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1. Simulazione del Software

2. Simulazione Azionamento / Motore

3. Virtual Motion




. . ¥, VANIE
Simulazione del Software ﬁ"%';@f

NNNNNNNNNNNNN

418 i I F
18 e
) Valve
CPU + 1/0O IP67 1/O 1/0O /10O manifold
ax
Bz
2
gg Meccanica
50
] =

_?_? o

| |
VFDs Servo drives

-




1 : ¥, VANIE
SlmulaZIOne del Software 4] 0omazione

Set Position = Actual Position

(i motore e sempre dove deve essere)

- ",

{f// o N - - "“"_: \\\
Vantagqi: ( DMEEE— -
. . . CPU +1/O IPE7 /O IO o m\;ar:}}%|d
- Eseguita nel Tool di sviluppo SW N
gg Meccanica
Svantagqi: I
e | 11 m
- La meccanica non viene presa in ol A
considerazione VFDs Servo drives

- Non permette la verifica del

dimensionamento (Azionamento e
Motore)

- Non aiuta nella taratura degli
anelli di controllo dell’azionamento



1 : ¥, YAMIE
SlmulaZIOne del Software T4 | A0 Gmazion

Set Position = Actual Position

(i motore e sempre dove deve essere) . —

// ",

f/ A
N T o \
S A R T vawe
CPU + /O IPE7 /O 1fO o manifold
i -4
Collaudo logica Q =
g? Meccanica
2

Verifica del dimensionamento 0

Simulazione completa del
sistema meccatronico




: : - ANIE
Simulazione Azionamento / Motore " |AGuazion:

P BN PN P L O e——
s Valve
CPU + |/O IP67 1/O0 1/O I/O manifold

Meccanica

THAE 1 =i
POWERLINK

ETHERNE

e

IR IR

VFDs Servo drives




Simulazione Azionamento / Motore

Piu che Simulazione e Dimensionamento
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Virtual Motion

Descrizione della Meccanica

1. Sfruttando librerie di sistema
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Descrizione della Meccanica

2. Generando codice da Strumenti di Modellazione

Codice C
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Comunicazione tra meccanica e software

Servo drives

Sfruttando librerie di sistema
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Integrazione in unico ambiente di sviluppo di:

- Software di controllo macchina

- Modello della parte Elettrica

- Modello della parte Meccanica
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Possibilita di verificare il dimensionamento del sistema
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Possibilita di tarare gli anelli di controllo dell’'azionamento

- Autotuning dell'anello di posizione

- Autotuning dell’anello di velocita

PCTRL

- Autotuning dell’azione feed-forward
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Possibilita di tarare i filtri in frequenza dell’'azionamento
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