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ScaleVELNum y ScaleVELdenom

Lexium 32M Autor: Ramoén A. Hormigo Luque

R.Hormigo 16/12/2010 |Creacion del Documento

El escalado de velocidad establece la relacion entre el nimero de revoluciones por
minuto del motor, rpm, y las unidades de usuario necesarias para ello, usr_v.

Para ello se utilizan los pardmetros ScaleVELnum y ScaleVELdenom. El ajuste de
fabrica de estos parametros es igual a 1. Eso indica que:
1 revolucién del motor por minuto equivale a 1 unidad de usuario.

Nombre de para- |Descripcion Unidad Tipo de Direccién de para-
metro Valor minimo dato metro via bus de
Menu HMI Ajuste de fabrica |R/W campo
Nombre HMI Valor maximo Persis-
tente
Avanzado
ScaleVELnum Escalado de velocidad: numerador min-! INT32 CANopen 3006:22,
L, 1 INT32 Modbus 1604
Indicacién del factor de escalada: 1 INT32 Profibus 1604
. . 2147483647 INT32 CIP 106.1.34
Revoluciones del motor [min™'] | R/W
|
Unidad de usuario [usr_v] E)er.
La aceptacion de una nueva escala se pro-
duce con la transmisién del valor de numera-
dor
Sélo es posible modificar el ajuste con la
etapa de potencia inactiva.
Los ajustes modificados se aceptan de
inmediato.
ScaleVELdenom |Escalado de velocidad: denominador usr_v INT32 CANopen 3006:21y,
L, . 1 INT32 Modbus 1602
Descripcion, véase numerador (ScaleVEL- 1 INT32 Profibus 1602
num) 2147483647 INT32 CIP 106.1.33
.. RW
La aceptacion de una nueva escala se pro- per.

duce con la transmision del valor de numera-
dor

Sélo es posible modificar el ajuste con la
etapa de potencia inactiva.
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Ejemplos de configuracién:

1.
Se desea tener una relacion de velocidad de 1 rpm del motor sean 2 unidades de
usuario. Cada vuelta de motor equivale a dos unidades de usuario.

ScalePOSdenom 16384 usr_p Fasition scaling: Denarminator 2147483647 (1850

ScalePOSnum 1 revolutior| Position scaling: Mumerator 2147483647 (1852

ScaleVELdenom Usr_w Welocity scaling: Denaminatar 2147483647 (1602

ScaleVELnum 1/min Welocity scaling: Murmerator 2147483647 (1604

ScaleRAMPdenom usr_a Ramp scaling: Denominator 2147483647 (1632

a|lalala o =

ScaleRAMPnuUm 1fminysi Ramp scaling: Mumerator 2147483647 (1634

Cuando se mueva el motor en modo velocidad se apreciara que la velocidad en el
eje es menor que cuando se tenia una relacion de 1 a 1, esto se debe a que la
velocidad se da en unidades de usuario.

Antes:
Consigna velocidad = 1 usr_v - Se obtiene 1 rpm en eje del motor.

Ahora:
Consigna velocidad = 1 usr_v - Se obtiene 0,5 rpm en el eje del motor.
Consigna velocidad = 2 usr_v - Se obtiene 1 rpm en el eje del motor.

2.
Se desea tener una relacion de velocidad de 2 rpm del motor sean 1 unidades de
usuario. Cada dos vueltas de motor equivalen a una unidad de usuario.

ScalePOSdenorm 16384 ust_p | Posgition sealing: Denominator

1..2147483647 | 1550
ScalePOSnum 1 revolutio| Position scaling: Mumerator 1.2147483647 | 1552
ScaleVELdenom 1 usr_v |Welocity scaling: Denominatar 1.2147483647 (1602
SealeVELnum 2 1Umin | Velocity sealing: Numerator 1.2147483647 | 1604
ScaleRAMPdenom 1 usr_a |Ramp scaling: Denominatar 1.2147483647 | 1632
ScaleRAMPnum 2 (1Imin)s| Ramp scaling: Mumerator 1.2147483647 | 1634

Se debe tener en cuenta la velocidad y rampa maximas ya que puede aparecer el
error 110b que se explicard mas adelante.

Por defecto los valores de CTRL_v_max y RAMP_v_max son iguales a 13200.

CTRL_v_max 13200 usr_v  |Yelocity limitation 1.2147483647 | 4384

RAMP_v_rmiax 13200 usr_v Maximum velocity of the motion profile for velocity 1.2147483647 |1554
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Al modificar la escala de velocidad estos valores se han de modificar. Los nuevos
valores seran:

1

CTRL_v_max=13200 -~ = 6600

RAMP v_max=13200 % = 6600

Esta informacion también se puede consultar en el parametro ScaleVELmax,

direccién modbus 7958:

“ ScaleVELmax |

i 7958 LIT_Y

ooootacs |

CTRL_¥_max

GEOD

ugr_y

Welocity limitation

1.2147433647

4384

RAMP_v_man

GEOO

ust_y

Maximum velocity of the maotion profile for velocity

1.2147483647

1654

Cuando se mueva el motor en modo velocidad se apreciara que la velocidad en el
eje es mayor que cuando se tenia una relacion de 1 a 1, esto se debe a que la
velocidad se da en unidades de usuario.

Antes:

Consigna velocidad = 1 usr_v - Se obtiene 1 rpm en eje del motor.

Ahora:

Consigna velocidad = 1 usr_v - Se obtiene 2 rpm en el eje del motor.
Consigna velocidad = 10 usr_v = Se obtienen 20 rpm en el eje del motor.

Por ese motivo se ha reducido el valor del parametro CTRL_v_max, ya que el motor
se mueve mas rapido a menos unidades de usuario.

Diagnostico del error 110b.

1

Por ejemplo se establece una relacion de 1 usr_v equivale a 50 rpm.

Position gcaling: Denominator

ScalePOSdenom 16384 usr_p 1.2147483647 (1550
ScalePOSnum 1 revolutio| Position scaling: Mumerator 1.214T483647 [1452
ScaletELdenom 1 usr_v  |Yelocity scaling: Denominatar 12147483647 [1602
ScalevELnum 50 1min | Velocity scaling: Numeratar 1.2147483647  |[1604
ScaleRAMPdenom 1 usr_a |Ramp scaling: Denominator 1.214T483647 (1632
ScaleRAMPRumM a0 (1Iminys| Ramp scaling: Mumerator 12147483647 [1634
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Los valores de CTRL_v_max y RAMP_v_max son iguales a 13200.
Al habilitar el Lexium 32 aparece el error 110b.

E110B:Configuration error (additional info=Modbus register address) Parameter
_SigLatched - Bit 30

Se ha producido un error de configuracion, para obtener mas informacién sobre
dicho error se debe consultar el parametro _InvalidParam, direccion modbus 7180,
en €l aparece el numero de parametro que presenta error de configuracion.

En este caso el problema esté en el parametro 1554 > RAMP_v_max. El valor
13200 excede el maximo que se permite con la nueva relacion entre unidades de
usuario y revoluciones de motor. 13200(1/50) = 264

=10l x|

=% Object monitoring

_P5_T_curent -
_RAMP_p_act J
_RARMP_p target
_RaMP_v_act

. |_RaMP_v_target

_RES_lnad
_RE5_maxoverload
_RES_aoverload
_ScalePOSmax
_ScaleRakPranx
_ScalevELmax

Read Hex value

00003330

Modbus
|43a4

Walue

|13zun

Waribe

b cnibor | [ Inactive

MHame

_tq act
_d_ref
_UDC_act

1| _Udg_ref

g ref
_v_act
_v_act_EMCI
_w_act_ENCZ2
_w PTIl_act
el
Wmnaw_act
ol
_®Statug
MT_zeroCrozs

| b b | Welne,

[ Unit [Hex value

I _IrvalidParam

_ScaleVELmax
CTRL_w_max
RAkP_v_max
_h_n_max

#1580 |\ 1554
958

4384y 13200
1554 13200
3338 3000

L3

UsT_w
usr_w
LIST_W
makar_y

00000812
00000103
00003330
00003330
00002323

Al modificar CTRL_v_max y RAMP_v_max e igualarlos a 264 desaparece el error.
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2.

Si se introduce una relacién entre revoluciones de motor y unidades de usuario muy
elevada, por ejemplo 1 usr_v equivale a 84 vueltas de motor, muchos parametros
quedaran fuera del rango.

ScalePOSdeni| 16384 usr_p Position scaling: Denominatar 1. 2147483647 (1550
ScalePOSnurmr|1 revolutio| Position scaling: Mumerataor 1. 2147483647  [1552
ScaleVELdenc| 1 usr v Welocity scaling: Denominator 1. 2147483647 (1602
ScaleVELnurm | 84 1imin Welocity scaling: Mumerator 1. 2147483647 (1604
ScaleRAMPde |1 usr_a Ramp =caling: Denominator 1. 2147483647 (1632
ScaleRAMPnu | 84 (iminmyst Ramp scaling: Mumerator 1. 2147483647 (1634

Primero CTRL_v_max y RAMP_v_max

=10] x|

ol Read todbus Yalue Hex value
_AT info2
- 2an 764 Q000020
AT Wirite: I
_AT_M_fnchion
:'élﬁur:lﬂ__‘:"!?:tdell _Accessinfo Curent access channel
:ggtﬁasaﬁet M aoritor | [~ Inactive
_LCTRL_KPig
_CTRL_THid Name | Modbus| Walue | Lt |Hex valus
'BTCHDHTCI _InvalidParam 7180 1554 00000612
_ shatuz
TDEY T _cuent _ScaleVELmax ¥353 157 s Q0000030
Tl act CTRL_w_max 4384 13200 LIET_w Q0003390
_ld_act_rms RAMP_w_max 1554 |13200 L 0003330
_Id_ref_rms _M_n_max 3336|9000 rniokar_y Qoo0z3z2g
Imas act

Al solventar este problema aparecera error en el parametro 9992. OFSv_target:

Velocidad de destino para movimiento Offset, este parametro tiene un valor maximo
gue depende de la relacion entre ScaleVELnum y ScaleVELdenom.
Si ScaleVELnum = 1y ScaleVELdenom = 1 entonces OFSv_target max = 5000
Si ScaleVELnhum = 2 y ScaleVELdenom = 1 entonces OFSv_target max = 2500
Si ScaleVELnum = 84 y ScaleVELdenom = 1 entonces OFSv_target max = 59,5

=% Object monitoring

=101 %]
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_A$C?rffz?u - Read todbus YWalue Hex walue
“AT infa2

i Wit |9992 |BD |uunnuc|3|:
_AT_M_friction

AT M_load

_Cond_Stated

:ggt.&;tigaﬁet b oniitor [ Inactive

_CTRL_KPig

_CTRL_THid Mame | Miodbus| alue [ Unit | Hex value
_BTEF‘Dh_TtNt'q IrwvalidParam 7180 9392 00002708
_ shatus

"DEV_T_cunent _ScalevELmax 7358 157 sy 00000030
"I_act CTRL_v_max 4384 157 gy 00000030
_ld_act_rmz FakP_v_max 1984 157 LS 00000090
_Id_ref_ms _M_n_max 333 9000 rator_v 00002328
—:"‘a“—a':‘ OF5v_target 9332 KO iz 00000035
_lmas_swstem
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Si se modifica el OFSv_target y se le escribe por ejemplo el valor 59 al habilitar el
Lexium 32 aparecera otro error, ya que como antes se ha comentado hay mas de un
parametro que se sale de escala.

Si se desea mantener esa relacion tan elevada se debera ir “tirando del hilo” hasta
corregir todos los parametros que se salen de escala.

=% Object monitoring . il
Ay Inf
:ﬁiniansfz 1r1 0 (I Read Modbus alue Hex value
AT info2 E——
Al 10506 180 0000008 4
AT Write I I
_AT_k_friction
_AT_M_load
_Cond_Stated
:E¥E:::ﬁ;ti§ar53t b b oritor [ Inactive
_CTRL_KFiq
_CTRL_TNid Name | Modbus| Value | Uit | Hex walue
_ETEHDHT*{'EI _InvalidParam 7180 10506 00002904
_ statuz
"DEV T _curent _ScaleVELmax 958 157 uzr_w 00000030
7| act CTRL_v_max 4384 157 usr_w 00000030
_ld_act_rms RARMP_w_max 1864 157 Lsr_w Q0000030
_ld_ref_msz _M_r_max 3336 3000 rnokor_ 00002323
_:ma:-c_act OFSw_target 9952 |59 LisT_w 00000038
_lrnaw_swstem
“Inc_ENC2Raw JOGw_fast 10506 | 180 LisT_w Q00000E 4
Im il --
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