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10 Tecnologias Esenciales Para Un Control de Movimientos de
Alto Rendimiento

Introduccion

Los controladores Motion han incorporado tecnologias clave a través de los afios con el fin de satisfacer las
crecientes demandas de aplicaciones de alto rendimiento tales como corte de perfiles e inspecciones de oble-
as. Este documento cubre las 10 tecnologias mas importantes que influencian sus aplicaciones de control de
movimientos de alto rendimiento.

1. Contorneo Inteligente para Corte de Perfiles de Alta Velocidad

Un movimiento de contorneo se expresa como una serie de puntos que el controlador utiliza para extrapolar
una curva suave. Estos puntos son generador por un programa grafico CAD/CAM y esta usualmente alma-
cenads en hojas de calculos o archivos de texto. Las restricciones del movimiento utilizadas comiunmente
para limitar otros tipos de movimientos, tales como la maxima velocidad, la maxima aceleracion, la maxima
desaceleracion y la maxima perturbacion
(jerk) no afectan los movimientos de contor-
neo. Debido a ello, un movimiento de contor-
neo puede dafar una maquina de corte. Con
la funcionalidad del contorneo inteligente se
pueden aplicar restricciones al movimiento
de contorneo para lograr movimientos mas
rapidos y mayor vida util de la maquina.
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El contorneo inteligente es un algoritmo a
ser patentado en el NI Motion Assistant
mediante el cual se puede seguir una trayec-
toria definida por el usuario basada en res-
tricciones al movimiento que se especifiquen

preservando las caracteristicas del movi-
miento y su geometria. Con el contorneo
inteligente se pueden definir geometrias
compljas y, aun asi, alcanzar perfiles de
movimientos trapezoidales o de curvas S.
Esta funcionalidad ayuda a minimizar pertur-
baciones en los componentes del mecanis-
mo e incrementar, por lo tanto, la vida de la
maquina. El contorneo inteligente es util en
maquinado de metales y aplicaciones del
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Figura 1: El contorneo inteligente del NI Motion Assistant ayuda a ganar veloci-
dad, aceleracion y pardmetros de perturbacion a los movimientos de contorneo.

tipo CNC donde la maquina debe seguir un
contorneo diferente cada vez que se mueve.
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secuencia de posiciones a través de las cuales debera
pasar, ademas de los eventos relativos al proceso. Este
proceso de ensefianza a menudo se implementa utilizando
una palanca de mando que mueve la herramienta del robot

+Reset Position | 43 Enor Detais

Figura 2: Se puede usar Jog Axis con la Palance de Mando
en el NI Motion Assistant
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Figura 3: El algoritmo patentado por NI para generacidn de pasos ofrece perfiles de velocidad libres de perturbaciones (izquierda), com-
parado con los algoritmos tipicos de generacion de pasos (derecha).

Los controladores de movimientos NI implementan un algoritmo de pasos patentado utilizando tecnologia de
tiempo prestado. Con este algoritmo se puede promediar la frecuencia del pulso sobre multiples rebanadas
de tiempo, lo cual produce perfiles de velocidad suaves.

5. Pixels a Movimiento en un Solo Entorno para Movimiento Guiado por Vision

En aplicaciones tales como alimentacion flexible de par- 4
tes, ensamblaje, alineacién o seguimieto, se deben inte-
grar funciones de control de movimientos y vision de
maquinaria dentro de un solo programa. Cuando se inte-
gran funciones de control de movimientos y de vision en
un solo programa, se debe asegurar que el programa eli-
mina la distorsion de la imagen y correlaciona las unida-
des de movimiento con las de visién y que los sistemas
coordenados para ambos se hallan en linea.

?(1 en el sistema coordenado de
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LabVIEW provee un entorno de desarrollo grafico, simple,
facil de usar para las aplicaciones de movimientos guia-
das por vision. Las funciones de visiéon y movimientos de
LabVIEW incluyen calibracién espacial, donde una coor-
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escalamiento en las direcciones X e Y. Las funciones de TR A @ camara

. .. .. . . a transmision " Angulo o desplazamiento conocido
calibracién también compensan las distorsiones de las

lentes cuando la camara se halla directamente sobre el
objeto a ser inspeccionado o cuando la misma se encuen-
tra inclinada sobre dicho objeto. LabVIEW también puede
manejar la desalineacion de coordenadas.

Figura 4: LabVIEW Trovee un solo entorno de desarrollo para
ayudar a superar los desafios de los movimientos guiados
por vision, tal como la alineacion coordenada.

6. Integracion de Soft Motion y Disefio de Control para Controles Personalizados

Las aplicaciones en MEMS, nanotecnologia y procesamiento de obleas semiconductoras demandan contro-
les de movimientos de alta velocidad y precision. Para tener en cuenta el fixturing y la resonancia estructural
excitada por el movimieno del proceso, usualmente se pueden reducir los procesos utilizando perfiles de
movimientos menos agresivos. Sin embargo, cuando las tolerancias de los procesos se hacen mas estrictas,
especialmente con aplicaciones en nanoescala, se pueden utilizar algoritmos personalizados de control que
no son PID y que usan tiempos de asentamiento mas rapidos y ajustes mas eficientes. Ejemplos de tales
algoritmos incluyen el regulador lineal cuadratico (LQR), H-infinito y control adaptivo de modelo libre (MFA).

El Médulo de Desarrollo NI SoftMotion para LabVIEW provee las rutinas para crear un controlador de movi-
mientos personalizado: generacion de trayectorias, interpolacion con splines y control PID. Utilizando
LabVIEW se upeden reemplazar los PIDs con algoritmos propios, tales como LQR o MFA para crear un con-
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Assistant también muestra su funcionalidad de contorneo inteligente, a ser patentada, con una API que puede
ser llamada desde C, Visual Basic o LabVIEW para instalar en maquinas de corte de perfiles.

9. E/S de Alto Rendimiento

Los controladores de movimiento NI poseen E/S de hasta 64 bits que pueden usarse para una variedad de
aplicaciones, tales como apertura o cierre de valvulas o de relés de estado sdlido utilizando el adaptador
SSR. También se pueden emplear las E/S digitales del controlador de movimientos a través de una interface
de movimientos universal (UMI-777x), la cual provee E/S digitales dpticamente aisladas de logica de 30 V.
Los controladores de movimientos NI también poseen ocho canales de E/S analégias de 16 bits, que son uti-
les para mediciones analégicas de alto rendimiento.
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Figura 7: Un control de movimientos tipico necesita E/S digitales, analégicas y de movimiento de alto rendimiento.

Los recursos de E/S de codificadores DAC, ADC y movimientos que no sean usados por ningun eje quedan
disponibles para aplicaciones que no se relacionen especificamente con ejes o movimientos. Se puede con-
trolar directamente un DAC no mapeado como una salida analdgica de propdsito general (210 V). De modo
similar se puede usar cualquier canal ADC para medir potencidmetros u otros sensores analdgicos. Si no se
requieren usar los recursos de un codificador para el control de ejes, se pueden usar en otras numerosas fun-
ciones, tales como monitoreo de posicidon, o como entrada de un potenciometro codificador digital o entrada
de un codificador maestro para aplicaciones maestro/esclavo (engranaje electronico). Cada eje también
posee un limite de entrada hacia adelante y hacia atras, una entrada de base, una entrada de captura de dis-
paro de alta velociad, una salida de breakpoint de posicion y una salida de inhibicion. Estas sefiales pueden
usarse para E/S digitales de propésito general cuando no se usen para sus objetivos especificos de control
de movimientos.

10. Técnicas Avanzadas de Retroalimentacion

Las aplicaciones de control avanzado de movimientos deben sincronizar la retroalimentacion no sélo de los codi-
ficadores sino también de sensores analdgicos. Se deben utilizar dispositivos de retroalimentacion digitales y
analogicos, ya sea separadamente para cada eje o en combinaicon con cada uno. Los controladores de movi-
mientos NI ofrecen una variedad de opciones para los requerimientos de retroalimentacion mas exigentes.

Controlador de movimientos

i — Mantiene la
Aplicacion E Gen?jracmn Lazo de : Motor fuerza
del usuario % e — control — -
I trayectorias '
| i
Y : 4 ;
| :
i i A4
i i 4 oign Sensor de
| Retroalimentacion de posicion | o
i | posicion
i ' (codificador)
. |
Retroalimentacion de fuerza Sensor de
-
torque

Figure 8. Se puede usar una retroalimentacion secundaria de fuerza ademds de una de posicion.
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