 vNC Viewer - O X
Archive  Visualizar  Ayuda

CONNECT 157 165011 | & Iniciarsesién... ~

Paso 19: A continuacidén, nos mostrar la pantalla para poder realizar

diferentes configuraciones.

2]
=]
o:o_‘_o General 7Y Motion

Jog Control Velocity Control

Position Control Torque Control

00®c

0 Communication: State: Disable
Position: -10 Velocity: 0 Torque: 0.0 %
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