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RESUMEN EJECUTIVO

El objetivo del presente trabajo de grado consiste en el desarrollo de un entrenador portatil
para el uso de variadores de velocidad Altivar ATV930 de Schneider Electric y su integracion
con autématas programables, orientado al fortalecimiento de las practicas académicas en
automatizacién industrial y accionamientos eléctricos. El proyecto busca proporcionar una
herramienta didactica y funcional que facilite el aprendizaje progresivo de estudiantes y
docentes en la configuracién, parametrizacion y operacion de variadores de velocidad en
entornos similares a aplicaciones industriales reales.

La metodologia desarrollada incluyé el disefio estructural y eléctrico de una maleta demo
portatil, la seleccidn e integracién de equipos industriales, asi como el acondicionamiento y
cableado de los dispositivos necesarios para su funcionamiento. Adicionalmente, se
elaboraron guias técnicas y material didactico orientado al uso del software SoMove,
permitiendo la configuracion, monitoreo y comunicacion del variador con sistemas de
automatizacién programables.

Posteriormente, se realizaron pruebas funcionales y practicas experimentales para validar
el correcto desempefio del entrenador portétil, verificando la operacion del variador, la
interaccion con los autbmatas programables y la respuesta de las variables operativas del
sistema. Los resultados obtenidos evidenciaron un funcionamiento estable, seguro y
coherente con las condiciones de operacion planteadas, permitiendo demostrar la viabilidad
del sistema como herramienta académica de apoyo.

Finalmente, se concluye que el entrenador portatil constituye una solucién didactica versatil
y adaptable para el fortalecimiento de competencias en automatizacion industrial, control

de motores y variacion de velocidad, aportando recursos tecnologicos y educativos que
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favorecen el aprendizaje préactico y la apropiacion de tecnologias industriales modernas en

las UTS.

PALABRAS CLAVE: Automatizacion industrial, variador de velocidad, Altivar ATV930,

SoMove, PLC, accionamientos eléctricos, entrenador portatil.
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INTRODUCCION

La automatizacién industrial se ha consolidado como uno de los pilares fundamentales del
desarrollo tecnoldgico moderno, permitiendo optimizar procesos productivos mediante la
integracion de sistemas eléctricos, electrénicos y de control. En el contexto actual de la
industria 4.0, tecnologias como los variadores de velocidad, los controladores logicos
programables (PLC) y los sistemas de supervision industrial desempefian un papel esencial
en la eficiencia energética, el control de procesos y la automatizacion de maquinaria
industrial. Debido a ello, surge la necesidad de formar profesionales con competencias
practicas en el manejo, configuracién y programacion de estas herramientas tecnologicas.
En este sentido, la educacion superior debe fortalecer la relacion entre el aprendizaje
tedrico y la practica aplicada, proporcionando a los estudiantes espacios y recursos que les
permitan interactuar con equipos industriales reales. Particularmente, el estudio y manejo
de variadores de velocidad se ha convertido en una competencia fundamental dentro de la
ingenieria electromecanica y areas afines, debido a su amplia utilizacién en procesos
industriales relacionados con control de motores, bombeo, ventilacién, transporte y
automatizacion de sistemas.

El presente proyecto de grado, titulado “Desarrollo de un entrenador portatil para el uso de
Variadores de velocidad Altivar ATV930 de Schneider Electric y su integracion con
automatas programables”, tiene como finalidad disefar e implementar una maleta demo
portatil orientada al fortalecimiento de las practicas académicas del laboratorio de
accionamientos eléctricos de las Unidades Tecnoldgicas de Santander. Este entrenador

permitira facilitar el aprendizaje progresivo en la configuracion, parametrizacion y operacion
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de variadores de velocidad mediante el software SoMove y su integracién con sistemas de
automatizacién programables.

Actualmente, aunque los laboratorios académicos cuentan con equipos industriales
disponibles para el desarrollo de préacticas, se evidencia la necesidad de material didactico
estructurado y herramientas demostrativas que permitan optimizar los procesos de
ensefianza y aprendizaje relacionados con el uso de la plataforma Schneider Electric. Por
esta razon, el proyecto propone el desarrollo de una solucién portétil y funcional que integre
el variador ATV930, dispositivos de maniobra y proteccién, elementos de conexién y un
motor eléctrico trifasico, simulando condiciones reales de operacién industrial.

El desarrollo del entrenador portatil contempla tres componentes fundamentales: el disefio
estructural y eléctrico de la maleta demo, garantizando seguridad, portabilidad y facilidad
de uso; la integracién del sistema de automatizacion y control, mediante la interaccién entre
el variador y autébmatas programables; y la elaboracién de guias técnicas y practicas
académicas orientadas al aprendizaje progresivo del uso del software SoMove y las
funciones del variador de velocidad.

La metodologia implementada comprende etapas de disefio, acondicionamiento de
eguipos, montaje eléctrico, integracion de dispositivos y ejecucién de pruebas funcionales,
permitiendo validar el comportamiento del sistema bajo diferentes condiciones de
operacién. Ademds, se desarrollaran practicas experimentales enfocadas en la
configuracion de pardmetros, control de velocidad, monitoreo de variables y andlisis de
funcionamiento del variador en aplicaciones industriales basicas.

Finalmente, este proyecto busca aportar una herramienta didactica versétil y reutilizable

gue fortalezca las competencias técnicas de estudiantes y docentes en automatizacion
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industrial y accionamientos eléctricos, promoviendo el aprendizaje practico y la apropiacion
de tecnologias utilizadas en la industria moderna. De esta manera, se contribuye al
fortalecimiento académico y tecnoldgico de las Unidades Tecnoldgicas de Santander,
dejando un recurso de apoyo para futuras generaciones en el area de automatizacion y

control industrial.
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1. DESCRIPCION DEL TRABAJO DE INVESTIGACION

1.1. PLANTEAMIENTO DEL PROBLEMA

En la industria moderna, los sistemas de automatizacion industrial cumplen un papel
fundamental en la optimizacion de procesos y el control eficiente de maquinaria eléctrica.
Dentro de estas tecnologias, los variadores de velocidad son ampliamente utilizados en
aplicaciones industriales debido a su capacidad para regular la velocidad y el
funcionamiento de motores eléctricos, mejorando la eficiencia energética y el desempefio
de los procesos. Por esta razén, el manejo y configuracion de estos dispositivos representa

una competencia importante para los futuros ingenieros electromecanicos.

En las Unidades Tecnoldgicas de Santander (UTS), los laboratorios de accionamientos
eléctricos cuentan con equipos Schneider Electric; sin embargo, se evidencia la necesidad
de fortalecer las préacticas académicas relacionadas con el uso de variadores de velocidad,
especialmente en aspectos como parametrizacion, configuracion y comunicacion mediante
el software SoMove. La falta de material didactico y herramientas demostrativas limita el

aprendizaje practico y progresivo de los estudiantes.

Ante esta necesidad, surge el reto de desarrollar un entrenador portétil basado en el
variador de velocidad Altivar ATV930, que permita integrar dispositivos eléctricos, sistemas
de control y autdmatas programables en un entorno did4ctico y funcional. Este desarrollo
involucra el disefio estructural de la maleta demo, el acondicionamiento eléctrico de los

equipos y la implementacion de précticas orientadas a la automatizacion industrial.
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Desde esta perspectiva, surge la siguiente pregunta de investigacion: ¢Coémo desarrollar
un entrenador portétil funcional basado en el variador de velocidad Altivar ATV930 y su
integracion con autdmatas programables, que permita fortalecer las competencias en

automatizacién industrial y accionamientos eléctricos en las UTS?

Este trabajo busca contribuir al fortalecimiento del aprendizaje practico mediante una
herramienta didactica adaptable a diferentes practicas académicas, favoreciendo el

desarrollo de competencias en automatizacion y control industrial.
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1.2. JUSTIFICACION

La formacion en automatizacion industrial se ha convertido en una necesidad
fundamental dentro de la ingenieria electromecénica, debido al crecimiento de las
tecnologias aplicadas al control y supervision de procesos industriales. Por esta razon,
resulta importante que los estudiantes no solo adquieran conocimientos tedricos, sino que
también desarrollen habilidades practicas mediante el uso de equipos y herramientas

utilizadas en entornos industriales reales.

En este contexto, el presente proyecto aporta al desarrollo académico mediante la
implementacién de un entrenador portatil basado en el variador de velocidad Altivar ATV930
de Schneider Electric. Esta herramienta permitird realizar practicas relacionadas con
accionamientos eléctricos, parametrizacibn de variadores y automatizacién industrial,
facilitando la comprension de los procesos de configuracién, control y comunicacién

mediante el software SoMove y autématas programables.

Ademas, el proyecto representa un aporte significativo para los laboratorios de las
Unidades Tecnoldgicas de Santander (UTS), ya que proporcionara un recurso didactico
reutilizable orientado al fortalecimiento de las practicas académicas. Su implementacion
permitird mejorar los procesos de ensefianza y aprendizaje, promoviendo el desarrollo de

competencias técnicas y el aprendizaje autbnomo tanto en estudiantes como en docentes.

De igual manera, el desarrollo de esta propuesta contribuye al fortalecimiento de las

lineas de investigacion y desarrollo tecnolédgico relacionadas con automatizacion y control
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industrial, favoreciendo la adaptacion de los futuros profesionales a las necesidades
actuales del sector productivo. Asi, el proyecto no solo beneficia el ambito académico, sino
que también deja una herramienta practica y funcional para futuras generaciones dentro de
la institucion.

1.3. OBJETIVOS
1.3.1. OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un entrenador portétil para el uso del variador de velocidad Altivar ATV930 de
Schneider Electric y su integracibn con automatas programables, mediante la
implementacion de practicas y material didactico, con el fin de fortalecer el aprendizaje

practico en automatizacion industrial y accionamientos eléctricos.
1.3.2. OBJETIVOS ESPECIFICOS

Disefiar la arquitectura estructural y eléctrica del entrenador portatil, considerando la
integracion del variador de velocidad Altivar ATV930, dispositivos de proteccion y elementos

de automatizacion, con el fin de garantizar un funcionamiento seguro y didactico.

Desarrollar guias técnicas y material practico orientado al uso del software SoMove,
permitiendo la configuracion, parametrizacion y puesta en marcha del variador de velocidad

en aplicaciones académicas.

Integrar el variador de velocidad con autématas programables y demas dispositivos de
control, mediante el montaje y cableado de los equipos, para verificar la correcta

comunicacion y operacion del sistema.
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Implementar practicas experimentales y pruebas funcionales que permitan evaluar el
desempefno del entrenador portatil, evidenciando su aporte al fortalecimiento del

aprendizaje en automatizacion industrial y accionamientos eléctricos.

1.4. ESTADO DEL ARTE

En los Ultimos afios, el uso de variadores de velocidad y sistemas de automatizacion
industrial ha tomado gran relevancia en aplicaciones relacionadas con el control de motores
eléctricos, eficiencia energética y supervision de procesos industriales. Diversos estudios y
desarrollos tecnolégicos han demostrado que la integracion entre PLC, variadores de
frecuencia y software de configuracion permite optimizar procesos y mejorar el desempenfio
operativo de los sistemas automatizados. Segun (Bose, 2002), los variadores de velocidad
representan una de las tecnologias mas utilizadas en la automatizacion moderna debido a
su capacidad de regular velocidad, torque y consumo energético en motores eléctricos
industriales.

En el ambito académico, diferentes investigaciones han resaltado la importancia de
implementar médulos didacticos y bancos de pruebas orientados al aprendizaje practico de
accionamientos eléctricos y automatizacién industrial. (Bolton, 2015) destaca que la
interaccion directa con equipos reales facilita la comprension de sistemas de control y
fortalece las competencias técnicas de los estudiantes en programacion, parametrizacion y
diagnostico de fallas. De igual manera, (Katsuhiko, 2017) menciona que el aprendizaje
experimental en sistemas automatizados permite comprender el comportamiento dinamico

de los procesos y la interaccion entre dispositivos eléctricos y de control.
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Por otra parte, Schneider Electric ha desarrollado herramientas como el software
SoMove vy la familia de variadores Altivar ATV600 y ATV900, las cuales permiten realizar
procesos de configuracién, monitoreo y comunicacion industrial de manera mas eficiente.
Segun (Schneider Electric, 2020), estas plataformas facilitan la puesta en marcha y
parametrizacién de variadores de velocidad mediante interfaces graficas orientadas tanto a
entornos industriales como académicos.

Asimismo, diferentes proyectos académicos han implementado entrenadores y
maletas didacticas para el estudio de accionamientos eléctricos, permitiendo la integracion
de variadores, PLC y motores eléctricos en ambientes de laboratorio. Estos desarrollos
evidencian la importancia de contar con herramientas portatiles y adaptables que permitan
fortalecer el aprendizaje préactico y la apropiacion de tecnologias industriales utilizadas
actualmente en procesos automatizados (Groover, 2015).

Finalmente, los antecedentes revisados permiten identificar que el desarrollo de
entrenadores portatiles para automatizacién industrial constituye una estrategia efectiva
para complementar la formaciébn académica en ingenieria electromecanica. En este
contexto, el presente proyecto busca aportar una solucion didactica basada en el variador
Altivar ATV930 y el software SoMove, orientada al fortalecimiento de competencias

practicas en accionamientos eléctricos y automatizacion industrial en las UTS.
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2. MARCO REFERENCIAL
2.1. Marco Tebrico

2.1.1. Variadores de velocidad en sistemas industriales

Los variadores de velocidad son dispositivos electrénicos utilizados para controlar
la velocidad y el torque de motores eléctricos de corriente alterna. Estos equipos permiten
ajustar las condiciones de operacion de los motores segun las necesidades del proceso,
mejorando el desempefio y reduciendo el consumo energético en aplicaciones industriales
como bombeo, ventilacion y transporte de materiales.

De acuerdo con (Bose, 2002), los variadores de velocidad representan una de las
tecnologias mas utilizadas en automatizacién industrial debido a su capacidad de optimizar
procesos y proteger los sistemas eléctricos y mecanicos asociados a los motores. Ademas,
su implementacién permite mejorar la eficiencia operativa y aumentar la vida Gtil de los

equipos industriales.
2.1.2. Software SoMove y parametrizacion de variadores

El software SoMove, desarrollado por Schneider Electric, es una herramienta
utilizada para la configuracioén, parametrizacion y monitoreo de variadores de velocidad y
dispositivos de automatizacion industrial. Esta plataforma permite realizar ajustes
operativos, supervisar variables eléctricas y configurar parametros de funcionamiento de

manera mas eficiente mediante una interfaz gréafica especializada.
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Segun (Schneider Electric, 2020), el uso de herramientas de parametrizacion facilita
la puesta en marcha de variadores de velocidad y mejora los procesos de diagndstico,

mantenimiento y configuracion en aplicaciones industriales y académicas.

2.1.3. Automatizacion aplicada a control motor

La automatizacion industrial constituye una de las areas mas importantes dentro de
la ingenieria moderna, ya que permite optimizar procesos productivos mediante la
integracion de sistemas eléctricos, electrénicos y de control. Su finalidad principal es
mejorar la eficiencia operativa, aumentar la productividad y reducir errores en procesos
industriales mediante el uso de tecnologias automatizadas. Actualmente, la automatizacién
tiene un papel fundamental dentro de la industria 4.0, debido a la incorporacion de sistemas
inteligentes, monitoreo digital y control en tiempo real (Lasi et al., 2014).

Asimismo, diferentes investigaciones destacan que la automatizacion industrial
contribuye al mejoramiento de la eficiencia energética aplicando el uso de variadores de
velocidad y la supervision continua de los procesos, permitiendo una operacién mas segura

y confiable en entornos industriales (Kusiak, 2018).
2.1.4. Accionamientos eléctricos y control de motores

Los accionamientos eléctricos son sistemas encargados de controlar el
funcionamiento de motores eléctricos mediante dispositivos de maniobra, proteccion y
regulacion. Estos sistemas son ampliamente utilizados en procesos industriales
automatizados debido a su capacidad para controlar velocidad, sentido de giro y

condiciones de operacion de motores eléctricos.
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Autores como (Chapman, 2012) destacan que los accionamientos eléctricos
permiten integrar sistemas de control y potencia para mejorar el desempefio de procesos

industriales, facilitando la automatizacion y el control eficiente de maquinaria eléctrica.
2.1.5. Material didéactico y aprendizaje practico en automatizacion

El aprendizaje practico constituye un elemento fundamental en la formacién de
ingenieros relacionados con automatizacion y control industrial. El uso de entrenadores
portatiles, médulos didacticos y bancos de pruebas facilita la comprensién de conceptos
técnicos mediante la interaccion directa con equipos industriales reales.

Segun (Bolton, 2015), los sistemas didacticos aplicados a automatizacion industrial
fortalecen las competencias técnicas de los estudiantes, permitiendo desarrollar
habilidades relacionadas con programacion, configuracion, diagnostico y operacion de
sistemas automatizados. Asimismo, este tipo de herramientas favorece el aprendizaje

autébnomo y la apropiacion de tecnologias utilizadas en el entorno industrial moderno.

2.2. Marco legal

2.2.1. Normativa de seguridad eléctrica en instalaciones industriales

Para el desarrollo del presente proyecto se toman como referencia diferentes
normas orientadas a garantizar la seguridad en instalaciones eléctricas y sistemas de
automatizacion industrial. Entre ellas se encuentra la Norma Técnica Colombiana NTC
2050, conocida como Cdédigo Eléctrico Colombiano, la cual establece requisitos para el
disefio, montaje y proteccién de instalaciones eléctricas de baja tension, incluyendo
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conductores, canalizaciones, protecciones y dispositivos eléctricos utilizados en ambientes
industriales y académicos (NTC 2050, s. f.).

De igual manera, el Reglamento Técnico de Instalaciones Eléctricas RETIE
establece las condiciones técnicas necesarias para prevenir riesgos eléctricos y garantizar
el funcionamiento seguro de equipos e instalaciones eléctricas. Esta normativa contempla
criterios relacionados con puesta a tierra, proteccién contra contactos eléctricos y

condiciones seguras de operacion en sistemas eléctricos (RETIE, s. f.).

2.2.2. Seguridad industrial y prevencion de riesgos

El desarrollo de practicas académicas relacionadas con automatizacion industrial
requiere la aplicacion de medidas de seguridad orientadas a prevenir accidentes durante el
montaje y operaciéon de equipos eléctricos. En Colombia, estas condiciones estan
reglamentadas mediante el Sistema de Gestion de Seguridad y Salud en el Trabajo (SG-
SST), establecido por la Ley 1562 de 2012 y el Decreto 1072 de 2015.

Estas disposiciones contemplan la identificacion de peligros, evaluacién de riesgos
eléctricos y aplicacién de procedimientos seguros durante actividades relacionadas con

instalaciones y mantenimiento de sistemas industriales (Ministerio de Trabajo, 2015).

2.2.3. Normas internacionales aplicadas a automatizacion

Para En sistemas de automatizacion industrial también se emplean normas

internacionales desarrolladas por la International Electrotechnical Commission (IEC),
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utilizadas como referencia técnica para garantizar seguridad y confiabilidad en equipos
eléctricos y sistemas de control.

Dentro de estas normas se destaca la IEC 60204-1, la cual establece requisitos
relacionados con seguridad eléctrica en maquinaria y sistemas automatizados, incluyendo
proteccién de equipos, dispositivos de control y condiciones seguras de funcionamiento
(IEC 60204-1, s. f.).

Asimismo, la norma IEC 61131 define criterios para controladores Il4gicos
programables (PLC), incluyendo aspectos relacionados con programacion, integracion y

funcionamiento de sistemas de automatizacién industrial.

2.2.4. Normas de proteccion para trabajos eléctricos

Adicionalmente, el proyecto considera lineamientos de seguridad establecidos en la
norma NFPA 70E, orientada a la proteccién del personal frente a riesgos eléctricos en
entornos de trabajo industrial. Esta norma contempla procedimientos seguros para
manipulacién de equipos eléctricos, prevencidon de accidentes y uso adecuado de
elementos de proteccién personal durante actividades de operacion y pruebas eléctricas

(NFPA 70E, s. f.
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3. DISENO DE LA INVESTIGACION

El presente proyecto se desarrolla bajo un enfoque de desarrollo tecnolégico
aplicado, orientado al disefio e implementacion de un entrenador portétil para el uso de
variadores de velocidad Altivar ATV930 y su integracion con sistemas de automatizacion
programables. La propuesta busca fortalecer las practicas académicas relacionadas con
accionamientos eléctricos y automatizacién industrial mediante una herramienta didactica
funcional y adaptable a entornos de laboratorio.

Metodolégicamente, el proyecto se basa en un proceso de disefio ingenieril
enfocado en la identificacion de necesidades, disefio del sistema, integracion de
componentes y validacion funcional. Este enfoque permite abordar la problemética desde
una perspectiva practica y aplicada, orientada al desarrollo de una solucion tecnolégica util
para procesos de ensefianza y aprendizaje.

El desarrollo del proyecto comprende actividades relacionadas con el disefio
estructural de la maleta demo portétil, la integracibn de componentes eléctricos y de
automatizacion, el acondicionamiento de dispositivos de maniobra y proteccion, asi como
la implementacién de practicas orientadas al uso del software SoMove y la configuracion
del variador de velocidad Altivar ATV930.

La validacién del sistema se realiza mediante pruebas funcionales en condiciones
controladas de laboratorio, verificando el correcto funcionamiento del variador, la
interaccion con los dispositivos eléctricos y la respuesta del sistema frente a diferentes

condiciones de operacion. Asimismo, se evalla la funcionalidad del entrenador portatil
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como herramienta didactica para practicas académicas relacionadas con automatizacion
industrial y control de motores eléctricos.

El desarrollo metodoldgico del proyecto se organiza en las siguientes fases:

3.1. Fase 1. Recoleccién de informacion y definicion de requerimientos

En esta etapa se realiz6 la revision de informacidon técnica relacionada con
variadores de velocidad, automatizacion industrial y uso del software SoMove. Ademas, se
identificaron las necesidades del laboratorio de accionamientos eléctricos y los
requerimientos funcionales del entrenador portatil, considerando aspectos de seguridad,

portabilidad y aplicacion académica.

También se definieron los equipos, materiales y dispositivos necesarios para el
desarrollo del sistema, asi como el presupuesto estimado para la construccion de la maleta

demo.

3.2. Fase 2. Disefio del entrenador portatil

Con base en los requerimientos definidos, se desarrollé el disefio estructural y
eléctrico del entrenador portétil, estableciendo la distribuciéon de equipos, dispositivos de
proteccion, elementos de maniobra y conexiones eléctricas necesarias para el
funcionamiento del sistema.

De igual manera, se planteé la arquitectura general del sistema de automatizacion

y la integracion del variador de velocidad con los elementos de control y monitoreo.
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3.3. Fase 3. Montaje e integracién de equipos

En esta fase se realizé el acondicionamiento de la estructura portatil y el montaje de
los equipos eléctricos y electronicos. Posteriormente, se efectud el cableado e integracion
de los dispositivos de control, proteccion y operacion del sistema, garantizando condiciones
seguras y funcionales de trabajo.

Asimismo, se desarrollaron las préacticas y guias técnicas orientadas al uso del

software SoMove y la parametrizacion del variador de velocidad.
3.4. Fase 4. Pruebas funcionales y validacion del sistema

Finalmente, el entrenador portatil fue sometido a pruebas operativas para verificar
el correcto funcionamiento del variador de velocidad, la respuesta de los dispositivos
eléctricos y la interaccion con sistemas de automatizacion programables.

Esta fase permitid validar el desempefio del sistema como herramienta didactica
para el fortalecimiento de competencias en automatizaciéon industrial y accionamientos

eléctricos, evidenciando su aplicabilidad en las practicas académicas de laboratorio.
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4. DESARROLLO DEL TRABAJO DE GRADO

El desarrollo del presente proyecto se realizd bajo un enfoque practico y aplicado,
orientado al disefio e implementacion de un entrenador portétil para el uso de variadores
de velocidad Altivar ATV930 de Schneider Electric. Desde el inicio, el proyecto estuvo
enfocado en la construccion de una herramienta didactica funcional que permitiera
fortalecer las practicas académicas relacionadas con automatizacion industrial y
accionamientos eléctricos.

Durante el proceso de desarrollo se trabajé mediante una metodologia progresiva,
en la cual cada etapa permiti6 realizar ajustes relacionados con distribucion de
componentes, conexiones eléctricas y funcionamiento general del sistema, hasta obtener
un entrenador portéatil completamente operativo y adaptable a entornos de laboratorio. Con
este propdsito, el proyecto se organizé en diferentes fases que abarcan desde la seleccién

de materiales y disefio estructural hasta la integracion y validacién funcional del sistema.
4.1. Disefo estructural y seleccién de materiales

4.1.1. Requerimientos del sistema

Para la construccién del entrenador portatil se seleccionaron materiales que
garantizaran resistencia mecanica, estabilidad y facilidad de transporte, considerando que
el sistema debia funcionar como una herramienta didactica segura y reutilizable en
practicas académicas. Asimismo, se tuvo en cuenta la correcta distribucion de los
dispositivos eléctricos y de automatizacion, permitiendo un acceso adecuado a los

elementos de control, proteccion y parametrizacion del variador de velocidad.
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Dentro de los requerimientos funcionales del sistema se estableciod la necesidad de
contar con una estructura compacta y organizada, que facilitara la visualizaciéon de
conexiones, operacion de dispositivos y realizaciébn de practicas relacionadas con
configuracion y monitoreo del variador Altivar ATV930 mediante el software SoMove.

Adicionalmente, el disefio del entrenador portatil se planteé bajo un criterio de
modularidad, permitiendo futuras ampliaciones o integracion de nuevos dispositivos de
automatizacion sin realizar modificaciones estructurales significativas. En la Figura 1 se
presenta el modelo preliminar del entrenador portétil, donde se observa la distribucién
general de los dispositivos eléctricos, elementos de mando y sistema de control
implementado.

llustracion 1 Modelo conceptual elaborado en SketchUp

Fuente: Autores
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En cuanto al disefio funcional del entrenador portatil, se establecieron dimensiones
compactas y una distribucion ergondmica que facilitan la manipulacion de los dispositivos,
la visualizacion de indicadores y el acceso a los elementos de control durante el desarrollo
de préacticas académicas. La disposicion de los componentes eléctricos y de automatizacion
permite una operacion segura y organizada, favoreciendo la interaccién del usuario con el

sistema.

Adicionalmente, el disefio de la maleta demo se realiz6 considerando criterios de
portabilidad y facilidad de transporte dentro de los espacios de laboratorio, permitiendo su
utilizacion en diferentes entornos académicos sin afectar la estabilidad ni el funcionamiento

de los equipos instalados.

La Figura 2 presenta despiece del mddulo entrenador portatil, donde se identifican
los principales dispositivos eléctricos, elementos de mando y componentes de

automatizacion integrados en el sistema..

ELABORADO POR: REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién
Docencia Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023



PAGINA 32
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

llustracion 2 Despiece del modulo entrenador portatil.

DESPIECE DEL ENTRENADOR PORTATIL
ALTIVAR ATV930

LISTA DE PARTES

° COMPONENTE DESCRIPCION
Asa de transporte Asa superior para transporte.
Tapa superior Cubierta protectora superior.

Vadiador de velocidad Aivar ATV930 ~ Schneider Electric.

N
1
2
3
4 Interruptor termomagnético | Proteccion principal del variador
§  Paro de emergencia Botén tipo hongo, enclavamiento,
6  Fusibles F1-F2~F3 Proteccion de circuitos auxiliares.
7 | interruptores DI Entradas digitales.

8

Interruptores DO Salidas digitales.

Estado del sistema (ON / Avisos /

9  Indicadores luminosos Alarma).
= 10 | Potenciémetros Al-AI3 | Entradas analégicas.
O \ 11 | Panel frontal Placa frontal de aluminio.
‘ 12 | Bomes de potencia Terminales (+)y (-).

Control manual de referencia (0~
13 | Potenciérontro de velocidad

100%)
14 Selector EMR Selaccién modo emergencia.
15  Selector EIR Seleccion entrada interna / remota.
(20—
16 Caja inferior Base metalica del entrenador.
(19 17 Soporte lateral Estructura soporte del panel.
= 18  Tomillos de fijacion Tornillos de sujecion del panel.
(
- 19  Arandelas Arandelas planas.
21 © 20 Tuerces Tuercas de fijacion.
21 Tomillos base Tornillos de sujecion de la base.
27 ® 22 Rodaachines industriales  Ruedas con freno para movilidad.
NOTA:
Las piezas representadas pueden variar en tamafio
segun escala del disefio.
(22}

Fuente: Autores

4.1.2. Disefio del modelo y representacién del sistema
El disefio del entrenador portatil se realiz6 mediante modelado tridimensional CAD,
permitiendo definir la distribucion fisica de los componentes eléctricos y de automatizacion

antes de la etapa de construccion. A través del modelo virtual fue posible visualizar el
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ensamble general del sistema, verificar espacios de instalacion y validar la accesibilidad de

los elementos de operacion y control.

Durante esta etapa se establecid la ubicacién del variador de velocidad Altivar
ATV930, dispositivos de proteccion, pulsadores, selectores, indicadores luminosos y
elementos de conexion, buscando una distribucién organizada y funcional para el desarrollo

de practicas académicas.

Asimismo, el modelo permitid realizar ajustes relacionados con dimensiones,
separacion entre dispositivos y organizacion general del panel frontal, garantizando una
adecuada interaccién entre el usuario y el sistema. La representaciéon CAD también facilitd
la generacién de vistas generales y modelos de despiece utilizados como apoyo para la

fabricacion y documentacion técnica del proyecto.

4.1.3. Seleccion de materiales y fabricacion del entrenador portatil

La seleccion de materiales y componentes se realizé considerando criterios de
resistencia mecanica, seguridad eléctrica, facilidad de fabricacién y portabilidad del sistema.
Debido a que el proyecto corresponde a una herramienta didactica para practicas de
laboratorio, se buscé un disefio compacto, resistente y adaptable a diferentes escenarios

académicos.
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4.1.3.1 Materiales utilizados

Para la estructura del entrenador portatil se empled lamina metalica y perfiles
estructurales livianos, proporcionando estabilidad y soporte adecuado para los equipos
eléctricos instalados. Asimismo, se utilizaron elementos de fijacion desmontables que
permiten facilitar labores de mantenimiento, modificacion y acceso a conexiones internas

del sistema.

El panel frontal fue disefiado para soportar los dispositivos de mando y visualizacion,
garantizando una distribucién organizada de los componentes eléctricos y una correcta

identificacion de sefiales y controles.

4.1.3.2 Componentes principales del sistema
La El entrenador portatil se encuentra conformado por diferentes dispositivos

eléctricos y de automatizacién, entre los cuales se destacan:

e Variador de velocidad Altivar ATV930 de Schneider Electric..

e Selectores y pulsadores de mando.

e Potenciémetros para simulacion y control de sefiales analégicas.

e Indicadores luminosos de estado.

e Interruptores y elementos de proteccion eléctrica.

e Terminales y puntos de conexion para practicas académicas.

e Elementos de alimentacién y control para integracién con sistemas externos.

e Motor trifasico
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La integracion de estos componentes permite desarrollar practicas relacionadas con
parametrizacién, monitoreo y operacion de variadores de velocidad en aplicaciones de

automatizacion industrial.

4.1.3.3 Proceso de fabricacion e integracion

La fabricacion del entrenador portétil se realiz6 mediante procesos de corte,
perforacion y ensamble mecénico de las piezas estructurales, seguidos del montaje de los
dispositivos eléctricos y electronicos. Posteriormente, se efectud el cableado interno y la
integracion de los componentes de control y proteccién, garantizando condiciones seguras
de funcionamiento.

Durante el proceso de ensamblaje se verificO la correcta ubicacion de los
dispositivos y la organizacién del cableado, buscando mejorar la presentacion visual del

sistema y facilitar futuras actividades de mantenimiento o ampliacion.

4.1.3.4 Acabados y presentacion del sistema

Como acabado final, el entrenador portétil cuenta con una distribucién organizada
de dispositivos y una presentacion visual orientada al uso académico e industrial. Se definié
un disefio compacto que facilita la identificacion de controles, conexiones y elementos de
operacién, mejorando la interaccion del usuario durante las practicas de laboratorio.

Ademas, el sistema incorpora rotulacién e identificacion de sefales eléctricas y
dispositivos de mando, permitiendo una operacién mas intuitiva y segura dentro de los
procesos de aprendizaje relacionados con automatizacion industrial y accionamientos

eléctricos.
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4.1.4. Fabricacion, ensamble y validacion del entrenador portatil

Una vez definidos los materiales, la distribucién de componentes y el disefio
estructural del sistema, se procedio a la fabricacién y ensamble fisico del entrenador portatil.
El objetivo de esta etapa fue materializar el disefio planteado en el modelo CAD,
garantizando la correcta integracion de los dispositivos eléctricos y de automatizacion
dentro de una estructura compacta, segura y funcional para uso académico.

Durante el proceso de fabricacion se realizaron operaciones de corte, perforacion y
adecuacion de las piezas estructurales necesarias para el montaje del sistema.
Posteriormente, se efectud el acondicionamiento de la estructura principal y de los paneles
donde serian instalados los dispositivos de control, proteccién y sefializacion.

La Figura 3 presenta las principales partes estructurales del entrenador portatil antes
del montaje final, donde se observan los paneles del sistema y la distribucion preliminar de

los espacios destinados a los componentes eléctricos.
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llustracion 3 Componentes estructurales del entrenador portatil previos al ensamble final.

Fuente: Autores

Posteriormente, se realizé el proceso de mecanizado y perforacion de los paneles
frontales, permitiendo la instalacion del variador de velocidad Altivar ATV930, pulsadores,
selectores, indicadores luminosos, potenciémetros y demas elementos de mando y
proteccion del sistema.

Las perforaciones y cortes se realizaron de acuerdo con las dimensiones
establecidas en el disefio CAD, buscando garantizar precision en el montaje y una
adecuada distribucion de los dispositivos eléctricos. La Figura 4 muestra el proceso de

adecuacién y mecanizado de la estructura frontal del entrenador portatil.
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llustracion 4 Proceso de Mecanizado

Fuente: Autores

Finalizada la etapa de mecanizado, se procedi6é al montaje de los componentes eléctricos
y electrénicos, realizando la fijacion de los dispositivos de control y la organizacién del
cableado interno del sistema. Durante esta fase se verificé la correcta alineacion de los
equipos, el acceso a conexiones y la estabilidad general del conjunto ensamblado.

llustracion 5 Proceso de Secado
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Fuente: Autores
La Figura 6 presenta el entrenador portatil ensamblado y preparado para la integracién final

del sistema eléctrico y de automatizacion.

llustracion 6 Entrenador portatil ensamblado para la integracion del sistema eléctrico y de

control.

Fuente: Autores

Con la finalizacion del proceso de fabricacién y ensamble se obtuvo un sistema compacto
y funcional, capaz de soportar practicas académicas relacionadas con parametrizacion,

monitoreo y control de variadores de velocidad. Asimismo, la correspondencia entre el
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disefio CAD vy el sistema fisico permitio validar la correcta distribucion de componentes y

facilitar futuras actividades de mantenimiento o ampliacién del entrenador portatil.

4.2. Disefio e integracion del sistema eléctrico y de control

4.2.1. Descripcion del sistema eléctrico y de control

El sistema eléctrico y de control del entrenador portétil fue disefiado considerando
criterios de seguridad, funcionalidad y facilidad de operacion en ambientes académicos. El
sistema esta conformado por dispositivos de proteccién, maniobra, sefializacion y control,
integrados alrededor del variador de velocidad Altivar ATV930 de Schneider Electric.

Para el desarrollo del sistema se estableci6 una distribucién organizada de
alimentacioén, protecciones y conexiones eléctricas, permitiendo una operacion segura y
una adecuada interaccion entre los dispositivos de control y el variador de velocidad.

Asimismo, se elaboraron los esquemas eléctricos correspondientes al sistema de
potencia y control, los cuales permiten identificar la distribucion de energia, conexiones de
alimentacién y dispositivos asociados al funcionamiento del entrenador portétil. Estos
diagramas sirven como soporte técnico para procesos de montaje, mantenimiento y futuras
modificaciones del sistema.

Por otra parte, el sistema incorpora elementos de mando y sefalizaciébn que
permiten realizar practicas relacionadas con accionamientos eléctricos, variacion de
velocidad, simulacion de sefiales analdgicas y operacion de sistemas automatizados
mediante integracion con dispositivos externos y herramientas de configuracién como el

software SoMove.
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4.2.2. Dimensionamiento de componentes y criterios de proteccién

En el disefio del entrenador portatil se realiz6 la seleccion de los dispositivos
eléctricos y de proteccion considerando criterios de seguridad, funcionamiento confiable y
cumplimiento de normativas aplicables como el RETIE y la NTC 2050. La eleccion de cada
componente se efectu6 de acuerdo con las caracteristicas eléctricas del sistema, las
condiciones de operacion del variador de velocidad y los requerimientos de las practicas
académicas.

a) Seleccion del motor

Para las practicas de accionamientos eléctricos se selecciond un motor
trifasico de 220 V'y 1/8 HP, adecuado para aplicaciones didacticas y pruebas de
control de velocidad mediante variador de frecuencia. La eleccion de este motor
permite trabajar con corrientes reducidas y condiciones seguras de operacion
dentro del entorno de laboratorio.

Asimismo, el motor seleccionado facilita la realizaciébn de practicas
relacionadas con arranque, variacion de velocidad, inversion de giro y monitoreo
de pardmetros eléctricos mediante el variador de velocidad Altivar ATV930.

b) Variador de velocidad

El sistema incorpora un variador de velocidad Schneider Electric Altivar
ATV930U07M3 (Figura 7), el cual constituye el elemento principal de control del
entrenador portéatil. Este dispositivo permite realizar practicas relacionadas con
parametrizacion, monitoreo y control de motores trifasicos mediante el software

SoMove.
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El variador cuenta con funciones integradas de proteccion electronica,
monitoreo de variables y configuraciéon de entradas y salidas analdgicas vy
digitales, facilitando el desarrollo de ejercicios de automatizacion industrial y

accionamientos eléctricos.

llustracion 7 Variador de velocidad Schneider Electric Altivar ATV930U07M3

Fuente: Autores

c) Protecciones
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e Proteccion del circuito de potencia

Para la proteccién del circuito de potencia se seleccion6 un guardamotor calibrado
a 2.5 A, encargado de proteger el motor y los conductores frente a condiciones de
sobrecorriente o falla durante la operacion del sistema.

La seleccion de este dispositivo se realizé considerando la corriente nominal del
motor trifasico y las condiciones de operacion del variador de velocidad. Ademas, el
guardamotor permite realizar maniobras de conexion y desconexion del circuito de potencia
de forma segura dentro del entorno académico.

La utilizacién de este tipo de proteccidn garantiza una mayor seguridad operativa y
contribuye a prolongar la vida util de los equipos instalados en el entrenador portatil.

e Proteccion del circuito de control
El circuito de control del entrenador portatil se encuentra protegido mediante un breaker
monofasico de 2 A, destinado a proteger los dispositivos de mando, sefializacion y
alimentacion auxiliar del sistema.
Este breaker fue seleccionado debido al bajo consumo del circuito de control y a la
necesidad de contar con una proteccién independiente frente a posibles fallas eléctricas en
los dispositivos auxiliares. De esta manera, se mejora la seguridad del sistema y se facilita
la identificacion de fallas durante las practicas académicas.

d) Maniobray sefalizacion (comando y referencia)
El entrenador portétil incorpora diferentes dispositivos de control que permiten ampliar las
posibilidades de préacticas académicas y facilitar la interaccion con el sistema. Entre estos
componentes se encuentran:

e Pulsadores y selectores de mando.
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¢ Indicadores luminosos de estado.
o Potencibmetros para simulacion de sefiales analdgicas.

e Parada de emergencia

4.2.3. Integracidén y montaje del sistema eléctrico y de control

Una vez seleccionados los componentes eléctricos y de proteccion, se realizé el
montaje e integracion del sistema dentro del entrenador portatil. Durante esta etapa se
efectud la fijacion de dispositivos, organizacién del cableado y conexién de los elementos
de control y potencia de acuerdo con los diagramas eléctricos previamente definidos.

El proceso de integracion incluy6 el montaje del variador de velocidad, protecciones
eléctricas, dispositivos de mando, terminales de conexion y elementos de sefalizacion,
garantizando una distribucién organizada y segura de los componentes.

Asimismo, se verifico la correcta identificacion de conexiones y la accesibilidad de
los dispositivos para facilitar futuras actividades de mantenimiento y desarrollo de préacticas

académicas.

La Figura 8 presenta el proceso de integracién y montaje del sistema eléctrico y de

control del entrenador portatil.
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llustracion 8 Integracion del sistema eléctrico y de control del entrenador portétil.

Fuente: Autores

Finalizado el proceso de ensamblaje y cableado, se obtuvo un sistema compacto y
funcional, preparado para el desarrollo de préacticas relacionadas con variacion de
velocidad, parametrizacion de variadores y automatizacion industrial mediante el uso del

software SoMove y dispositivos externos de control.
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llustracion 9 Vista interna del gabinete eléctrico con el sistema eléctrico y de control
ensamblado.

Fuente: Autores
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llustracién 10 Vista frontal del panel eléctrico con los elementos demando, sefializacion y
puntos de conexién del sistema de control.

Fuente: Autores

4.3. Desarrollo del control por medio del variador para la aplicacién de izaje de

cargas

Con el banco de pruebas completamente ensamblado y cableado, se procedi6 al
desarrollo del sistema de control encargado de gobernar el funcionamiento del motor
trifasico y del electrofreno utilizado en el proceso de izaje. La programacion del sistema se
orientd a garantizar un arranque seguro del motor, permitiendo Unicamente su
funcionamiento cuando el electrofreno recibe el voltaje necesario para liberar el eje

mecanico.
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llustracion 11 Diagrama del proceso
ESQUEMA ELECTRICO REVISADO: ATV630 CONTROL CON SELECTORES, POTENCIOMETRO Y PILOTOS 220V (SIN NEUTRO)

ATVE30

QF1

]
2 {2
3 - 3

pe
Schneider Electric
Altivar Process

_ S1
U_control ARRANQUE/
220V AC 1 oL 1

5 52 ; = 12
MARCHA ATRAS

10 si} 16

RESET FALLO

RP1 |:::
10 kQ
REFERENCIA LEGENDA

VELOCIDAD (Al1) ase Neutral

F:
Blu

Ground = = Potencia-Green/Yallono
Potencia Pibro

Fase ifn neutro

Fuente: Autores

El sistema fue implementado utilizando el variador de velocidad Schneider Electric
ATV930U07M3, seleccionado debido a sus capacidades de control vectorial y su aplicacion
en procesos de par constante, caracteristicas fundamentales en sistemas de izaje donde
se requiere estabilidad de torque y control preciso de velocidad.

El control desarrollado integra un algoritmo de regulacion tipo cinco puntos, el cual
adapta automaticamente el comportamiento del variador segun la frecuencia de operacion
seleccionada mediante un potencidmetro analégico. De esta manera, el sistema ajusta
progresivamente los niveles de tension y frecuencia entregados al motor, garantizando una
operacion estable y segura durante el arranque y funcionamiento.

Asimismo, el banco permite realizar supervision y validacibn remota del
comportamiento del variador mediante el software SoMove, utilizando las herramientas de
monitoreo y el osciloscopio embebido del sistema. Esto posibilita analizar variables como

frecuencia, tension, velocidad y respuesta dinamica del control en tiempo real.
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4.4. Desarrollo del control de llenado de un tanque mediante variador de velocidad

Una vez realizado el montaje eléctrico del banco de pruebas y verificado el correcto
cableado de todos los dispositivos, se procedié al desarrollo del sistema de control
encargado de regular el proceso de llenado de un tanque mediante una motobomba trifasica
accionada por un variador de velocidad. La programacion del sistema se orientd a controlar
el caudal de llenado mediante la variacion de la velocidad del motor, utilizando una

referencia analdgica suministrada al variador.

El sistema fue implementado utilizando un variador de velocidad Schneider Electric de la
familia Altivar, el cual permite controlar la velocidad del motor mediante una entrada
analégica configurable de 0-10 V 0 4-20 mA. Esta estrategia de control permite modificar
la frecuencia de salida del variador y, por consiguiente, la velocidad de la motobomba,
obteniendo diferentes caudales de llenado de acuerdo con la referencia establecida por el

operador.

Adicionalmente, se configurd la salida analdgica del variador para transmitir una sefial
proporcional a la corriente consumida por el motor durante la operacion. Esta informacion
es adquirida por el PLC para realizar el monitoreo en tiempo real del comportamiento
eléctrico de la motobomba, permitiendo evaluar la variaciéon de la corriente en funcién de la

velocidad de operacién y de las condiciones de carga del sistema.
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La implementacion de este banco de pruebas permite integrar funciones de control y
supervision propias de aplicaciones industriales, facilitando el estudio del comportamiento
de los variadores de velocidad y el tratamiento de sefiales analdgicas dentro de un sistema

automatizado.

4.5.1 Descripcion del proceso a controlar

La préactica consiste en controlar el proceso de llenado de un tanque mediante una
motobomba trifasica accionada por un variador de frecuencia. La velocidad del motor se
determina a partir de una sefial analégica generada por el PLC, la cual es enviada a la
entrada analdgica del variador como referencia de velocidad.

Al incrementar la sefial analdgica, el variador aumenta la frecuencia de salida y, en
consecuencia, la velocidad de la motobomba, produciendo un mayor caudal de agua hacia
el tanque. De igual forma, al disminuir la referencia analdgica, la frecuencia entregada al

motor disminuye, reduciendo el caudal de llenado.

Durante el funcionamiento, el variador genera una sefial analégica de salida proporcional a
la corriente absorbida por el motor. Esta sefial es adquirida por una entrada analdgica del
PLC, permitiendo supervisar el comportamiento eléctrico del sistema y visualizar la

variacion de la corriente conforme cambian las condiciones de operacién de la motobomba.
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4.4.2. Guia de programacion ATV630

1. Instalacién software SoMove

Ingresando al siguiente link, se realiza la descarga del Software SoMove:
https://www.se.com/co/es/product-range/2714-somove/

llustracion 12 Instalador Somove

SoMove
Software para pc de configuracion de equipos de control motor

SoMove es un software de configuracién para ordenadores muy facil de usar, que permite
configurar los dispositivos de control del motor de Schneider Electric. |- Obtenga méas informacion

Descargar archivo de instalacion

Soporte Técnico

Fuente: Autores

2. Instalacién Dtm’s o librerias del equipo con el que nos vamos a conectar :
(ATV600, ATV900, ATV320)
Ingresando al siguiente link, se realiza la descarga:

https://www.se.com/co/es/product-range/2714-somove/#software-and-firmware

llustracion 13 Instalador librerias

ATV600 DTM -Library (English) (V4.6.1) @ | [D1 Archivos para descargar

ZIP (180,6 MB) | 21 may 2026 | Software - Biblioteca de datos - DTM

Fuente: Autores

REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién

ELABORADO POR:
Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023

Docencia


https://www.se.com/co/es/product-range/2714-somove/
https://www.se.com/co/es/product-range/2714-somove/#software-and-firmware

PAGINA 52
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

3. Activar lalicencia de SoMove
Abrir SoMove y haz clic en Sl para iniciar el registro.

llustracion 14 Pagina principal Somove

e

= Abric un proyecto

& Conectar

& cargar dosde dspositvo

] Guerder en dapositivo
You have only 12 Gar(s) ot il penoc
You need o ragister tis product 1o contue using &

| @ Ciickves ioRegstec Noto discontrue

T Editer conexcn/Escanear FREQUENTLY ASKH
& e How to create new SQ m

How 10 set the coreg @ A ¥ e |eavier
B convension de equpo How 10 connect SoMove 10 an Aftivar drive via EtherNetIP or Profinet?
@ TIPS How 10 download SoMove and Device configuration sofwares?

What are the pre-condiions before connecting fo muliple M8 SL devices using different instances of SoMove?

£ iowes Monsgumet o 0 50 TSK G USB 485 cadk rver eror 30 aer maor wdows Updats?

2 S How to connect and configure ATS22 with SoMove?

How fo connect and configure ATS46 with SoMove?
Engish “ How 10 set saflty functions In ATV3207

Fuente: Autores

4. Se abrird una pestafa en la Web, en la cual solo se debe hacer clip en continue to
registration.

llustracién 15 Pagina registro de licencia

Software Registration Update

The previous registration process has been retired
Please click below to continue. On the next page, you can download license files for.

* EcoStruxure Machine Expert - Basic 1.0
* M5B80 Application Converter Lite v2.0

* SoMachine Motion / SoSafe_Machine Expert

* SoMove 2.x

ZelioSoft

Registration or login is required.

| Continue to Registration/Login I

Fuente: Autores
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5. Debes iniciar sesion con las credenciales de MySchneider 6 registrarte si no lo estas.

llustracion 16 Pagina ingreso a plataforma Schneider

Schneider

Electric

Bienvenido

Iniciar sesion mySchneider

Email

Iniciar sesion con el movil

Continuar

:Nuevo usuario? Registrese aqui

Procesamos la informacién de registro de
cuentas y los registros de conexién para la
autenticacion y la gestion del acceso a las
aplicaciones.. Aviso de privacidad

Fuente: Autores
6. Luego de iniciar la sesién en MySchneider, se mostrara los archivos de descarga de
licencias; Descargue el archivo de licencia SoMove-2X.zip
llustracion 17 Pagina descarga de licencia para Somove

License file to activate your software

Download the required license file zip for thy

ftware. Unzi

and place the "lic file
g folder: "C:\Program Fi eider Electric

censeFiles”. When you rest

will be automatically
ted, allowing you to continue u

Fecha: 09 dic 2025 | Tipo: Notas de la aplicacion

idiomas: inglé: rsion: -

Subtipo: Instal

Referencia del

n - Configuracién
cumento: Software_License_file

Archivos

Nombre del archivo

EcoStruxure Control Expert DIF License Filezip &, (526 bytes)
EcoStruxure Machine Expert - Basic 1.0 License filezip o, (646 bytes)
M580 Application Converter Lite-v2-0 License Filezip Wb (821 bytes)
SoMachine_SoMachine Motion_SoSafe_Machine Expert License fileszip & (29 MB)

| SoMove-2X License Filezip &, (561 bytes) I

Fuente: Autores
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7. Ahora, extraiga el archivo de licencia y copielo en la siguiente ruta:
C:\Archivos de programa  (x86)\Archivos  comunes\Schneider  Electric
Shared\Archivos de licencia

llustracion 18 Documento de licencia para Somove

Este equipo > Discolocal (C:) » Archivos de programa (x86) > Common Files > Schneider Electric Shared > LicenseFiles

Nombre ’ Fecha de modificacion Tipo Tamario

[ SOVPELXZZSPA28-NCP.lic 21/03/2025 10:43 a. m. Archivo LIC 1KB

Fuente: Autores

8. Para finalizar, vuelva a abrir el software Somove y compruebe que se ha registrado
correctamente.

llustracion 19 Identificacion de licencia activa para Somove

FREQUENTLY ASKED QUESTIONS @ Motor Cor
How to create new Schneider Electric Web User Account ? EcoSkiie Molor Coniol Cont
How to set the correct COM address in SoMove to match the USB to RS485 adapter cable? hne lectric/d

How to connect SoMove to an Altivar drive via EtherNet/IP or Profinet? lectr

How to download SoMove and Device configuration softwares? er-slaciricistarte
What are the pre-conditions before connecting to multiple MB SL devices using different instances of SoMove?

How to solve TSX C USB 485 cable driver error 39 after major windows updates? @

How to connect and configure ATS22 with SoMove?

How to connect and configure ATS48 with SoMove?

How to set safety functions in ATV320?

] : no se ha ningin DTM en su
®  Debe instalar el DTM correspondiente a su disposiivo antes de conectario.

Version -2.11.0.0

License State - Registered

Fuente: Autores

9. Configurar la direccion IP del variador
e Encienda el variador ATV630.
Desde el teclado (HMI), ingrese a:

e COMUNICACION
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e Conf.Eth integrado
e Configure una direccion IP fija.

Asigne los parametros de red, por ejemplo:

e Direccion IP: 192.168.1.10
e Mascara de subred: 255.255.255.0
« Apague y rearme el variador

llustracion 20 Interfaz fisica variador schneider

3 Param, comuricac: & ConfEth integrado —
MadbuEse NOMERE DISPOSIT

onf Eth integrado i Eth. IP Inteq Fija

Config Modulo Eth B Y

| 4 Pantalla
bt S = C O}VIUNICACION

o

Fuente: Autores

10. Configurar la direccion IP del computador

Conecte el computador al variador mediante un cable Ethernet.
Ingrese a:
e Panel de Control
Centro de redes y recursos compartidos
Cambiar configuracion del adaptador
Haga clic derecho sobre el adaptador Ethernet y seleccione Propiedades.
Seleccione Protocolo de Internet version 4 (TCP/IPv4) y haga clic en
Propiedades.
e Configure una direccion IP fija.

Ejemplo:

e Direccion IP del PC: 192.168.0.3
e Mascara de subred: 255.255.255.0

Importante: Los tres primeros octetos de la direccion IP deben ser iguales a los del
variador. El dltimo octeto debe ser diferente para evitar conflictos de direccion.
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llustracion 21 Procedimiento para comunicacion de PC con variador

§ Propiedades de Ethernet X

. , Estado de Ethernet X
Expandir - —
General cin Uso compartido
Abrir en nueva pestafia Conexion Conecta con
= . Conectividad IPv4: Sin acceso a Internet i Reatek Gaming GbE Famiy Controller
LJ Abrir en nueva ventana Conectividad IPv6: Sin acceso a la red
. Estado del medio: Habilitado Est 2 o

<2 Conectar a unidad de red... . ST T AT S

= . | Velocidad: 100,0 Mbps E"] ?Cierie para redes Microsoft

%2 Desconectar unidad de red... ¥ 8 VMware Bridge Protocol

| Detalles... W %8 Uso compartido de archivos e impresoras para redes M
> Anclar a Acceso répido | ¥ 8 vitualBox NDIS6 Bridged Networking Driver
@ % Npcap Packet Driver (NPCAP)
3% Desanclar de Inicio Actividad 82 3P Programadeor de paquetes QoS
N B 0 et vesin 4 TP/ |
ﬁ Propiedades Enviados —— *! ——  Recibidos
) C 4 instalar Desnstalar Propiedades

> [ Este equipo Bytes: 688.650 | 744.097 5
————— {7 Mostrar Mas opciones Descipcién )
y h Red Protocolo TCP/IP. B protocolo de red de area extensa

L - " . predeterminado que permite la comunicacion entre varias
%o o Fodes coneciades e 81

o]

“liminar Cerrar

Aceptar Cancelar

Fuente: Autores

11. Abrir SoMove

e Ejecute el software SoMove.
Seleccione Editar conexién (Edit Connection).
e Haga clic en Escanear (Scan).

llustracion 22 Procedimiento comunicacion de PC con variador Schneider

Propiedades de Protocolo de Interet version 4 (TCP/IPVD) *

octo —
General LAST CONNECTED DEVICE INFORMATION

[ crear proyecto, fuera de linea Tipo de dispositvo ATVE

Puede hacer que la configuracdn IP se asigne autométicamente si la =) Abrir un proyecio Referencia ATVB30UO7M3
red es compatible con .esta fmoonﬁdad'. De lo contrario, _d_d:era Tipo de bus de campo: Modbus TCP
consultar con el administrador de red cudl es la configuracién IP &= Conectar Direccién del bus de campo: 192.168.0.10
Lo ' y figuraciénsde copla respaido) Version del DTM 4510
() Obtener una direcddn IP autométicamente le Cargar desde d o
© Usar la siguiente direccion IP:
JE '3:] Guardar en dispositivo
Direcdién IP: [192.168. 0 . 3 |
Méscara de subred: [255.255.255. 0 | S Editer conexon/Escanear FREQUENTLY ASKED QUESTIONS
. = How to create new Schneider Electric Web User Account 2
Puerta de enlace predeterminada: | ‘ L Impartar/exportar
How to set the correct COM address In SoMove 1o match the USB to RS485 adapler cable?
B conversién de equipo How to connect SoMove o an Altivar drive via EtherNet/P or Profinet?
E' Firmware Update How to download SoMove and Device configuration softwares?
What are the pre-conditions before connecting to multipie MB SL devices using different instances of SoMove?
&5 License Mansgement How to solve TSX C USB 485 cable driver error 30 after major windows updates?
? Ayuda How o connect and configure ATS22 with SoMove?
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12. Seleccionar el protocolo de comunicacion

En la ventana de conexién seleccione:

e Modbus TCP
e Ingresar la direccién IP del variador
e Escriba la direccién IP configurada en el ATV630.

Ejemplo:
e 192.168.0.10
Buscar el equipo:

e Presione el botén Scan Service.
o Espere a que SoMove detecte el variador.

Establecer la conexién

e Seleccione el ATV630 encontrado en la lista.
e Haga clic en Aplicar (Apply).

PAGINA 57

VERSION: 2.0

DE 72

NOTA: Si la comunicacion es correcta, SoMove establecera la conexién con el

variador.
Verificar la comunicacién

e Ingrese al apartado My Device.
e Verifique que aparezca la informacion del variador:

o Modelo.
o Referencia.
o Version de firmware.

o Estado del equipo.

La visualizacién de esta informacion confirma que la comunicacion se realizd

correctamente.

llustracion 23 Procedimiento conexidn con variador desde software Somove

¥
| del escane

Modbus Modbus Modbus Remote
s

El
D

[ Sobdonsc 211,00 - Untiled Broectprct
Activo Ve Comunikacén Dispositvo  Herramientas  Aruda

Configuracién avanzada p My Dashboard
ATVEx

: ModbusTCP Scan Settings B
| l TV630U07M3
Target Addres: 192 168 0 10 e [)l, Attivar Process
4510

Scan Type (; Lecate Device
O single ~
MBTCP {ﬁm“"’ eear
Range
Al 162.168.0.10
More Help OK Cancelar
e

Structure

Scan devices Fechay hora del (limo escaneo 23/07/2026 153201 Apply Connect | Card Reference

e

CDe EP REBS “P=xad
1] b ? & x device not connected

Serial Number

Paramelers Layoul x

ATVEI0UOTMS

Standard Drive Wall Mounting
200.

240V ThreePhase

0.75KWIHP

46A

Fieldbus

Address

Version
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Fuente: Autores

13. Configurar los datos del motor

e Ingrese al apartado My Dashboard.
e Introduzca los datos de la placa del motor:

o Potencia.

o Tensidon nominal.

o Corriente nominal.

o Frecuencia nominal.

o Velocidad nominal (RPM).

o Factor de potencia (si aplica).

Estos parametros permiten que el variador controle y proteja adecuadamente el motor.

llustracion 24 Interfaz de configuracién parametros de motor conectado al variador desde

Display
~®) pevice
FRH Reference frequency .. 0 Hz
RFR Wotor frequency 0 Hz
SPD Motor speed 0 pm
LCR Wotor current 0 A
OPR Motor power in % 0
ULN Mains voitage Unknow power
_@ '0 Te
STOA ®
sT0B ®
L1H Forward direction select(LIFRD) ®
L&  Faul Resel(LRSF) o
AHA Reference frequency 1(AIFR1)
R1 Device in operating state “Fault"(FLT) ®

Matar franianculNFRY

ELABORADO POR:
Docencia

el Somove
Parameters List Parameters Layout x Diagnostics ~ x Display x Scope
Settings
+] ~@) Device @
TCC 2/3-wire control
BFR  Motor Standard
PL Input Phase Loss assignment
TFR Max frequency
ACC Acceleration ramp time
DEC Deceleration ramp time
a ~(¥) motor [+]
NPR  Nominal motor power
uns  Nominal motor voltage
NcR  Nominal motor current
FRS Nominal motor frequency
nsp  Nominal motor speed m
STUN  Tune selection Default
Fuente: Autores
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14. Configurar la referencia de velocidad

Ingrese a Parameters List.
Dirijase al apartado Command and Reference.

Busque el parametro Reference Frequency Source.
Configure como fuente de referencia la entrada anal6gica All.

VERSION: 2.0

Con esta configuracion, la velocidad del motor sera controlada mediante la sefial
analdgica aplicada a Al1l.

llustracién 25 Interfaz de configuraciéon comando y referencia de variador desde el

= Drive
- Simply Start
- My Menu

Modified Parameters
= Complete Settings
MacroConfiguration

Motor Parameters

Somove

Parameters Layout x

Diagnostics E

Command & Reference

- Fan

- Generic Functions
Generic Monitoring
Inputs & Outputs

ErrorWarning Management

AMaintanan~a

In: Al ~ Search
Code Long Label Saved Value
FR1 Configuration reference frequency 1 Al1 Analog input
FR1B Configuration ref. 1B Not configured
RCB Select switching (1 to 1B) Reference frequency channel 1
RIN Reverse direction disable No
CHCF Control mode configuration Combined channel mode
CCS Command switching Command channel 1
CD1 Command channel 1 assign Terminal block
CcD2 Command channel 2 assign Terminal block
RFC Freq switching assignment Reference frequency channel 1
FR2 Configuration reference frequency 2 Not configured
COP Copy Ch.1-Ch.2 No copy
al m

Fuente: Autores

15. Configurar la entrada analogica All

e En Parameters List, ingrese al apartado Inputs/Outputs.
Localice la configuracion de la entrada anal6gica All.

e Seleccione el tipo de sefial 4-20 mA.

Esta configuracion permite que el variador interprete correctamente una sefial de
corriente proveniente de un transmisor o controlador.
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llustracion 26 Interfaz de configuracion entrada analdgica de variador

- Drive
Simply Start
My Menu
Modified Parameters
- Complete Settings
I MacroConfiguration
Motor Parameters

Command & Reference
| Fan

Generic Functions
Generic Monitoring

! Inputs & Outputs |

Error/Warning Management

In: Al ~ Search
Code Long Label Saved Value

BSP Reference frequency template selection Standard ref template
| e} assignment
I» DIDQ

Al/AQ
i w Al1 configuration I
AlTA Al1 assignment Reference frequency 1
AT Configuration of Al1 Voltage
uIL1 Al1 voltage scaling parameter of 0% ov
UIH1 Al1 voltage scaling parameter of 100% nv
CRL1 Al1 current scaling parameter of 0% 0 mA
CRH1 Al1 current scaling parameter of 100% 20 mA

Fuente: Autores

16. Configurar la salida anal6égica AQ1

e En el mismo apartado Inputs/Outputs, ubique la configuracion de la salida

analdgica AQL1.

e Configure el tipo de salida como 0-10 V.

La salida analogica podra utilizarse para transmitir una variable del variador, como
frecuencia, corriente o velocidad, hacia otro dispositivo.

llustracion 27 Interfaz de configuracion salida anal6gica de variador

- Drive

- Simply Start

My Menu

Modified Parameters

= Complete Settings
MacroConfiguration

--Motor Parameters

Command & Reference

~Fan
Generic Functions
- Generic Monitoring

~Inputs & Outputs

- Error/Warning Management
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In: Al ~ Search

I Code | Long Label | [ Saved Value

AO1 AQ1 assignment Motor current

AO1T  [AQ1 Type Voltage |
AOL1 AQ1 min output value 0 mA

AOH1 AQ1 max output value 20 mA

uoL1 AQ1 minimum output ov

UOH1 AQ1 maximum output 10V

ASL1 Scaling AQ1 min 0%

ASH1 Scaling AQ1 max 100 %

AO1F AQ1 filter 0s

Fuente: Autores
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17. Monitorear variables mediante Scope

e Ingrese a la pestafia Scope.
e Seleccione las variables que desea monitorear, por ejemplo:

o Frecuencia de salida.
o Corriente del motor.
o Voltaje de salida.

o Velocidad.

o Par del motor.

¢ Inicie la adquisicion de datos.

e Active el variador mediante la entrada digital DI1 (muletilla de arranque).

¢ Observe en tiempo real el comportamiento de las variables durante el
funcionamiento del motor.

Scope es una herramienta de diagnéstico que permite visualizar graficamente el
comportamiento del variador durante el arranque, operacion y parada del motor,
facilitando la puesta en marcha y la deteccion de posibles fallas.

llustracion 28 Interfaz de osciloscopio embebido de software Somove

My Dashboard Parameters List Parameters Layout x Diagnostics  x Display x % -
2 Samping ? A LiveRecorder ENhIEFE BB DR E R R Pl fo
[ channeis [4/10] D287 Al , 4 » EL ] @
£ Trigger Ds87 - ‘
F setings B? a
{}/ Capture Dot = n 7 - 10 sec 20 sec 30 sec 40 sec 50 sec 60 sec 70 sec 80 sec 90 sec
10 sec 20 sec 30 sec 40 sec 50 sec 60 sec 70 sec 80 sec 90 sec
E;ms 10 sec 20 sec 30 sec 40 sec S0 sec 60 sec 70 sec 80 sec 90 sec
i3
Q.6
> g
Dg
0ms 10 sec 20 sec 30 sec 40 sec S0 sec 60 sec 70 sec 80 sec 90 sec
Fuente: Autores
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Ingresando al apartado de exportar es posible adquirir informacion acumulada del

llustracion 29 Interfaz en modo lectura de osciloscopio embebido de software Somove

Live Recorder |£ |L ‘i }' | Y ‘ i ) ‘
) @ |Recordng. ) 02d:23h:58m:37s 0% ? ] (=3)
, i
2 i
0 ms 9 sec 18 sec 27 sec 36 sec 45 sec 54 sec 63 sec 72 sec 81 sec S0 sec
- gg] [RFR4sec 753 ms, 55.156 Hz ]
0 ms 9 sec 18 sec 27 sec 36 sec 45 sec 54 sec 63 sec 72 sec 81 sec 90 sec
f
<< ﬁg;g S
e S SREt EECREEE LT RPN
0 ms 9 sec 18 sec 27 sec 36 sec 45 sec 54 sec 63 sec 72 sec 81 sec 90 sec
e
LEL] N
0 ms 9 sec 18 sec 27 sec 36 sec 45 sec 54 sec 63 sec 72 sec 81 sec 90 sec
Fuente: Autores
llustracion 30 Variables descargadas del software Somove
Al - Je Device Name
A B C D E F G H 1 ] K
1 |Device Name INERA
2
3 |Date Time  29/07/2026 3:18:35 p. m.
4 |Computer Nan DESKTOP-4UUM054
5
6 |Trace Data
7
8 |Parameter FRH Parameter RFR Parameter LCR Parameter ULN
9 |Comment Comment Comment Comment
10 |Time (ms)  Value (Hz) Time (ms) Value (Hz) Time (ms) Value (A) Time (ms) Value (V)
110 60 0] 35,1 G} 0,25 0l 235,8
12 /500 60 500 38,4 500 0,24 500 236
13 1000 60 000 41,7 1000 0,24 7000 2359
14 11500 60 1500 34,7 1500 0,25 500 2364
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5. RESULTADOS

5.1. Implementacién del banco de pruebas en campo

En esta seccién se presentan los resultados obtenidos durante el desarrollo e implementacién del
banco de pruebas para el control de nivel, considerando el montaje fisico del sistema, la integracion
del variador de velocidad, el motor, el sistema de adquisicion de sefiales y la comunicacion mediante
Ethernet con el software SoMove. Los resultados obtenidos se analizan con base en el
comportamiento del sistema durante las pruebas de operacién, verificando el cumplimiento de los
objetivos planteados y el correcto funcionamiento del control y monitoreo del proceso.

5.2. Validacion del banco de pruebas

Como resultado de la parametrizacion y configuracion del variador de velocidad para la
aplicacion de control de nivel, se logré validar el correcto funcionamiento del sistema
mediante pruebas realizadas desde el software SoMove. La configuracién implementada
permitié establecer comunicacion entre el computador y el variador a través de Ethernet,
facilitando la supervision y ajuste de los parametros de operacién sin necesidad de

intervenir directamente sobre el equipo.

Durante las pruebas se verificé el comportamiento del motor encargado de accionar el
sistema de bombeo, observando una respuesta estable ante las diferentes condiciones de
operacién establecidas para el control de nivel. Asimismo, fue posible monitorear en tiempo
real variables como velocidad, frecuencia de salida, corriente, torque y estados de
funcionamiento mediante el osciloscopio embebido del software SoMove, permitiendo
analizar la respuesta dinamica del variador y validar el desempefio del sistema durante las

maniobras de arranque, aceleracion y variacion de velocidad.

Los resultados obtenidos evidenciaron una comunicacion estable entre el software y el
variador, permitiendo realizar tareas de supervision, diagndstico y verificacion del

comportamiento del motor de forma segura y eficiente.

ELABORADO POR: REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién
Docencia Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023



PAGINA 64
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

5.3. Documentacion técnicay planos del banco de pruebas

Se realizé el modelado tridimensional del banco de pruebas, asi como la elaboracién
de los planos constructivos necesarios para su fabricacion y montaje. De igual manera, se
desarrollaron los esquemas eléctricos de potencia y control, el diagrama de comunicaciones

Ethernet y la seleccién de los componentes utilizados en el sistema de automatizacion.

La documentacién técnica elaborada, presentada en los anexos del proyecto,
constituye un soporte para la implementacién y operacién del banco de pruebas, facilitando
la comprension de cada uno de los subsistemas que conforman la aplicacién de control de
nivel. Ademas, proporciona una guia para futuras practicas académicas relacionadas con
la parametrizacién, monitoreo y diagndstico de variadores de velocidad mediante el

software SoMove.
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6. CONCLUSIONES

El andlisis de los resultados obtenidos permiti6 evidenciar que la parametrizacion e
implementacion del variador de velocidad para una aplicacion de control de nivel presentd
un funcionamiento adecuado de acuerdo con las condiciones de operacion establecidas.
Las pruebas realizadas permitieron validar la comunicacién entre el variador y el software
SoMove mediante Ethernet, garantizando una supervision confiable de las variables de

operacion.

La configuracién desarrollada permiti6 monitorear en tiempo real el comportamiento del
motor utilizando el osciloscopio embebido del software SoMove, facilitando el analisis de
variables como velocidad, frecuencia, corriente y torque durante el funcionamiento del
sistema. Esta herramienta permitié verificar la respuesta dinamica del variador y evaluar el

desempenio del control implementado.

El desarrollo del proyecto permiti6 comprender la importancia de la correcta
parametrizacion de un variador de velocidad y del uso de protocolos de comunicacion
industrial para aplicaciones de automatizacion de procesos. Asimismo, se evidencio que las
herramientas de supervision y diagnostico disponibles en SoMove facilitan
significativamente las actividades de puesta en marcha, mantenimiento y analisis del

comportamiento del sistema.

Finalmente, el banco de pruebas desarrollado constituye una herramienta académica que
permite fortalecer las competencias en automatizacion industrial, ofreciendo un entorno
practico para el estudio de variadores de velocidad, comunicaciones Ethernet y monitoreo

de procesos de control de nivel mediante herramientas de diagnostico en tiempo real.
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7. RECOMENDACIONES

A partir del desarrollo y los resultados obtenidos en este trabajo de grado, se identifican
diferentes oportunidades de mejora orientadas al fortalecimiento del banco de pruebas para
aplicaciones de control de nivel.

Se recomienda implementar un sensor de nivel industrial que permita realizar el control del
proceso mediante una sefal analégica, con el fin de desarrollar estrategias de regulacion
automatica utilizando las funciones de control integradas en el variador de velocidad.

Asimismo, se propone ampliar el sistema de monitoreo incorporando el registro histérico de
variables de proceso, permitiendo analizar tendencias de velocidad, corriente, torque y

frecuencia durante diferentes condiciones de operacion.

También se recomienda integrar el banco de pruebas con un controlador légico
programable (PLC) y una interfaz HMI, permitiendo implementar arquitecturas de

automatizacibn mas cercanas a las utilizadas en procesos industriales reales.

Finalmente, se propone complementar el proyecto mediante la integracion de plataformas
SCADA y redes de comunicacion industrial, facilitando la supervision remota, el diagndstico
de fallas y el analisis del desempefio del sistema desde estaciones de operacion,
fortaleciendo asi su aplicacion como herramienta para la formacion en automatizacion y

control industrial.

ELABORADO POR: REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién
Docencia Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023



PAGINA 67
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

8. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS
Schneider Electric. (s. f.). Altivar Process ATV930: Variador de velocidad para aplicaciones
industriales. Schneider Electric. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de

https://www.se.com/co/es/product/ATV930UO7N4/

Schneider Electric. (s. f.). SoMove software user guide. Schneider Electric. Recuperado el
20 de mayo de 2026, de

https://www.se.com/ww/en/download/document/EIO0000000164/

IEC. (s.f.). IEC 60204-1:2016+AMD1:2021 CSV: Safety of machinery — Electrical equipment
of machines. International Electrotechnical Commission. Recuperado el 20 de mayo

de 2026, de https://webstore.iec.ch/en/publication/71256

IEC. (s. f.). IEC 61508-1:2010: Functional safety of electrical/electronic/programmable
electronic safety-related systems. International Electrotechnical Commission.

Recuperado el 20 de mayo de 2026, de https://webstore.iec.ch/en/publication/5515

Schneider Electric. (s. f.). Altivar Process ATV600: Variadores de velocidad para agua y
aguas residuales. Schneider Electric. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de

https://www.se.com/co/es/product/ATV630U07M3/

Schneider Electric. (s. f.). Altivar Process ATV600: Programming manual. Schneider

Electric. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de https://www.se.com

ELABORADO POR: REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién
Docencia Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023



PAGINA 68
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

Schneider Electric. (s. f.). Altivar Process ATV600: Embedded Safety Function Manual
(STO). Schneider Electric. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de

https://www.se.com

Schneider Electric. (s. f.). SoMove software user guide for ATV600 and ATV900. Schneider
Electric. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de

https://www.se.com/ww/en/download/document/EIO0000001375/

IEC. (s. f.). IEC 61800-3:2017: Adjustable speed electrical power drive systems — Part 3:
EMC requirements and specific test methods. International Electrotechnical

Commission. Recuperado el 20 de mayo de 2026, de https://webstore.iec.ch

ELABORADO POR: REVISADO POR: APROBADO POR: Lider del Sistema Integrado de Gestién
Docencia Sistema Integrado de Gestion FECHA APROBACION: Octubre de 2023



PAGINA 69
DOCENCIA DE 72

INFORME FINAL DE TRABAJO DE GRADO EN MODALIDAD DE i
F-DC-125 PROYECTO DE INVESTIGACION, DESARROLLO TECNOLOGICO, VERSION: 2.0
MONOGRAFIA, EMPRENDIMIENTO Y SEMINARIO

9. ANEXOS

Anexo A. Diagrama de control. ATV630

)

ff -{I.
< © (8] Q < Q < ("] > = = iN
T&&; éI/KiT &I& BB & B a8
-------- it
0-10 Vdc x-20 mA
ATV6e0
0-10 Vdc x-20 mA
< >
& 3 2 g
,,,O ,,O, - e

T |
— ——-Oii
—_—+oDI2
DB

(1) STO Desactivacion de par segura, (2) salida analdgica, (3) entrada digital, (4) potenciometro de
referencia (ejemplo: SZ1RV1002), (5) entrada analdgica
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ANEXO B - Ficha técnica ATV630.
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Ficha técnica del producto

Espedficaciones

Principal

PROCESO ATV 1/3F 200/240 VCA

0,75 KW ETH

ATWEIDLITM

Gama de productas

Allivar Process TG00

aplicacion especifica de producio

Proceso y ulilidades

Tipo de producis o componerrtes

Variadar de veloodad

Variantz

Varsion esandar

Mombere corbo del dispositvo

ATVEID

Modo de momaje

Manlaje en paned

prodocole el puerts de
SOMURSaCEAn

Madbus TCF
Saorie Modbus
Etomet

[Us] Tensicn de almentacion

200,240 = 15..10 %

Us] Eemsian de alimenkackin 200..240W
asignada

indorancia relatva de o lonsion 10 %

de red semedrica

toderancia de frecuencia de red 5%
simigtrica relativa

oormiente de salida nominal A6 A

Grado de protecckan IP

IFz1
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ANEXO C- Manual de Usuario ATV630.

E=a Primeros pasos
Con Altivar Process ATWVG00

) Descargar los manuales
Dwbsz disponer de informacian detalada para poder realizar la instalackan y la
pesia 2n marcha. Esta inlormacion se encuenira on los siguientes manuaks
ol pUeden doSCAPgarsa G WA, S50 C0M 0 BS0anen o
cidigo OR que S0 enousnira deante del varador,

= El manual de instalaciion (EAV 30T ) se—.
- El ranual de pragramacion (EAVE4323)

wer nuesire video

¥ programackin.
L]

# -
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ANEXO D - Hoja de instrucciones

Hoja de datos del producto electronico

Escanee el cadigo QR frente al variador para obtener la hoja de datos del
producto.
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