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DESCRIPCION:

* El control de peleteado remoto permite operar el P-8700 desde una PC utilizando el programa JVP-
8700.
* Instalacion del programa, ver manual: Instalacion_JVP8700.pdf
* Entre las operaciones se permite controlar:
o Arranque / parada de cada motor.
o Apertura de clapeta alivio.
o Consignas manuales de alimento / vapor.
o Envio de férmulas autométicas.

PASOS:
* Ingresar a programa.
* Ingresar operador.
e Seleccionar Prensa / P-8700

|£| Control de prensa JVP-8700 V1.0 (= ==
Archivo  Operadar - Fiarmula  Configuracidn  Acetca de

op: Turno: 0

« Presenta el estado actual del controlador.
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« Para poder utilizar los comandos en pantalla del JVP-8700 se requiere que el controlador P-8700
esté en automatico (Entrada 1 = ON) y en control remoto (Entrada 2 = ON).

« Siel controlador P-8700 esta en control automatico local, la pantalla se comporta como mimico del
proceso indicando el estado de cada motor, corriente, temperatura y estado del % de alimento vapor
pero no se puede utilizar ningiin comando de pantalla.

* Se permiten efectuar tareas en control local (ejemplo puesta en marcha de motores) y luego pasar
en cualquier momento el control a remoto.


http://www.seelectronica.com.ar/productos/p-8700/downloads/Instalacion_JVP-8700.pdf

DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO

CAMBIAR MODO DE TRABAJO:
1. Para cambiar modo de trabajo entre manual / auto / vaciado picar en boton correspondiente.

Comandos modo remoto
Modo i

MANLLAL

VACIADO

|# EncLavapo |

2. Mimico indica el nuevo estado seleccionado.

() LOCAL ) MANUAL ) ENCLAVADO
) REMOTO O AUTO ) VACIADO
| | MODULADOR
|

3. NOTA:
1. Enclavado se refiere a que al pasar a control automatico el equipo usa las consignas de la
Gltima férmula enviada.
2. Esta opcién solo se debe tildar si se envia una formula y se arranca el proceso desde cero, en
caso contrario debe permanecer sin tildar.



DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO

COMANDO A MOTORES:
1. Para la puesta en marcha de motores existen dos opciones:
1. Encender motores en forma manual donde:
1. Con indicador Secuenciar arranque motores = sin tildar

Comandos motores

M1 .EXTRACTOR ()| ENCENDER |
M2 - PRENSA ()| ENCENDER |
M3.FORZADOR )| ENCENDER |
M4 - TP (0| ENCENDER

M5 - ACOND. ()| ENCENDER

1]’ Secuenciar arranque motores |

[ DETENER MOTORES J

[ Clapeta cerrada -> ABRIR J

2. Picar en boton de motor M1 en adelante (siempre en forma secuencial).
3. Esperar Motor en marcha para pasar a siguiente.

2. Encender motores en forma automatica:
1. Picar en indicador Secuenciar arranque motores = tildado.

Comandos motoreas

M1 - EXTRACTOR ()| ENCENDER
M2 - PRENSA ()| ENCENDER |
M3-FORZADOR ()| ENCENDER
M4 .- TP ()| ENCENDER |

M5 - ACOND. ()| ENCENDER

]|7 Secuenciar arranque motores |

[ DETENER MOTORES J

[ Clapeta cerrada -> ABRIR J

2. Picar en botdén M1 para iniciar secuencia de arranque.
3. Lasecuencia continta en forma automatica hasta completar.

2. Para detener motores:
1. Detener todos los motores por emergencia: pulsar boton DETENER MOTORES.
2. Detener un motor segun corresponda:
1. Picar en botén motor correspondiente. El controlador detiene el motor indicado y su
inmediato superior (Ej. detener M3, detiene también M4 y M5).
2. Coloca consignas alimento / vapor como pendientes.
3. Coloca salida alimento / vapor = 0.

COMANDOS A CLAPETA ALIVIO:
1. APERTURA:
1. Pulsar en botdn Clapeta cerrada -> Abrir.
2. Elequipo abre la clapeta e indica en botén Clapeta abierta - > Cerrar .

2. CIERRE:
1. Pulsar en botén Clapeta abierta - > Cerrar.
2. Elequipo cierra clapeta e indica en botén Clapeta cerrada -> Abrir .



DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO

SECUENCIA DE CONTROL MANUAL |/ AUTO

IMPORTANTE: Para el control remoto el equipo P-8700 debe tener seleccionada la férmula 0.

Cuando la secuencia de arranque termina el controlador pasa a al estado que corresponda donde:
1. MODO MANUAL:
1. Espera consignas de operador (alimento / vapor).

Caonsigna

% Alimento: |30

% Vapor: 40 ‘

[ Erviar consigna J

2. Escribir consignas en casillero segln corresponda.
3. Picar en bot6n Enviar consigna.

2. MODO AUTO:
1. Equipo esté en control modo manual y pasa a modo auto:
1. PROGRAMA = 0, Enclavado = sin tildar.
1. Genera un programa interno segun consignas actuales y controla en auto.
2. Siel programa no se puede generar, presenta el error correspondiente y retorna a modo
manual.
2. PROGRAMA =0, Enclavado = tildado.
1. Pasa a control auto con las consignas del programa seleccionado.
2. Sino hay programa seleccionado, retorna a modo manual.
2. Al pasar a control (fin secuencia encendido motores), el equipo ya se encuentra en automatico.
1. Arranca desde cero con el programa seleccionado.
2. Sino hay programa seleccionado, pasa a modo manual.



DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO

MINIMIZAR PANTALLA:
* Mediante el boton Minimizar, la pantalla se encoge a la derecha

~.

M1 B \4 { DETENER MOTORES J

ERROR: SECTOR:

DESCRIPCION: [ Clapeta cerrada -> ABRIR ]

VS
dm)

Minimizar = >

* En este modo presenta solamente las distintas variables de control / botones de comando.

* Control prensa P-8700 e
Archivo  Fdrmulas  Varios

ESTADO Y COMANDOS
Medicidn prensa

Alimento: 34.5%
Vapor: 42.2%
Acond.: 4.07A
Temp.: 60.0°C
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Comandas motores

M1 - EXTRACTOR @
M2 - PRENSA @
M3 -FORZADOR @
o smam |
M5 - ACOND. (]

|ﬁ' Secuenciar arranque motores |

[ DETENER MOTORES ]

[ Clapeta cerrada -> ABRIR ]

<< Maximizar

/

* Pulsar en el Botén Maximizar vuelve a pantalla original.
» Esta opcion permite mantener en una misma pantalla los programas de dosificado (JVP-8100) /
peleteado (JVP-8700).



DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO

ARMAR UNA FORMULA
1. Enuna férmula nueva, se lleva la maquina a régimen en modo manual.
2. Con formula seleccionada = 0, al pasar a modo auto, el equipo arma una férmula local segun los
parametros actuales de corriente / temperatura / % alimento y % vapor.
3. Esa férmula se puede capturar / editar y guardar en la base de datos segun:
1. Picar en Férmulas / Editar actual.

= Control prensa P-8700
Archivo [F8Fmulas’ Varios

Editar actual I
L

Estad o e
Estado control: LOCAL

| Estado

COMTROL Feposo.
PELETEADQ  |Reposo

2. Aparece formulario de formula con los valores actuales

|£ Edicion formulas ==Es

Archivo

Detalle farmula
Consignas Grupo

Prensa

Mornbre: [Seleccionar..
Set sup. (Amp.): |[2053

Set inf. (Amp.): 185 | Editar

&
&

Temperatura Qpcionales
Set sup. (2C): i %ALZ |00 | RampaZ: |00 |
set inf. (2C): I | %AaL3 |00 | Fampa 3. |00 |
%AaL4 |00 | Rampa 4. |00 |
Alimento / Viapor
%ALS |00 Rampa s |00
% AL 1: 10 | i i
%ALE |00 Rampa & |00
Rampa 1: 300 | i i
%ALY |00 Rampa 7. |00
% AL Final: |32 | i i
%AaLE |00 FRampa g |00
% Vapor: 62| - -
%ALDS |00 | Rampa 3. |0.0 |
[ Guardar nueva ] [ Reemplazar existente ][ Reenviara P-8700 ]

4. Ingresar / modificar valore donde:
1. PRENSA: es el set de trabajo de la maquina suma de valores M2 ej set de trabajo ideal para la
maquina en régimen = 200A
1. Set superior = 205
2. Setinferior = 185
3. Nota: se debe utilizar una banda de unos 20 a 30A totales para que la maquina se
estabilice en una zona de trabajo.



DESCIPCION PROCESO DE CONTROL REMOTO
ARMAR UNA FORMULA

2. TEMPERATURA: es la banda de trabajo que indica el sensor de temperatura ej. 65°C.
1. Set superior = 68
2. Setinferior = 62
3. Nota: la temperatura se utiliza como parametro para poder dar o quitar vapor y el rango
puede ser amplio, el equipo siempre busca la condicién ideal como el medio entre superior
e inferior.
3. ALIMENTO VAPOR:
1. %AL 1: ingresar el valor inicial minimo para alimentador ejemplo 8%.
2. RAMPA 1: valor en segundos minimo para ir de %AL1 a %AL Final ejemplo 300.
3. %AL Final: es el valor maximo que puede tomar el alimentador para este producto logrando
las toneladas / hora de produccién ejemplo 38%.
4. %VAPOR: es el % de apertura de la valvula para %AL Final ejemplo 62%.
1. Este valor es una referencia y el controlador puede variarla en funcién de la corriente y
de la temperatura dando + o0 — vapor segun necesite.
4. NOTA: el resto de las opciones no se utiliza en éste controlador.

5. Picar en Guardar nueva e ingresar nombre / codigo.

L% Nueva formula = =&

Mombre: |PRUEBA 2

Cadigo: nooz |

[ Arceptar H Cancelar J

IMPORTANTE:
* Las férmulas se almacenan en base de datos, su cantidad es ilimitada.
+ Se pueden organizar por nombre codigo y grupos.
* El uso de formulas tiene su sentido en el arranque automatico del proceso donde la maquina va
desde cero hasta lograr las consignas.



CAPTURA DE DATOS

Durante el proceso de control (local o remoto), el controlador toma datos del proceso y los guarda para su
posterior uso.

VISTA INMEDIATA DURANTE PROCESO:

+ Gréfico 1: Presenta corriente del motor prensa (M2) lineas verde y roja y corriente media linea
azul.
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*  Grafico 2: Presenta temperatura / % alimentador / vapor.

¢ Control prensa P-8700

Archive Férmulas  Varios

[Estade equip | Mimico .| Graficos 1 .| Grafios2 .| Gréncos3. .

Estado control: REMOTO

o0

I Estado Temperatura
CONTROL __|Control 100
PELETEADO |Ctrl. remoto moda auto a0
80
70
~Datos en P-8700 .
Nro. Férmula: [0 Lote Int.: |10 9]
. . Y so
% Alimento: [340 | % Vapor: [411 | w0
30
~Comandos modo r 20
Mo Consigna 10
- 17:46 17:47 17:48 17:48 17:50 17:51 17:52 17:53
S vapor

— Temperatura — TEMF °C —5MT — Lim. Sup. — Lim. Inf.

VACIADO Enviar consiana
¥ ENCLAVADO sk

Alimento [ Vapor

20
For 80
— 70

[0001 - capturaca v | [ Enviar térmuia
- 80
® 50

P-8700
|__Resetaiarma | [ Resetemor | @ coM

® |
RR:1/0 17:48 17:47 17:48 17:49 17:50 1751 17:52 17:53
I oF I Turmno: 0 — Alimento — Vapor — Limite

e Gréfico 3: Presenta corriente motores forzador / acondicionador.



CAPTURA DE DATOS

DATOS CAPTURA | VISTA POSTERIOR:

* Los datos se guardan en archivos diarios separados por nimero de lote (incrementa al detectar

cambio en estado nivel N1 = OFF a ON).
* Carpeta C:\Lotes_prensa

- Lotes_prensa.
Archiva  Edicién  Yer Favoritos  Herramientas  Ayuda o
Q Akrds - _/ 1.? /..-\J Busqueds = Carpetas mv
Lireccion |@ CriLotes_prensa "l Ir
) =~ =5 20120427 =7 20120502
Tareas de archivo y carpeta = EJ Documenta de besxta __;__J Documenta de texta
= IKE = L KB
(£ Crear nuevacarpeta -
B om oo ces ccmoio o -
* Estos archivos se pueden editar mediante el utilitario
gnuplot VISOR DE DATOS P-8700V1.2 v n e
Menu Varios
Ruta: /home/todos/peleteado/
Nombre: 20120214 .txt
Datos
Lote Hora Tiempo(seg) Datos
271 05:10:33 283 95
272 05:15:19 390 130
273 05:21:52 19 i
274 05:22:14 1742 574
275 05:51:19 4347 1430
276 07:03:49 1297 427
277 07:25:29 16 6
278 07:25:48 15825 5204
279 11:49:36 6905 2271
Graficar seleccién Graficar todo
Grafico lote: 275 oL ")
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