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1-CARACTERISTICAS DEL VARIADOR

El variador de frecuencia 3G3FV tiene una funcién d control PID que permite efectuar un control follow—-up
con facilidad.

Este es un método de control en el cual el convertidor varia la frecuencia de salida para hacer coincidir el
valor de realimentacion procedente del sensor con el valor objeto seleccionado.

Este tipo de control se puede aplicar a una extensa variedad de operaciones de control, dependiendo de la:
condiciones detectadas por el sensor.

El control PID esta disponible para las siguientes aplicaciones:



Control de velocidad:
Con un sensor de velocidad, por ejemplo tacémetro, encoger, el convertidor regula la velocidad de rotacion

del motor independientemente de la carga del motor o sincroniza la velocidad de rotaciéon de un motor con |
de otro.

Control de presioén:

Con un sensor de presion, el convertidor realiza un control de presion constante.
Control de caudal:

Detectando el caudal de un fluido, el convertidor efectda un control preciso de caudal.

Control de temperatura:

Con un sensor de temperatura, el convertidor realiza un control de temperatura mediante la velocidad del
variador.

2-UTILIZACION DEL VARIADOR
El variador de frecuencia sysdrive 3G3FV permite realizar las siguientes funciones:
« SELECCION DE MODOS DE CONTROL VECTORIAL Y TENSION/FRECUENCIA
* FUNCION AUTO-TUNING
* CONTROL DE PAR
« SELECCION DE CURVA V/F
* REFERENCIAS DE FRECUENCIA
* CONTROL PID
* CONTROL ZERO-SERVO
« CONTROL DE VELOCIDAD CON SENAL DE REALIMENTACION
« FUNCION DWELL
+ OPERACION SILENCIOSA (MODELOS DE 0.4 A 300 KW)
« FUNCION MONITOR

« MEDIDAS CONTRA LA GENERACION DE ARMONICOS EN LA RED (MODELOS DE 0,4 A
300 KW)

+ JERARQUIA DE PARAMETROS Y NIVELES DE ACCESO



2.1 CONSOLA DEL VARIADOR
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3-ESTRUCTURA DE LA PROGRAMACION

3.1-PROGRAMACION DEL VARIADOR
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3.2-PROGRAMACION DEL PID

Cbémo hacer un control PID de una variable (caudal, presion...):
Con el 3G3FV podemos hacer un control PID de una variable (temperatura, caudal, presion...)
Tenemos un punto de consigna (SP) para el control, que viene definido por la entrada analdgica principal

(terminal 13, entrada de 0 a 10V), y un valor real (PV), que hay que introducirlo a través de una entrada de
realimentacion, que va a ser la entrada analdégica multifuncién (terminal 16, entrada de 0 a 10V).



En la siguiente lista mostraré las funciones que hemos utilizado para hacer el control PID con el variador
sysdrive 3G3FV:

A1-01=4 (NIVEL DE ACCESO)
A1-02=0 (TIPO DE CONTROL)
B1-01=1

B5-01=2 (PID HABILITADO)
B5-02=0,5

B5-03=150

B5-04=100% (LIMITE DEL PID)
B5-05=4

B5-07=10%

H1-01=19

H3-01=0

H3-04=0

H3-05=B

HAY QUE SELECCIONAR LAS SIGUIENTES ENTRADAS ANALOGICAS (TERMINALES 13, 14 Y
16)

TERMINAL 13:

H3-01:RANGO DE TENSION
H3-02:GANANCIA
H3-03:DESVIACION

TERMINAL 16:

H3-04:RANGO DE TENSION
H3-05:SELECCION DE FUNCION
H3-06:GANANCIA
H3-07:DESVIACION

TERMINAL 14:



H3-08:SENAL (PUEDE SER DE TENSION O DE 4-20 mA)
H3-09:SELECCION DE FUNCION
H3-10:GANANCIA

H3-11:DESVIACION

4-PRESENTACION DEL PROYECTO

Aqui voy a explicar la necesidad de nuestro proyecto.

Se trata de hacer un control PID con un variador de frecuencia 3G3FV.

Nuestro objetivo es conseguir en la salida del circuito una tensién variable de 0 a 10V.
A frecuencia de 0 Hz en la salida habra OV y a maxima frecuencia (50 Hz) habra 10V.

La forma mas sencilla de conseguir los 10V en la salida es mediante un divisor de tensién. Mediante el divi:
de tension obtendremos las 2 resistencias necesarias para que de los 10V.

4.1-DIAGRAMAS DE BLOQUE
(SISTEMA EN LAZO CERRADO)



SENAL
DE SYSDRIVE

MOTOR
REFERENCIA
@—DREGULADORH PROCESO
SENAL TACODINAMO
REALIMENTADA

5-ELEMENTOS A UTILIZAR
« UN REOSTATO
« UNA FUENTE DE ALIMENTACION
+ UN POTENCIOMETRO
* MOTOR ASINCRONO
« UNA TACODINAMO
« DOS INTERRUPTORES

* VARIADOR DE FRECUENCIA SYSDRIVE 3G3FV

CAPTADOR




El reostato sera la resistencia variable que nos dara 756 . Lo conectaremos en serie con el potenciémetro
100 .

La salida de tensién seré los terminales del potenciémetro.
Cuando variemos la fuente de alimentacién entre 0 y 10V, se podra ver el ajuste PID del variador porque si
disminuimos la tensién, el motor bajara de velocidad y si aumentamos la tensién, aumentara la velocidad d

motor.

Si la velocidad del motor varia, variara la tension de salida en el taco dinamo. La velocidad del motor, sera
proporcional a la tensién de salida en el taco dinamo.

Un interruptor utilizaremos para dar marcha al motor (control remoto) y el otro interruptor se utilizara para
activar/desactivar la funcion PID.

6-REALIZACION DEL PROYECTO
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En esta tabla se muestran las diferentes operaciones que se pueden realizar en el variador.

6.1-CONEXIONADO DE L OS ELEMENTOS
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Este esquema representa el conexionado del circuito que tuvimos que montar. La tension de salida es la qu
hay entre el terminal 16 y el terminal 17. Mediante los terminales 1y 11 se activa/desactiva la funcién PID.

Mediante los terminales 13 y 14 se pone remotamente en funcionamiento el motor.

6.2-CALCULOS DEL DIVISOR DE TENSION
R1 856 v

R210v

7-CONCLUSION

La conclusién que hemos sacado de este proyecto es que con el control PID podemos realizar un buen aju
nuestras necesidades.

Necesitdbamos un control PID para realizar un ajuste de tension mediante una variacion de velocidad
(frecuencia). El ajuste PID nos ha hecho un control perfecto. La velocidad aumentaba en proporcion a la
tensiéon que introduciamos al variador.

Nos hemos dado cuenta que con el control PID podiamos llegar a la sefial deseada sin ningun factor que
pudiera impedir una perfecta regulacién. Necesitabamos que con la mayor velocidad del variador (50 Hz), I:
tension de salida nos diese 10 V perfectos y gracias a este control, los hemos tenido sin ningun tipo de
variacion.

Sin mas, la conclusién mas general que hemos podido sacar es que si se necesita una sefial de salida sin
ningun tipo de variacion, una buena opcién es el control PID.

Display modo remote
Display
Tecla de seleccion de mend

Tecla data/enter para seleccionar modo, grupo, funcidon o nombre de constante



Tecla para habilitar marcha
Tecla de comando stop
Seleccion modo de operacion (local/remoto)

Seleccion de digito



