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Realta Aumentata e Virtualizzazione: soluzioni tecnologiche e applicative per I'industria del futuro
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'~ " Requisiti essenziali nell'industria manifatturiera
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Velocita Flessibilita Qualita Efficienza
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Una macchina di esempio
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"3 Il Virtual Commissioning abilita il lavoro parallelo... .
| ...e quindi un Time-to-market piu breve
Time-to-market _Riduzione +
Time-to-Market

Engineering

Costruzione
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Dal concept alle sequenze logiche

Sequenza delle operazioni

Condizioni logiche

Posizione, velocita, accelerazione dei singoli assi

Posizioni di presa e deposito
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Simulatori PLC a confronto N s
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/ Basic Controller / / !

AP
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fino a 2 Istanze multiple fino a 16 =T =
Istanze distribuite ]
OPC UA :
Web server e '
Diagnostica di processo - .
e 88888 e
() Traces
. Controllore virtuale
Simulazione integrata () Motion
nell’ambiente di sviluppo viasofbus  Comunicazione con PLC e HMI Applicazioni:
o * Test funzionale di un
via softbus Open User communication programma PLC e/o HMI anche
Utilizzo tipico: . : .
: . nel contest di macchina e/o
+ Test funzionale di un programma () Seeei ey (nen preiesiet impianto
PLC e/o HMI Virtual time + Addestramento operatori
Collegamento di PLC e HMI reali * Virtual commissioning / Factory
DNS Acceptance Test (FAT)
Supporto di memoria virtuale
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Ambiente di simulazione o T

[ ¢ sim_coneromconcapponatrrapn 8 X |
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Impostazione della co-simulazione — i

External Signal Type A

Type PLCSIM Adv. v J

PLCSIMAGY Instances pLCL M=

Signals A
MCD Signals (17) Extemal Signals (10)

~ A
Find I | [F] Match Case [] Match Whole Word Find [] Match Case [T Match Whole Word

Name Adapter Name 10 Type Data Type Mapping Count Owner Component Name 10 Type Data Type Mapping Count Path
Angle_speed_n... Global Input double 0 - LightBeam_Mid... Input bool 1 -
millimeters Global Input double 0 LightBeam_Mid... Input bool 1
Set_Speed_x SignalAdapter(l)  Input double 0 2| .. LightBeam Left Input bool 1
Set_Pos_x SignalAdapter(l)  Input double 1 LightBeam _Right Input bool 1 E
Set_Speed_y SignalAdapter(l)  Input double 0 Picker_vakuum  Output bool 1
Set_Pos_y SignalAdapter(l)  Input double 1 Portal_X_Position Output double 1
Set_Speed_z SignalAdapter(l)  Input double 0 Conveyor_Velo... Output double 1
Set_Pos_z SignalAdapter(l)  Input double 1 Portal_Y_Position Output double 1
Set_Speed_conv  SignalAdapter(l)  Input double 1 - Portal_Z_Position Output double 1 -
Do Auto Mapping
Mapped Signals A
Connection Name MCD Signal Name  Direction External Signal Name  Owner Component  Message Iy
-« PLCSIM AdvPLC 1
+ SignalAdapter(l)_Set Speed_conv... SetSpeed_conv < Conveyor_Velocity
+ SignalAdapter(1)_LB_left_LightBea... LB_left - LightBeam_Left
+ SignalAdapter(l)_LB_right LightB... LB_right - LightBeam_Right
« SignalAdapter(1)_Set_Pos_x_Portal... Set_Pos.x -~ Portal_X_Position
+ SignalAdapter(1)_Set_Pos_y_Portal... Set_Pos.y -~ Portal_Y_Position
+ SignalAdapter(1)_Set_Pos_z_Portal... Set_Pos_z -~ Portal_Z_Position
+ SignalAdapter(1)_LB_middleleft Li... LB_middleleft - LightBeam_MiddleLeft
+ SignalAdapter(1)_LB_mi LB_middleri - LightBeam_MiddleRi.. -

Check for N->1 Mapping |

v
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Debug del software in ambiente di co-simulazione - "

Faults simulation

Vacoum pecker vabe

1 }
MC Power Portal X || MC Power Portal ¥ || MC Power Portal 2

| MC Home Portal X || 1C Home Portal ¥ || MC Home Portal 2

Sensor siow down

MC Jog Portal Y_ || MC Jog Portal Z

Bl EE B3 ¢
MC Abs Portal Y MC Abs Portal 7
n window [7] Window » ¥ Mechatonic fecharorics Concept Desig

natonics Concept Desgrar 12

Modeiing  Assemblies  Curve  Analysis  View  Render s Application  3Dconnexion
o Function +

Elapsed time: 29 secis)

Detay Time: 9 msec(s) - Actual Time Scaling: 1.200
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Debug del software in ambiente di co-simulazione

Modeling  Assemblies

o Function »

No Selection Fater v re Assembly

0‘ B T ———

Application

Elapsed time: 79 sects) - Actual Time Scaiing: 1.000

MC Power Portal X || MC Power Portal Y

MC Home Portal X || MC Home Portal ¥ !

MC Power Portal Z |

MC Home Portal Z i

MC Jog Portal X MC Jog Portal ¥

[o= ]
e [ s

MC Abs Portal Y

Faults simulation

Vacoum pcker vabre
Sensor slow down

Place Z position
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~ "Il costo degli errori nel ciclo di vita dei prodotti B s

NNNNNNNNNNNNN

Six Sigma/Quality Rule

Rule of tens

"The rule of tens says that
error-related costs for an
unidentified error increase by a
factor of 10 from one value-
added level to the next. The
earlier a error is identified and
corrected, the cheaper this is
for the organization. (...)"

»

'Pianificazione,  Sviluppo Avviamento Esercizio |

Costo per errore

Fino al 99% di
riduzione dei
costi per errore

€10

»

Product life cycle

Conclusione
La qualita dello sviluppo deve essere incrementata il prima possibile!
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Dal concept al design definitivo N s
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Modeling  Assemblies  Curve  Analysis  View  Render  Tools  Apphcation  3Dconnexion dastum axis
- 203 Ol @ edrude + I ' - £ Angular Spring loint A i= -
I S Ll ' | pe L 2 2 S D 1
E @0 @ i & Kl ® @ @ 4 g Kl % >
Requirement Funcion Logical Dependency  Sketch Pay Stop , Capture Graph  Rigid Collision Hinge jon Postion Symbol  Operation Eectronic Runtime Symbol Add  Esportto Export Losd Export Cam
- - - - @ B - 5 % amngement Body~ Body> Jowt~ ¥ Sensor~ Controiv Table~ - Cam+  NC+  Tatle~ +  ECAD~  Cumve~  Frof
* e t Simulate v Electrcal > Automation ’ Design Cofishoration r v

Entr

Descriptive Pat Name &

@ Sections
1# _asm_Conveyor&ConceptPortal_final (Order; Cheonologi...
(9 _Buttom_Conveyor
B9 bracketx4
B coilx2
(9 bekt
+ Dty Table
B Pon
1, + [ty _asm_ConceptPortal
F3  + @ Light beam_asm x5
o
i
(o)
Y
»
“
‘ i . -.J/
Preview &

Dependencies

Loading Light_beam_asm. prt from D:\eMotion\a3_Concept_Project\d2_MCD_PLCSIM
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Simulazione distribuita G M
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PC1 Simulatore Simulatore
Istanza 1 Istanza 2

] ]

e @

Pannello operatore
reale

| |
Stazione

PC2 Co-Simulazione Simulatore
< G Istanza 3

S |
e [

slow fast

di sviluppo
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* Co-simulazione con altri tipi di modelli

|—tank1[) - height of liquid in bottle [mm]

X: Time [s]

[‘ lél/.l\'ll'lgMAZIONE

command @
-

flowrate

=]
(0| (1| bottle filling
Lo
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Co-simulazione con altri tipi di modelli G W
. B ERRT , SIHE TN 7 7y T command (:%:)
j B AV F (e A 0 W

flowrate

@ (|| (| bottle filling
b b

«  Siamo sicuri che arrivi la stessa portata ad ogni bottiglia? stop after x sec

. Le valvole non creano delle onde d’urto che impattano sul riempimento?

. Siccome la pressione nel circuito varia, siamo sicuri che le mie valvole rimangano aperte al mio comando?
. Se accelero la macchina, pompe e valvole mi stanno dietro?

. E se il liquido fosse piu viscoso come si riempiranno? Ce la faccio in un giro della giostra?

. Come faccio a migliorare I'efficienza energetica del mio impianto?
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Un esempio di modello multifisico R
®
ASSORBIMENTO
© ENERGIA elettrica

ONDE DI PRESSIONE causate
da apertura/chiusura valvole
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* Un esempio di modello multifisico
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" — volumesensor - transferred volume [L] . -
= o Volume finale nelle bottiglie
' volumesensor_1 - transferred volume [L]
volumesensor_2 - transferred volume [L]
.f/-.ﬂ\ -
—— l||‘ll
T T T T T T T T T T T 1
J11] 0.002 0.004 0.006 0.008 0.012 0.014 0.016
100 X: Time [s]

X: Time [s]
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« Ottimizzare I'intera macchinain un ambiente virtuale

‘y, Qualita

+ Ridotti tempi per la messa in servizio

>
o
o
3

* Sovrapporre le attivita di progettazione meccanica ed elettrica

- N Costi Risoluzione anticipata di problemi
SSe osti Riduzione costi di messa in servizio
A Rischi « Ambiente di test sicuro ed efficiente usando il modello
A Ischi * Ridotti rischi durante la reale messa in servizio e in caso di erroril
- = ibilit N + Possibilitd di sperimentare migliorie o modifiche
> essibiita + Valutazione delle migliorie durante la fase di test

A A A A
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Grazie per l'attenzione

Davide Conti
SIMATIC Technical Support
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