Panasonic

Elementos que Influyen en el Dimensionamiento:
Inercia, Carga, Par y Velocidad.
Herramientas y Aplicaciones Ejemplo.

Motion Control
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Agenda 2

1. Definicion de inerciay ejemplos

2. Definicion de par y ejemplos

3. Dimensionamiento del avance de una mesa giratoria
1. Dimensionamiento Teorico
2. Dimensionamiento con MSelect
3. Programacion

4. Parte practica Panaterm
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Inercia 3

Definicion clasica
(para un movimiento rotatorio uniforme)
Tendencia de la masa M para

mantener su estado de reposo o
movimiento de rotacion UNIFORME.

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



Momento de Inercia 4

La inercia de un cuerpo es una propiedad que determina la oposicion a los
cambios en el estado de movimiento y se cuantifica por su masa inercial.

N . .
ém Se confunde a menudo con el momento de inercia. El momento de
Inercia cuantifica la resistencia a las aceleraciones angulares.

Matematicamente
Sea 7 el eje fijo de rotacion de un sistema de n puntos materiales.

Se detonar, (i=1,2, .... n) a las distancias de estos puntos al eje de
rotacion y m; a sus masas. En este caso, el momento de inercia
alrededor del eje z se define como:

Tl
_ 2
[. = E T,

Podemos ver que los puntos que estan mas distantes del eje de
rotacion dan una mayor contribucion al momento de inercia

A partir de ahora siempre hablaremos de Momento de Inercia
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Momento de Inercia 5

Los momentos de inercia de algunos cuerpos rigidos segun el
eje de rotacion mostrado !

—ml?
I | 1 2 2
2 —m(r2 +r1)
h
m

-]

27

p = paso usillo
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http://it.wikipedia.org/wiki/File:Cilindro.svg
http://it.wikipedia.org/wiki/File:Cilindro_orizzontale.svg
http://it.wikipedia.org/wiki/File:Parallelepipedo.svg
http://it.wikipedia.org/wiki/File:Sfera.svg
http://it.wikipedia.org/wiki/File:Toro_quadrato.svg

Momento de Inercia 6

Inercia del rotor de los motores de la serie Minas A5

Potencia [KW] / Inercia

180 -

160 /
140

120 ///

100 / —e— Alta Inercia
80 —=— Baja Inercia
60 /

40 /

20

x107-4kg*m” 2
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Alta Inercia - Baja Inercia 7

Diferencias entre alta inerciay de baja inercia

1. ESPACIO
Inercia baja: motor estrecho y largo. ] 7
La inercia de alta: motor ancho y corto. -

2. VELOCIDAD
El motor de alta inercia va mas lento que un motor de baja inercia

3. COSTO
Evaluar si cuesta mas un motor sin engranajes de alta inercia o un motor de
baja inercia y una reductora externa

4. CONSUMO
En un mismo rendimiento, un motor de alta inercia consume menos gque un
motor de baja inercia.
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Momento de Inercia. Relacion de Inercia 8

Motor de alta inercia: La relacion de la inercia de la carga y la inercia del
rotor debe ser menor o igual a 5 Nota

JCARGA < 5

J ROTOR

Motor de baja inercia: La relacion de la inercia de la carga y la inercia del
rotor debe ser menor o igual a 15 Nota

J

CARGA < 15
‘] ROTOR

Nota: Valor aproximado si bien depende del fabricante
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Momento de Inercia 9

Q: ¢ Donde puedo encontrar el momento de inercia de los rotores de los
motores?
R: En el catalogo!

ACz200V
Motor model * MSMED12G1[] | MSMEDO1251[]
Model| AD ssriss MADHT1505
Applicable driver *2 (N9 | ASE sariea | MADHT1505E -
Frame symbaol A-frame

Power supply capacity (KWA) 05

Rated output (W) 100

Rated torque (N-m) 0.32

Momentary Max. peak torque  (MN-m) 0.95

Rated current (A(rms)) 11

Mau. current {Alo-p)) 4.7

Regenerative brake Without option Mo limit noteyz

frequency iimesirin) Nole)1|  DVOP4280 Mo limit Ntz

Rated rotational speed (r/min) 3000

Max. rotational speed (r/min) 6000

Moment of inertia Without brake 0.051
‘ of rotor (x107°kgm®) | with brake 0.054
‘ Fie_cc:mmended moment of inertia 20 times or less

ratio of the load and the rotor Nota)3

Rotary encoder specifications  nama | <5l Absolte

|Fiesﬂlu1il:rn per single turm 1,048 576 131,072
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Momento de Inercia 10

Anécdota;

Los superpetroleros son enormes barcos que pueden transportar entre 150 y
300 * 103 toneladas de petréleo crudo a un ritmo de unos 30 km / h. Una
carga pesada lleva una inercia enorme. Incluso con el motor en reversa, un
superpetrolero tarda dos millas o0 mas para detenerse. También es igualmente
dificil hacer variar su rumbo. Como es logico se debe evitar a todas costa
cualquier tipo de incidente ya que los derrames de petroleo causan un dafio
ambiental enorme. El personal de la direccion de superpetroleros se entrenan
en instalaciones de los Paises Bajos, pilotando una pequefia réplica de un
superpetrolero en un lago. La replica es de aproximadamente 8 metros de
largo y el piloto se sienta en su proa. Aunque pequefo, el barco es pesadoy
dispone de un motor de poca potencia. El motor es del mismo tipo que los
utilizados para las pequenas barcas fuera a borda. El timon también esta a
escala y por eso es muy pequefo. Asi que, incluso si el barco tiene una
velocidad mucho menor que un superpetrolero, es igualmente dificil de
detener y controlar (en el espacio limitado del lago), y por lo tanto proporciona
una buena formacion en el manejo de los buques grandes y pesados.
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Superpetrolero KNOCK NEVIS 11

Football field (90-110m)

MS Silja Europa (202m)

HIJMS Yamato, 1941 (263m)

TR

!
o

458 metros de largo, 69 de alto - a plena carga de 647.955
toneladas de petroleo, la velocidad maxima de 30 km /h ....
Para detenerse necesita cerca de 2,5 millas (4,6 kilbmetros)

El motor que impulsa esta hormiga es de mas de 9 metros de
altura, y tiene una capacidad de 37.300 kW y una capacidad de
66 metros cubicos ... probablemente un motor con alta inercia!

Empire State Building (443m)
6

>

Knock Nevis, 1981 (485m)

DesignCowboys
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Par 12

El par motor o torque es el momento de fuerza que ejerce
un motor sobre el eje de transmision de potencia.

La unidad de medida del par es el Nm (Newton metro).

1 Nm teoricamente expresa la fuerza de torsion que
tendriamos en el extremo de un brazo de palanca de 1
metro de longitud aplicado al motor.

El par y la potencia son dos magnitudes relacionadas por
la formula:

INm] = W _ W *9.55
Radianes por Segundo Girospor Minuto
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Par 15

Usando esta formula se puede calcular el par nominal de
los motores Brushless (a 3000 rpm):

Nm] = W _ W *9.55
Radianes por Segundo Giros por Minuto

100 Watt 0.32 Nm
200 Watt 0.64 Nm
400 Watt 1.28 Nm
750 Watt 2.4 Nm
1000 Watt 3.18 Nm
5000 Watt 15.9 Nm
15000 Watt ( a 1500 rpm) 95.5 Nm
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Par 14

Si tenemos un cuerpo en rotacion (movimiento rotativo), el par
necesario para girar el cuerpo esta dada por:

T = Ja Donde J es el momento de inercia del cuerpo
- y a la aceleracion angular

Esta formula sera utilizada en los calculos de los ejemplos.

Notese la similitud con la formula F = ma
De hecho, la formula es siempre la misma solo que aplicada a un
sistema giratorio.

El par T es como si fuese la fuerza, mientras que el momento de
Inercia desempena la parte de la masa.
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Tedrico 15

1.- Calcular la inercia de la carga J;
m =0.14 Kg

@ =0.15mt

2
J =1*o.14* 0.15 ~3.93*10™
. 2
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Tedrico 16

2.- Calcular el motor adecuado para la inercia anterior

L<3O

M
Momento de inercia del rotor para un motor de 100 watios sin freno

J, =0.051*10"Kg *m?

J,  3.93*10™° @
J, 0.051*10™
Momento de inercia del rotor para un motor de 200 watios sin freno

J, =0.14*10"Kg *m’

J, 3.93*10° Y 4
3,  0.14%10° ’/
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Tedrico

17

Tipo de desplazamiento requerido: Trapezoidal

rpm
ng

350
300
250
200
150
100
50
0

400 . 550 .
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Tedrico 18

3.- Calcular la aceleracion angular

W, — W,
q= 1 0
t1 o to
Donde W es la velocidad angular
27m,
W, =
| | 60
En nuestro ejemplo:
277300 rad
W, = =31.4—
60 S

Y por tanto

a_wl—wo_31.4—0 ad
t,—t, 0.15-0 s?
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Tedrico 19

4.- Calcular el Par T necesario

Suponemos que el par de resistencia en la mesa giratoria para
mantenerse en rotacion uniforme es insignificante en
comparacion con el par relativo a la inercia de la aplicacion.

Asi gue en este caso:

T=J, *a

T=J,_*a=23.93*209.3 <0.0824Nm>
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Calculo Teorico 20

5.- Seleccion adecuada del motor para la aplicacion

Recapitulando:
Carga de Inercia J, debe ser 30 veces la inercia del rotor del
motor elegido.

J . 3.93*10™* Vale el servomotor
— = =28 de 200W 2

J, 0.14*10™ v

El par necesario para realizar el movimiento previsto es:

T=J, *a=23.93*%209.3=0.0824Nm

El motor de 200 watios ofrece 0,64 Nm. Asi que para realizar X
este movimiento, el motor utiliza un 15% de su par nominal. 4
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect 21

MSelect es un software gratuito que permite conocer el
motor adecuado para la mecanica seleccionado y los
movimientos previstos introducidos.

1.- Abrir el software y describir la mecéanica

‘Hotational triction
~ factor
”
g .
= a En el menu de la izquierda seleccione
o “Carga Rotatoria" y haga doble clic en
1 el “Index Table".
Q.
=
[ &/a
AL
Direct input
of inertia
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect 22

2.- Especifique la mecanica de la mesa

Insertar 15 cm de diametro de la tabla y 1 mm de espesor,
el material es de aluminio con una densidad de 7,9 g/cm?.

T able density ?".EII Jom™3

Outzide diameter of the table 15& Puede insertar

Thickness of the table 1/ mm manualmente Ia
Diameter of the table suppart EI cm denSidad

Coefficient of friction 0.1

Outzide diameter of the work. load 0l cm

Mass of the work load 0'kg Puede Cambiar Ia
Fositiohal eccentricity of the wark, load 0 cm u nidad de medida a
Number of work loads 1 Piece la mas adecuada
Femarks

Mass of the table 01395 kg “Cmm— Se obtienen 0140 kg
Table inertia 0.0004 kg-m™2 como el peSO '[Ota| de
Wwhark, inertia [zingle) 0.0000 kg-m™2 |a mesa.

Wwhork. inertia [including eccentricity) 0.0000 kg-m™2
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect 23

3.- El siguiente paso es insertar el movimiento de la mesa

Insertar 150 ms para el tiempo de aceleracion y desaceleracion,
y una velocidad de 300 rpm durante 250 ms.

Puede introducir datos con el criterio de velocidad/rotacion o en valores absolutos

N

., . Input methad IEriteria of velocity/rotation j S-curve acc./dec. INiI j S-curve modulus IW All Clear
AC e I e raC I O n Ll Elapsed time | Time interval | Fiotation speed | Angular velocity | Angle | Acceleration I_‘
1 | - . - s s 1/rmiiry 1/rmiiry rad rad/s"2 7
TI m e r I nte rva 1 50 m S 0.0000 0.0000 0.0000 0.0000 0.0000 0.0000
R Otatl on S pEEd =] 300 rp m 0.1500 0.1500 300.0000 300.0000 23562 209.4395
0.4000 0.2500 300.0000 300.0000 10.2102 0.0000
05500 o150 12,5864 0.0000

Mantenimiento posicion:
Timer Interval=250 ms.
Rotation Speed=300 rpm

Desaceleracion:
Timer Interval=150 ms.
Rotation Speed=0 rpm

Welocity pattern (Red: linear ace. /dec. |, Blue: S-curve ace./dec.)

300

=
E 250

2 200§
2
T 150§
bl
S 100

0 0.05 01 015 0.2 0.25 - 03 035 0.4 0.45 05 0.55
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect

4.- Seleccion del Motor

24

Seleccione el tipo de
driver

Seleccione la serie
del driver. MSME

Finalmente Pulse el
botdn de calculos

Seleccione el tipo de
alimentacion

Selection of element Burting pattertn Selectio otor

Selection of function Selection of series

E

All-in-one twpe 45 Series

Pulze signal input type ABE Series
Pulze signal input type E Series ME A ol

All-in-one type A4 Series MSME zeries [1.0kWwW

Poszition Drive type A4P Series

Seleccione el voltaje
de alimentacion

MSMD zenies (7O or less |PES)
MHMD series [7A0W or less |PES
ies [FAOW o PE7)
or more,|PES]
MSHME zeries (750 or more |PET]

High performance multi function
and easy use, all acvanced.

Low-inertia cylinder type(|F
Direct-mount connectar
Fated output power &
Rated speed 30001/

211 A S

Series

MDME series (IPES) =
arch condition item
ower supply Input voltagg  Brake Oil zeal Motaor zhaft
leﬂwﬂ Mo =] e =] Jwithkep andtap
hoder

20-bit incremental

Gear reducer Gear type

Seleccione si el
motor es con freno,
con retén de aceite,
tipo de eje y de
encoder

INo I

Gegtatio Gear shaft

* Features -

»2.0kHz frequency response

erational conditior -
In-pogition range

Operational voltage| 200 %

Pluz/Minus I 1048 Pulze

»20bitz/revolution, 1.04millon pulses
»Low cogging tarque
»The input/output pulse 4 Mpps

Puozitioning accuracy

Pluz/Minus | 0.3538 Degree

»Highly Functional Real-time Auto-Gain Tuning
»Manualituto Match Filbers

Teraue indication level| Ll 60% | 8o | 100% | Seting | Sizing | kst 5 Model | | 2oVt Demping Fiers -
Model Diriveer PAM | Output | Inertia ratio | | Fiotation spd.l | Effective trq. | | Traveling trg, | | b airum trg, | | Fegen. resistor | |
W timnes 1/ # # # #
MSMESAZGTS IMADHTIE0S  GOW 157.0550 RME 200.0000° QK 28.2002 0K 0.0000 0K 17.2411 0K Mot built-in No Meed
MSMED2G1S |MADHTIS0S 100w/ 76.9877 RMK 300.0000 Ok 19.2258 0K 0.0000) QK 87686 0K Mot built-in Mo Need
MSMED22G1S 2000 28.0455 0K 300.0000) Ok 9.8280 0K 0.0000) QK 44583 0K Mot built-in Mo Meed
MSMED42G1S |MBOHTZ510 | 4000/ 15,1014 OK 300.0000) Ok 49812 0K 0.0000) QK 23073 0K Mot built-in Mo Meed
MSMEDS2G1S |MCDHT3520 | 750/ 45131 0K 300.0000) 0K 30313 0K 0.0000) QK 1.4143 0K 7235361 Mo Meed

Panasonic
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect 25

OK : OK
NG : Not Good

5. Verifigue las observaciones A

Como era de esperar el motor correcto para el movimiento es el de 200
watios. Ademas coinciden los datos calculados anteriormente

td odel Ciriver PAM Output | Inertia ratio Faotation =pd. Effective trg. Traveling trg. b axirnLinn bro. Regen. resiztor
At tirnes 1Aty z F4 b4 b4
MSMERAZGTS |(MADHTI15056  BOW 157.0550|R kM 300.0000) OF, 38.2002( OF 0.0000 Ok 17.2411 | OK kot built-in
MSMEMZ2G1S [ MADHT1E05 1000 769377 R kK 300.0000) OF. 13.2258( OK 0.0000 Ok 8.76E6 | OF. Mot built-in
SMEDZ2G15 2000 28.0455( Ok 300.0000) OF. 9.8280( O 0.0000 Ok 4. 4523 OF. Mot built-in

| ratio de inercia es de 28
- El par maximo es el 4,45% del par maximo (1,91 Nm), Por lo que el par
necesario es de 1,91*0,0445=0,085 Nm

Rated Max. Rated Max.
torque torque | speed speed Inertia
[Nm] [Nm] [UMin.] | [UMin.]

Rated
power

Supply
voltage

‘ Motor type ‘ Driver

200 W 0.64 1.91 3000 5000 [ow 240V AC MEMED22*M" MADHT 1507

- El par necesario para mantener el movimiento es 0 como supusimos.
Esta mecanica presenta exclusivamente un problema de inercia.

Si presionamos sobre el modelo del motor...
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect 26

... Se presentan los datos del motor y los graficos de

velocidad y par para los criterios actuales de seleccion
x

*Dietailz of zpecifications *Running pattern Application of S-curve acc. /dec. Mil S -curve moduluz 1.0000

3 pecifications | “Yelocity pattern [Red: inear acc./dec. . Blue: 5-curve acc./dec.]

bdotor P/M MEMEDZ2G1S = ; .
Driver P/N MaDHT1507 -Ei pos=s FEoaeos
DOutput 200w g

[E)
Power zupply Single-phaze ;

=
Yaltage 200 2
Encoder 20-bit incremental
Brake Mo Elapzed time[z]

Torgue pattern

Gear reducer Mo
Feduction ratio
Backlash Ml =

o
0il seal No g

=
Shaflt specifications With key and tap
Gear lype

Elapzed time[z]

“Dietailz of judament “Mate
R ating | Unit | Criteria | Unit | Result | Uit | % [times) | Unit | Judgmentl [1) The selection result does nat include =

the change in margin of temperature-

Fiotor inertia ratio 01400 | kgem2 | 3000000 | times or less 39264 | kgeom2 | 28.0455  times ak tarque characternistice of the motor

Motor rotalion speed | 3000.0000 | rmin | 30000000 | vminorless | 3000000  wmin | 100000 | % | OK g;::fgﬁ;gf;ﬁ;;;"; ;"g;ezlo':éznm

Effective torque 06400 | Nm | 800000 | %orless | 00829 | Mm | 98280 | % oK 2 ﬁlds a[gilaﬁ'lsguf;:tﬂ;te S valie

Traveling torgue 0.6400 MHm 200000 i orless 0.0000 MHm 0.0000 k4 QK Check the machine efficiency, .

fficient of friction, etc. with

Masimum tarque 1900 | Nm | BODOOD | Yorless | 00852 | Nm | 44503 | % | OK and ek alovvanee whon using the

Stop holding torque 0.6400 W 20,0000 % or less 0.0000 W 0.0000 % 0K, o E};Srtgrr.data enity error and change in

Fiesistor load factor 0.0000 L 80,0000 % orless -35. 7776 e Mat builin | % following machine specifications after selection, e
check the details of selection again

h _ R R when uzing the spstem.
izl oo Mo Need [4] Careful consideration must be given
Positioning accuracy Plus/Minus 0,359 degres at In-position range 1045 Pulse to the compatibility with the device LI

Determination | Cloge |
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. MSelect

Details of motor

“Detailz of specifications

Specifications

“Running pattern

x|

Application of S5-curve acc./dec. Mil S-curve modulus 1.0000

Yelocity pattern [Red: linear ace. /dec. |, Blue: S-curve acc. /dec.]

Positioning accuracy

Ademas, al
formato PDF los resultados de esta simulacion

Plus/Minus 0.3598 degree

pulsar el boton PRINT puede imprimir o pasar a

at In-position range

104& Pulse

Matar PN MSMEDZ2G1S =
Driver P/N MADHT 1507 _E. :
E)
Dutpt 200w/ E
(i)
Power supply Single-phage ; :
= \
Voltags 2000 £ : ; : i 5
Encoder 20l incremental 0 005 01 015 02 025 03 03 04 045 05 05
Brake Mo Elapzed timez]
Torque pattern
Gear reducer Mo
Reduction ratio
Backlach il £
o
Oil seal Ma 5
=
Shaft zpecifications With kep and tap
Gear lype
Elapzed time[z]
*Dietailz of judgment “Mote
Rating | Urit | Citeria Uit Resut | Unit | 3(times) | Urit |Judgmert| [(7) The selection result does not include 4
the change in margin of temperature-
Rator inertia ratio 01400 | kgcrn2 | 300000 times or less 39264 | kgocm2 | 28.0455  times oK torque characternistics of the motor
N . . . - with brake and/or with oil seal, etc.
otor rotation speed 30000000 rfmin | 30000000 | rfminorless | 3000000 r/min 10.0000 i ak. Check it thiough the margin correction
Effective torque 0.6400 Nm 20.0000 % or less 0.0629 Nm 9.8280 4 0K and actual equipment.
[2] Thiz rezult iz a calculated value.
Traveling torque 0.6400 Mm 20,0000 %orless 0.0000 Mm 0.0000 X ak Check the machine efficiency,
flicient of friction, ete. with
M asirmur tarque 15100 | Nm | 800000 | Zorlkss | DO0BS2 | Nm | 44583 | % OK and ek alowomes when using the
i 4 2 apstem, _
Stop holding tarque 0.6400 W 80.0000 of less 0.0000 W 0.0000 QK. (3] For aur data entry enor and charge in |
Resistor load factor 0.0000 W 20,0000 % of less 357776 W Mot built-in |~ 2% | fallowing machine specifications after selection,
check the details of selection again
External resiskor Mo Meed - - - when using the spster.

[4] Careful consideration must be given
to the compatibility with the device

Determination I Cloze

27
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Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Parametros de Servomotor 28

Una vez que seleccionado la unidad correcta es hora de ir a la
practica.

Suponemos que si emitimos un tren de 50000 pulsos a la
controladora, el servomotor gira una vuelta completa. Para
alcanzar las 300 rpm se ha de ajustar el numero de impulsos por
revolucion en el controlador.

50000*60
300

Por lo gue se ha de configurar a 10000 el parametro 0.008
“Cantidad de pulso de comando por vuelta del motor”

=10000
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Ejemplo 1. Mesa Giratoria. Software Panaterm

29

Class | Mo, FParameter name Setup rance Setwvalue

0o 001 | Contral mode setup 0= 6 |0:Fosition &

no 005 |Selection of command pulse input 0— 1 | 0:Photo-coupler...

0o 006 |Command pulse rotational direction setup o 1 |1:Pos=B-phas.. -

0o 007 | Command pulse input mode setup 0- 3 | 3PFulsetrain + 5. 2
Command pulse counts per matar rewolution m:

0o 002 |RealHime auto tuning setup o= G |2:Positioning

0o 003  |kdachine stiffness at realdime auto tuning o- a1 1

nz 000 | Adaptive filter mode setup [ 4 | Qlrvvalid

Asegurese tambien que el parametro 0.001 (control de posicion)
esta a 0 y el parametro 0.005 (control de la entrada de fases) se
encuentra configurado de igual forma que en el elemento emisor

de pulsos
Pulse train + sign | Fositive/Negative direction pulse 2-phase pulse
+ + - + -
PuLs | £ AL FLFLALFL|| Pus (aE R Rl SN a WP e S
st . sieN | £ F1LFLA seN |3 |
Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



Ejemplo 1. Mesa Giratoria. Programacion PLC 30

A continuacion programamos en el PLC la funcion que me
permite ejecutar el movimiento trapezoidal deseado (F171)

Para ejecutar la funcion que debera introducir los siguientes parametros:

Expliguemos porque se ha de desplazar 20000 pulsos:
Sabiendo que 300 rpm corresponden a 5 revoluciones por
segundo, se utiliza la siguiente formula para conocer el
numero de giros que ha de dar el motor:

Panasonic N. Lapique ‘ Panasonic Electric Works



Ejemplo 1: Mesa Giratoria. Programacion del PLC 31

1 1

S = E tacc:V T 1:transv T E 1:decV

Sustituyendo los valores

10.15"‘5+ 0.25*5+ E0.15"‘5 =2

2 2

Por lo tanto, el motor ha de dar 2 vueltas exactas que se
corresponden con 20000 pulsos (PA0.008=10000)

Finalmente se ejecuta la instruccion F171

-R5 - - - - - F171 _PulzeQutput Trapezoidal S

JlEIJl ER END — - -
------ dut Trapezoidal —— s_dutDataTable '
----------- 0—— n_iPulseQutputChannel®
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

Abrir el Panaterm y seleccionar Trial/Run

STEP1:Check of the servo on

STEPZ:Interference check

Configure the parameter on the Farameter area.

Then operate the motor by the JOG operation
hutton on the operation area setting panel with
confirming the motar operation.

Caonfigure the Max / Min of motor operation area.

After completion of motor operation area, click
the "Go Tral Run” button to proceed to the test
operation window.

STEP3:Test operation

Operate the motor using the buttons on the test
operation panel.

lterm Marme Ares Walue LInit

JOG Speed 1-500 141] rrmin

JOG Acceleration/Deceler... | 1-5000 1] ms
Frotect setting Areg Yalue Unit
Crerspeed level setup 0-6000 120 tirmin
Crerload level setup 0-115 50 %

Motor working range setup [0.1-100.0 05 Resaolution

Operation Area Seftting Panel

Semim OnylSton

JOG

Fos(+) MNegi-)

2 €

MAX (pulse)

MOTOR. (pulze)

¥

| Auta-set (Overspeedlevel setup)

MIN (pulze)

Close |

Skip |

&o Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

1.- Conectar el servomotor

2.- Habilitar el servomotor

STEP1:Check of the servo on

STEP2Z2:Interference check

Configure the parameter on the Parameter ares.

Then operate the motor by the JOG operation
button on the operation area setting panel with
confirming the motor operation.

Canfigure the hawx / Min of motor operation area.

After completion of motor operation area, click
the "Go Trial Bun” button to proceed to the test
operation window.

STEP3:Test operation

Operate the motor using the buttons on the test
operation panel.

[tern Mame

Area, “alue Unit

JOG Speed

60 rfmin

50 ms

Yalue Unit

120 tmin

a0 %

05 Fewolution

Operation Area Setling Panel ¥ Auto=2et (Over-speed [evel setip)

Ser OnStop

JOG

Fos(+) MNeg-)

MOTOR (pulse) kIl (pulse)

v |

G Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm 34

3.- Comprobar que el servomotor se desplaza a bajas
velocidades a derechas e izquierdas para descartar fallos de
hardware

heck of the sero o Ared Yalue Lnit
on the o 1-5000 i t/min
1-R000 B0 ms
Area Yalue Lnit
[-RO00 120 tmin
0-115 50 %
STEFP?:Interference check 0.1-100.0 05 Rewvolution

Configure the parameter on the Parameter ares.
Then operate the motor by the JOG operation
button on the operation area setting panel with

confirming the motor operation.
Configure the Max / Min of motor operation area. Senon/Stop H

After completion of motor operation area, click
the "Go Trial Bun” button to proceed to the test
operation wincdow.

STEP3:Test operation O O
Operate the motor using the buttons on the test

operation panel.

o (pulse) RMOTOR (pulse) kIl (pulse)

| v |

Close | Ship | G Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

4.- Deshabilitamos el servomotor

STEP1:Check of the servo on

STEP2Z2:Interference check

Configure the parameter on the Parameter ares.

Then operate the motor by the JOG operation
button on the operation area setting panel with
confirming the motor operation.

Canfigure the hawx / Min of motor operation area.

After completion of motor operation area, click
the "Go Trial Bun” button to proceed to the test
operation window.

STEP3:Test operation

Operate the motor using the buttons on the test
operation panel.

“alue Unit

60 rfmin

50 ms

Yalue Unit

120 tmin

50 %
0.1-100.0 05 Fewolution

Operation Area Seting Panel

Ser OnStop

JOG

Fos(+)

MOTOR (pulse)

¥ Auto=set (Over-speed evel setip)

kIl (pulse)

G Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

5.- Introducir 500 RPM en la velocidad de JOG

STEP2Z2:Interference check

Configure the parameter on the Parameter ares.

Then operate the motor by the JOG operation
button on the operation area setting panel with
confirming the motor operation.

Configure the kax / Min of motor operation area.

After completion of motor operation area, click
the "Go Trial Bun” button to proceed to the test
operation wincdow.

STEP3:Test operation
Operate the motor using the buttons on the test
operation panel.

6.- Incrementar la velocidad
maxima a 5000 RPM

[tem MName a “alue Lnit

JOG Speed 1- G0 rfmin

JOG Acceleration/Deceler... |1-500 |50 [rns

Protect setting Area alle Unit T
Cwer-speed level setup 0-6000 120 t{min
Ower-load level setup 0-115 50 %

haotor working rance setup | 0.1-100.0 05 Riewolution
Operation Area Setling Panel ¥ Auto-set (Over-speed evel setip)

o OnIStDp ._

JOG

Fos(+) MNeg-)

2 &

o (pulse) RMOTOR (pulse)

| v

kIl (pulse)

Close | Ship |

G Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

/.- Habilitar de nuevo el servomotor y comprobar

funcionamiento de JOG a alta velocidades

8.- Pulsar sobre

heck of the servo ol ltem Name Area Value Unit
n the of JOG Speed 1-500 ] r/rmin
JOG Acceleration/Deceler. | 1-5000 |50 [rns
Krotect setting Area alle Unit
(Rer-speed level setup 0-6000 120 t{min
-load level setup 0-115 50 %
STEP?:Interference check working range setup | 0.1-100.0 05 Fiesvolution

Configure the parameter on the Parameter ares.
Then operate the motor by the JOG operation
button on the operation area setting panel with
confirming the motor operation.

Configure the kax / Min of motor operation area.

After completion of motor operation area, click
the "Go Trial Bun” button to proceed to the test
operation wincdow.

STEP3:Test operation

Operate the motor using the buttons on the test
operation panel.

o (pulse)

¥ Auto-set (Over-speed (evel st

RMOTOR (pulse)

[ [ g
| v
Close | Ship |

G Trial Fun |
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm 38

9.- Configurar el desplazamiento a realizar en un paso.
Insertar pulsos a desplazarse, tiempo de
espera entre pasos, velocidad y la
aceleracion / deceleracion

[ 2 Trial Run - Test Operatia x|

STEP1:Check of the servo on ltern Mame | Jog |STEP | ZERD

Click "Servo Off on the operation area setting Dictance 10000 Camimarn).

panel and then click “Sersa On”. P o

aiting tirne 2000 1S ||

Speed 500 1000 500 timin
Bocelerstion/Neceleratin | 2h( 1A00. | 2A[] jm
Frotect setting Area, “alue Unit =
Cver-speed level setup 0-6000 1] rfrmin

STEPZ:Interference check Overdoad level setup 0-115 0 %

Configure the parameter on the Parameter areq, tatorwarking range setup [0.1-100.0 10 Fevolution | x|

Then operate the motor by the JOG operation -

button on the operation area sefting panel with Test Operation Panel

confirming the motor operation.

Configure the kMax / Min of motar operation area. Servo On/Stap ]

After completion of motar operation area, click

the “Go Trial Run” button to proceed to the test JOG Cort r == | STEP Cont r

operation window,
Fos(+) MNegl) FPALUSE ZERD Pos(+) MNegH)

STEP3:Test operation 0 O I I 6
maotar using the buttons on the test 9 Cl

inel.

pulse ROTOR (] pulse I | pulse

+ l

Back | Close |

Panasonic N. Lapique Panasonic Electric Works



Ejemplo 2: Practica con el Panaterm

10.- Habilitar Servomotor
11.- Marque la.opcidon de pasos continuos

Inicie desplazamientos

39

r‘ Trial Run - Tesk Operation

STEP1:Check of the servo on

Click "Servo Off on the operation area setting
panel and then click “Sersa On”.

STEP2:Interference check

Configure the parameter on the FParameter area.

Then operate the motor by the JOG operation
buttan on the operation area setting panel with
confirming the motor operation.

Configure the kMax / Min of motar operation area.

After completion of motar operation area, click
the "Go Trial Run” button to proceed to the test
operation window,

STEP3:Test operaion
tar using the buttans on the test

ftern Marme

ZERD Unit

Distance Camman...
Waiting time ms
Speed timin

Accelaration/Deceleratio. .

ms

Unit jl

Frotect setting
Cver-speed level setup 0-6000
Crverload level setup 0-115

Matorworking range setup

TestOperation Panel

Senvo On/Stop

0.1-100.0

J0G Cont r

==

Fos(+) Negl-)

FALUSE ZERD

O QY

THite)

hufd | pulse

28083

ROTOR (] pulse

28083
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Ejemplo 2: Practica con el Panaterm 40

Seleccione para ver la grafica del desplazamiento

- WaaGraphic

1.- Establezca el modo de posicionamiento

2.- Seleccione el tiempo de adquisicion de datos

3.- Pulse en para
comenzar a capturar datos

A =

i = ‘ ‘
ead Sawve Crant Frint ToRet D X £l 0 creen  T-set  T-get ‘W-get
05 Manf | scial speedimin] Pasition instructian speed(rimin]
Instruction position following ervor (1BRIRICarmman d unit] Toraue instructionl]
1 I
Pas J Magnt  J
titem |Vem:a\ axis { Horizontal axis | Cursnrl Fnrmall A
Tri diti
R mpling———— | Mes.time —
Position cont. Measurerment 21| ltem Setting
Cycle of 3.17ms
Actual speed Trig. Position | 1/8 =l . T2tz
Setting time - kdeasurin g time 3241ms 2:02:59 Pt
Single trigger | OM =l
‘elocity cont. =l Trig. Conditi.. | Trigoers... =l L J- e
AllO Sub ‘ Trig. Ohject Filter Trig. Level Unit Slope
Position instruc... x| Mo... =[50 [r/min] | Leading |
I Register Default ||| | 5 Position instruc.. ]| Mo 1[50 [rfrnin] Trailing =
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Conclusiones 41

1.- La seleccion adecuada del motor para un determinado tipo de
movimiento y la mecanica aplicada es un factor fundamental en
téerminos de ejecucion del movimiento, espacio utilizado y los
costos.

2.- Para ello, utilice herramientas software de ultima generacion
para el calculo y en el desarrollo de la maquina.

3.- La sustitucion de un modelo de motor antiguo de motor (paso a
paso o sin escobillas) se debe realizar previa repeticion de los
calculos con los parametros del nuevo motor de nuevo. Solo de
esta forma se puede estar seguro que el motor seleccionado es el
adecuado.

4.- Su proveedor de automatizacion puede ayudarle a seleccionar
el servo correcto y en el uso de herramientas de software.
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