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APLICACIÓN INDUSTRIAL DE SERVOMOTORES

ESPECIFICACIONES DE CONCURSO
SMI-UB. Unidad Base de Servomotor Industrial, compuesta por los siguientes módulos: 

  • N-ALI02. Fuente de Alimentación Principal Doméstica. 

         Tensión de alimentación (monofásico): 220 VAC, PH+N+G. 

         Llave extraíble con dos posiciones (ON-OFF). 

         Conexiones de Tensión de Salida: 

             Dos salidas monofásicas: 220 VAC. 

             Enchufe de conexión del cable de suministro monofásico 

         Magnetotérmico diferencial de 2 polos, 25A, 30mA AC 6KA. 

  • N-SMI-DRV. Controladora de Servomotores. 

         Alimentación (monofásica): 220 VAC PH+N+G. 

         Potencia de salida: 400 W. 

         Conector USB para el PC. 

         Baja interferencia electrónica. 

         Tecnología IGBT con control de señal PWM. 

         Codificador de alta resolución con resolución de 23 bits: 8388608 pulsos por revolución. 

         Señales digitales: 

Seis entradas digitales multifunción: la asociación de señales y las funciones se configuran con el software. Cada canal de entrada digital tiene un LED verde que indica su estado. 

Diez salidas digitales multifunción: la asociación de señales y las funciones se configuran con el software. Cada canal de salida digital tiene un LED verde que indica su estado. 

               Dos entradas de pulso digitales:  

Las entradas digitales se insertan para ajustar diferentes funciones disponibles (valor de velocidad y par, posición, etc.). 

                   Respuesta de frecuencia muy rápida: hasta 3,2 kHz de ancho de banda. 

               Seis salidas de pulso digitales desde el codificador:

El codificador genera seis señales que están disponibles en el panel frontal para ser analizadas. 

Las señales son dos pares para los canales A y B y sus señales invertidas (CH A, CH B, CH A invertida y CH B invertida) y un par para el índice y su señal invertida (CH Z y CH Z invertida). 

         Señales analógicas: 

 Una entrada analógica con una resolución muy alta del ADC (16 bits) y un rango de tensión de 0V a 10 V. 

 Dos entradas analógicas con alta resolución del ADC (12 bits) y un rango de tensión de 0V a 10V. 

 Dos salidas analógicas con un rango de tensión de 0V a 10V. 

             Siete diferentes controles del servomotor: 

                 Control de posición. 

                 Control de velocidad. 

                 Control de par. 

                 Control de posición con control de velocidad. 

                 Control de posición con control de par. 

                 Control de velocidad con control de par. 

                 Control de cierre total (control de posición, velocidad y par).

   • N-MD-MT. Módulo de Test para Controladoras de Motores. 

           Alimentación (monofásica): 220 VAC PH+N+G. 

           Diez generadores de señales digitales: 

               Cinco interruptores. 

               Cinco pulsadores. 

               Cada salida tiene un LED verde. 

               Niveles de tensión de salida de 0 VDC y 24 VDC. 

           Un generador de señal de pulso: 

               Codificador para generar una señal de pulso. 

           Tres generadores de señales analógicas: 

               Tres potenciómetros. 

               Intervalo de tensión de salida de 0 V a +10 V.  

SMI-UB/CCSOF. Software de Gestión de Datos + Adquisición de Datos + Control por Computador

       Compatible con los sistemas operativos actuales de Windows. 

       El controlador del servomotor está conectado al PC mediante puerto USB. 

       Completo software de control del servomotor a nivel industrial. Es fácil de usar y ahorra tiempo en la puesta en marcha. 

       Permite dos tipos de funciones: 

           Ajuste y puesta en marcha del controlador del servomotor: 

Ajuste del modo de control del servomotor: control de posición, control de velocidad, control de par, control de posición con control de velocidad, control de posición con control de par, control de velocidad con control de par y control de cierre total (control de posición, velocidad y par). 

Configuración de los ajustes de control: autoajuste, ajuste de los parámetros de control manual, configuración del codificador absoluto, establecimiento de la posición cero del codificador, etc. 

Ajuste del tipo de señal de control de entrada: señal de pulso, señal analógica, etc. 

Ajuste de una lógica interna, ajuste de la visualización de las señales en la pantalla del ordenador y ajuste de las señales de las salidas digitales y analógicas. 

       Monitorización y análisis: 

El software permite visualizar una gráfica dependiente del tiempo con todas las señales relevantes relacionadas con el servomotor para realizar un análisis completo de todo el sistema: la posición actual del sistema, la velocidad actual del servomotor, el par actual del servomotor, el error de seguimiento, la consigna del sistema (valor de posición, valor de velocidad o valor de par), límites configurados del sistema (si hay límite configurado de velocidad o par) y análisis de las características de frecuencia del servomotor (diagrama de Bode). El software también permite guardar los datos para un análisis posterior. 

También muestra el estado de las alarmas configuradas, el estado de las entradas y salidas analógicas y digitales, el estado del modo de control, etc. 

Aplicaciones adicionales para trabajar con el equipo SMI-UB
 • SMI-K1. Servomotor con Freno Ajustable. 

El Servomotor con Freno Ajustable, “SMI-K1”, contiene el servomotor con un sistema de freno ajustable que permite configurar diferentes cargas (midiendo la fuerza de frenado con un dinamómetro) y realizar el control del par, la velocidad y la posición en diferentes circunstancias. El servomotor también incluye un indicador de posición para mostrar la posición actual del eje.

            Especificaciones: 

               Servomotor: 

Potencia nominal: 400 W. 

Par nominal: 1,27 Nm. 

Velocidad nominal: 3000 r.p.m. 

Velocidad máxima: 6000 r.p.m. 

Codificador: 23 bits utilizados como codificador absoluto o incremental. 

Servomotor de baja inercia. 

Retén de aceite con triple labio. 

Freno de contención. 

Disco indicador de posición acoplado al eje del motor. 

               Freno ajustable: 

                   Diferentes valores de frenado configurables. 

                   Dinamómetro analógico. 

           Dimensiones: 450 x 300 x 150 mm aprox. 

           Peso: 12 Kg aprox. 

   • SMI-K2. Servomotor con Eje Lineal.
El Servomotor con Eje lineal, “SMI-K2”, contiene el servomotor unido a un sistema de eje lineal. La unidad “SMI-K2” contiene diferentes cargas que se acoplarán a la placa transportadora del eje lineal para realizar el control de posición, velocidad y par de un sistema de eje lineal bajo diferentes circunstancias. El eje lineal también contiene diferentes sensores de posición para detectar la posición actual del sistema de eje lineal.

            Especificaciones: 

               Servomotor: 

Potencia nominal: 400 W. 

Par nominal: 1,27 Nm. 

Velocidad nominal: 3000 r.p.m. 

Velocidad máxima: 6000 r.p.m. 

Codificador: 23 bits utilizados como codificador absoluto o incremental. 

Servomotor de baja inercia. 

Retén de aceite con triple labio. 

               Eje lineal: 

                   Longitud del eje lineal: 1000 mm. 

                   Longitud de la placa transportadora: 100 mm. 

                   Cuatro sensores de posición con alimentación de 24 VDC. 

                   Sistema de transmisión: correa dentada.  

           Dimensiones: 1100 x 300 x 200 mm aprox. 

           Peso: 18 Kg aprox.  

   • SMI-K3. Servomotor con Cinta Transportadora.  

El Servomotor con Cinta Transportadora, “SMI-K3”, contiene el servomotor acoplado a un sistema de cinta transportadora lineal. La unidad “SMI-K3” contiene diferentes piezas con diferentes pesos que se colocarán en la cinta transportadora para realizar el control del par, la velocidad y la posición de un sistema de cinta transportadora bajo diferentes circunstancias. La cinta transportadora también contiene diferentes sensores de posición para detectar la posición actual de las piezas colocadas en la cinta transportadora.

            Especificaciones: 

               Servomotor: 

Potencia nominal: 400 W. 

Par nominal: 1,27 Nm. 

Velocidad nominal: 3000 r.p.m. 

Velocidad máxima: 6000 r.p.m. 

Codificador: 23 bits utilizados como codificador absoluto o incremental. 

Servomotor de baja inercia. 

Retén de aceite con triple labio.

               Cinta transportadora: 

                   Longitud de la cinta transportadora: 1000 mm. 

                   Tres sensores de posición con alimentación de 24 VDC. 

                   Sistema de transmisión: directo a la cinta transportadora.  

           Dimensiones: 1100 x 400 x 300 mm aprox. 

           Peso: 22 Kg aprox. 

    • SMI-K4. Servomotor con Mesa Giratoria. 

El Servomotor con Mesa Giratoria, “SMI-K4”, contiene el servomotor acoplado a un sistema de mesa giratoria. La unidad “SMI-K4” contiene diferentes piezas con diferentes pesos que se colocarán en la mesa giratoria para realizar el control del par, la velocidad y la posición de un sistema rotativo bajo diferentes circunstancias. La mesa giratoria también contiene diferentes sensores de posición para detectar la posición actual de la mesa.

            Especificaciones: 

               Servomotor: 

Potencia nominal: 400 W. 

Par nominal: 1,27 Nm. 

Velocidad nominal: 3000 r.p.m. 

Velocidad máxima: 6000 r.p.m. 

Codificador: 23 bits utilizados como codificador absoluto o incremental. 

Servomotor de baja inercia. 

Retén de aceite con triple labio.

               Mesa giratoria:  

                   Número de posiciones de la mesa giratoria: 6 posiciones. 

                   Dos sensores de posición con alimentación de 24 VDC. 

                   Un sensor inductivo con alimentación de 24 VDC. 

           Dimensiones: 300 x 300 x 200 mm aprox. 

           Peso: 10 Kg aprox. 

   • SMI-K5. Servomotor con Máquina de Prensado. 

El Servomotor con Máquina de Prensado, “SMI-K5”, contiene el servomotor acoplado a un sistema de máquina de prensado. La unidad “SMI-K5” contiene una pieza de goma para realizar un proceso de prensado real y permite realizar el control del par, la velocidad y la posición de un proceso de prensado bajo diferentes circunstancias. La máquina de prensado también contiene diferentes sensores de posición para detectar la posición actual del punzón de prensado.

            Especificaciones: 

               Servomotor: 

Potencia nominal: 400 W. 

Par nominal: 1,27 Nm. 

Velocidad nominal: 3000 r.p.m. 

Velocidad máxima: 6000 r.p.m. 

Codificador: 23 bits utilizados como codificador absoluto o incremental. 

Servomotor de baja inercia. 

Retén de aceite con triple labio.

               Eje lineal: 

Longitud del eje lineal: 500 mm. 

Tres sensores de posición con alimentación de 24 VDC. 

Sistema de transmisión: correa dentada.

Cables y Accesorios, para un funcionamiento normal.
Manuales: 

Este equipo se suministra con siguientes manuales: Servicios requeridos, Montaje e Instalación, Interface y Software de Control, Puesta en marcha, Seguridad, Mantenimiento y Manual de Prácticas.
EJERCICIOS Y POSIBILIDADES PRÁCTICAS PARA REALIZAR CON LOS ITEMS PRINCIPALES
Ejercicios y posibilidades prácticas que pueden realizarse con el SMI-K1, Servomotor Industrial con Freno Ajustable:

  1.- Operación de arranque/parada del servomotor.

  2.- Control de posición angular de un eje libre.

  3.- Configuración de posición de referencia (homing).

  4.- Desplazamiento del eje a posiciones absolutas.

  5.- Desplazamiento del eje a posiciones relativas.

  6.- Movimientos de rotación continua del eje a través de una entrada analógica.

  7.- Cambio de la dirección de rotación del eje.

  8.- Control de la velocidad de rotación.

  9.- Control de la velocidad de rotación a través de una entrada analógica.

10.- Cambio de velocidad durante un movimiento.

11.-Control de par.

12.-Estudio del control de par utilizando diferentes niveles de frenado.

13.-Configuración de una secuencia de movimientos.

14.-Análisis de los gráficos de posición, velocidad y par. 

Ejercicios y posibilidades prácticas que pueden realizarse con el SMI-K2, Servomotor Industrial con Eje Lineal:

15.-Operación de arranque/parada del servomotor.

16.-Estudio de sensores en el sistema de eje lineal.

17.-Control de movimiento en función de señales de transductores e interruptores de límite.

18.-Control de posición del actuador lineal.

19.-Configuración de la posición de referencia (homing).

20.-Calibración del punto mínimo y máximo de carrera del actuador lineal.

21.-Desplazamiento de la placa transportadora a posiciones absolutas.

22.- Desplazamiento de la placa transportadora a posiciones relativas.

23.-Movimiento continuo de la placa transportadora a través de una entrada analógica.

24.-Cambio de la dirección de desplazamiento del actuador lineal.
25.-Control de velocidad del actuador lineal.

26.-Control de velocidad del actuador lineal a través de una entrada analógica.

27.-Cambio de velocidad durante un movimiento.

28.-Control de aceleración y desaceleración para puntos próximos.

29.-Control de par del actuador lineal.

30.-Estudio del control de par usando diferentes cargas.

31.-Configuración de una secuencia de movimientos en el sistema de eje lineal.

32.- Análisis de los gráficos de posición, velocidad y par. 

Ejercicios y posibilidades prácticas que pueden realizarse con el SMI-K3, Servomotor Industrial con Cinta Transportadora:

33.-Operación de arranque/parada del servomotor.

34.-Estudio de sensores en el sistema de cinta transportadora.

35.-Control de posición de la cinta transportadora.

36.-Configuración de la posición de referencia (homing).

37.-Calibración del punto mínimo y máximo de la carrera de la cinta transportadora.

38.- Desplazamiento de la cinta transportadora a posiciones absolutas.

39.- Desplazamiento de la cinta transportadora a posiciones relativas.

40.-Cambio de la dirección de movimiento de la cinta transportadora.

41.-Movimiento continuo de la cinta transportadora a través de una entrada analógica.

42.-Repetición de movimientos en posiciones definidas.

43.-Control de velocidad de la cinta transportadora.

44.-Control de velocidad de la cinta transportadora a través de una entrada analógica.

45.-Cambio de velocidad durante un movimiento.

46.-Control de aceleración y desaceleración para puntos próximos.

47.- Control de par de la cinta transportadora.

48.-Estudio del control de par usando diferentes cargas.

49.-Configuración de una secuencia de movimientos en el sistema de cinta transportadora.

50.-Análisis de los gráficos de posición, velocidad y par. 

Ejercicios y posibilidades prácticas que pueden realizarse con el SMI-K4, Servomotor Industrial con Mesa Giratoria:

51.-Operación de arranque/parada del servomotor.

52.-Estudio de sensores en el sistema de mesa giratoria.

53.-Control de posición de la mesa giratoria.

54.-Configuración de la posición de referencia (homing).

55.-Calibración de las diferentes posiciones de una mesa giratoria.

56.-Desplazamiento de la mesa giratoria a una posición absoluta.

57.-Desplazamiento de la mesa giratoria a una posición relativa.

58.-Rotación continua de la mesa giratoria a través de una entrada analógica.

59.-Cambio de la dirección de rotación de la mesa giratoria.

60.-Control de velocidad de la mesa giratoria.

61.-Control de velocidad de la mesa giratoria a través de una entrada analógica.

62.-Cambio de velocidad durante un movimiento.

63.-Control de aceleración y desaceleración para puntos próximos.

64.-Control de par de la mesa giratoria.

65.-Estudio del control de par usando diferentes cargas.

66.-Configuración de una secuencia de movimientos en el sistema de mesa giratoria.

67.-Análisis de los gráficos de posición, velocidad y par. 

Ejercicios y posibilidades prácticas que pueden realizarse con el SMI-K5, Servomotor Industrial con Máquina de Prensado:

68.-Operación de arranque/parada del servomotor.

69.-Estudio de sensores en la máquina de prensado.

70.-Control de posición de la máquina de prensado.

71.-Configuración de la posición de referencia (homing).

72.-Calibración de la posición mínima y máxima deseada de la carrera de la máquina de prensado.

73.-Desplazamiento del punzón de la máquina de prensado a una posición absoluta.

74.- Desplazamiento del punzón de la máquina de prensado a una posición relativa.

75.-Control de la velocidad de los movimientos de avance y retroceso.

76.-Control de aceleración y desaceleración para puntos próximos.

77.-Control de par de la máquina de prensado.

78.-Estudio del control de par utilizando diferentes fuerzas de presión.

79.-Configuración de una secuencia de movimientos en la máquina de prensado.

80.-Análisis de los gráficos de posición, velocidad y par.

Otras posibilidades que pueden realizarse con este equipo:

81.-Varios alumnos pueden visualizar simultáneamente los resultados.

     Visualizar todos los resultados en la clase, en tiempo real, por medio de un proyector o una pizarra electrónica.

82.-Control Abierto, Multicontrol y Control en Tiempo Real.

    Este equipo permite intrínsecamente y/o extrínsecamente cambiar en tiempo real el span, la ganancia; los parámetros proporcional, integral y derivativo, etc.

83.-El Sistema de Control desde Computador con SCADA permite una simulación industrial real.

84.-Este equipo es totalmente seguro ya que dispone de dispositivos de seguridad mecánicos, eléctricos/electrónicos y de software.
85.-Este equipo puede usarse para realizar investigación aplicada.

86.-Este equipo puede usarse para impartir cursos de formación a Industrias, incluso a otras Instituciones de Educación Técnica.

- El usuario puede realizar otros ejercicios diseñados por él mismo.

Opcional

AE-SMI/ICAI. Software de Enseñanza Asistida desde Computador de Modo Interactivo:

Este paquete de software consta del Software del Instructor (Software de Gestión de Aulas de EDIBON - ECM-SOF) totalmente integrado con el Software del Alumno (Software de Formación de EDIBON - ESL-SOF). Ambos están interconectados  para que el Profesor conozca, en todo momento, cual es el conocimiento teórico y práctico de los alumnos. 

- ECM-SOF. Software de Gestión de Aulas de EDIBON (Software del Instructor).

ECM-SOF es la aplicación que permite al instructor registrar a los alumnos, administrar y asignar tareas para los grupos de trabajo, crear contenido propio para realizar ejercicios prácticos, elegir uno de los métodos de evaluación para comprobar los conocimientos del alumno y monitorizar la evolución relacionada con las tareas planificadas para alumnos individuales, grupos de trabajo, equipos, etc... de manera que el profesor puede saber en tiempo real el nivel de comprensión de cualquier alumno en el aula.

Características innovadoras:

• Gestión de base de datos de usuarios.

• Administración y asignación de grupos de trabajo, tares y sesiones de formación.

• Creación e integración de ejercicios prácticos y recursos multimedia.

• Diseño a medida de métodos de evaluación.

• Creación y asignación de fórmulas y ecuaciones.

• Motor de resolución de sistemas de ecuaciones.

• Contenidos actualizables.

• Generación de informes, monitorización de la evolución del usuario y estadísticas.

- ESL-SOF. Software de Formación de EDIBON (Software del Alumno).

ESL-SOF es la aplicación dirigida a los alumnos que les ayuda a comprender conceptos teóricos mediante ejercicios prácticos y pone a prueba su conocimiento y evolución mediante la realización de tests y cálculos, además de los recursos multimedia. EDIBON proporciona tareas planificadas por defecto y un grupo de trabajo abierto para que los alumnos comiencen a trabajar desde la primera sesión. Los informes y estadísticas disponibles permiten conocer su evolución en cualquier momento, así como las explicaciones de cada ejercicio para reforzar los conocimientos técnicos adquiridos en la teoría.

Características innovadoras:

• Acceso y autorregistro del alumno.

• Comprobación de tareas existentes y monitorización.

• Contenidos por defecto y tareas programadas disponibles para su uso desde la primera sesión.

• Realización de ejercicios prácticos siguiendo el manual facilitado por EDIBON.

• Métodos de evaluación para poner a prueba sus conocimientos y su evolución.

• Autocorrección de los tests.

• Realización de cálculos y gráficas.

• Motor de resolución de sistemas de ecuaciones.

• Informes imprimibles y seguimiento del progreso del usuario.

• Recursos multimedia auxiliares.
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