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. Approccio meccatronico S W

Meccatronica: approccio interdisciplinare all’interazione
ed integrazione tra meccanica, elettronica ed informatica.

Collaborazione in cui si integra la conoscenza tecnologica specifica del costruttore
con la competenza applicativa del fornitore di soluzioni di automazione.

= per ottimizzare le soluzioni ed eseguire analisi dettagliate su macchine esistenti;

= Per supportare lo sviluppo di nuove macchine con la simulazione meccatronica
considerando l'interazione e integrazione di tutti i vari componenti, dagli organi di

trasmissione ai sistemi servocontrollati.
Requirements Machine

Mechanical Eng
Electrical Eng
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Ottimizzare I'intero processo di progettazione |
¢ Metodo Tradizionale
Fase di Progettazione Fase di Test
Progettazione ProEglzgﬁiline Costruziong | Modifiche sul D Risultato
Meccanica Elettronica Prototipo Prototipo

Approccio Meccatronico

Fase di Progettazione Simulazione /
Interdisciplinare Fase di Test

Meccanica
Elettronica Macchina Riduzione
Controlli Virtuale Time-to-Market
Azionamenti

|l nuovo impianto 0 macchina puo essere testato e validato durante la fase di simulazione
senza dover realizzare alcun prototipo

Un prototipo virtuale consente di ridurre tempi e costi
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Progettazione Integrata
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* Il tool di selezione dei componenti interagisce con I'ambiente di progettazione CAD per
ottimizzare gli aspetti piu problematici dell’applicazione; il risultato finale é la legge di moto piu
adatta alle scelte fatte da implementare direttamente nel programma del controllore.




Tool di Ottimizzazione

Analisi stop di emergenza.

- Analisi delle tolleranze del sistema
Permette di verificare quanto una

Analisi rendimento del sistema

Aiuta a massimizzare la
" bermetie di esaltare e prestazioni macchina sara insensibile alle produzione senza
g~ ermetie di esaltare le prestazio modifiche dei dati iniziali compromettere la sicurezza
della macchina e ridurre il consumo
12 !50 energetico. : \ (N
10
8 tgao
El=20
60= =

;10 - Modello termico del sistema
40 . Utile per OEM che esportano
verso paesi dei climi caldi.

- Analisi del riduttore
Guida i progettisti ad una
soluzione ottimizzata

- Tuning simulato del sistema
Aiuta a ridurre gli errori di

progettazione ed a risparmiare
tempo in fase di messa in funzione.

Analisi tolleranza sulla
tensione di alimentazione
Riduce il rischio di problemi
sul campo che richiedono

alti costi di supporto.

( Stima della durata
Dimensionamento di attuatori integrati
con stima della vita e pianificazione

- Interazione con 3D CAD “\ della manutenzione.

Scaricare modelli dei prodotti

e verificare il profili di

movimento durante la

progettazione meccanica.  J
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o Benefici e vantaggi competitivi

« 2> Tempi di sviluppo e di introduzione sul mercato (time to market)
notevolmente ridotti;

- Verifica e validazione senza rischi di nuovi e creativi concetti di
macchina (ad es con Direct Drives) — maggior potere innovativo

- Conseguimento sicuro degli obiettivi di progetto: progettazione Goal —
oriented;

- Elevata affidabilita durante lo sviluppo;
- Prototipo Virtuale: Individuazione rapida e correzione di eventuali
punti critici gia in fase di progettazione;
- Risparmio economico, con riduzione dei costi ed ottimizzazione delle
risorse;

- Macchina gia altamente ottimizzata e performante e quindi tempi di
messa in servizio ridotti;

- Aumento di produttivita e qualita fin dal principio con sicura
soddisfazione del cliente finale.
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Esigenze Utilizzatori finali

- Richiesta di prestazioni sempre maggiori
- Massimo sfruttamento delle macchine

- Controllo della produzione

- Lotti di produzione piu piccoli

- Elevata qualita del prodotto finale

- Affidabilita elevata e costi di gestione/manutenzione ridotti

- Collegamento e scambio dati tra macchine

- Maggiore attenzione alla sicurezza

- Riduzione costi

n éUTl(’i:MAZIONE
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. Esigenze costruttori di macchine —

- Flessibilita e scalabilita dei sistemi
- Facilita d’utilizzo e di integrazione
- Prestazioni elevate

- Tempi e costi di sviluppo

- Affidabilita elevata e costi di gestione/manutenzione ridotti

- Nuovi concetti di macchina, automazione sempre piu spinta, azionamenti

elettrici

- Meccatronica come valido supporto per ottimizzazione, analisi e

simulazione




