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MC600

Cosa significa il motion control per la progettazione delle vostre 
macchine
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Agenda

MOOG

MC600 Caratteristiche tecniche

Soluzione completa MOOG

MOOG Application software suite

Controlli implementati in MC600
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Moog

Sul mercato dal 1951

10.000 dipendenti

125 siti



5

SAVE Verona 2011 
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Caratteristiche tecniche

Montaggio su guida DIN

Unita componibile con socket da 3 posti

Facile installazione ed espansione

Dimensioni ridotte
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Caratteristiche tecniche

Connettore a molle da 20 poli

Cablaggio veloce
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Architettura del sistema

Struttura centralizzata/distribuita

Una sola applicazione SW da 
manutenere

Decisione al deployment
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Temperatura di esercizio estesa 
-20 � +70 °C

Caratteristiche salienti

Controllore che permette di gestire  
macchine complesse 

Linea Ethernet di serie

Ethercat master di serie

Gestione integrata del pannello operatore

Unico sistema per: PLC, motion, 
pannello operatore

CPU 700 MIPS



10

SAVE Verona 2011 

Soluzione completa MOOG
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Soluzione completa e integrata
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Soluzione completa e integrata
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MASS = CoDeSys 3 + Moog know how

FBs per: assi, temperature e HMI

Disponibile OPC server

Abbatte i tempi di sviluppo software

Moog Application Software Suite

Integra in un unico tool l’automazione

Permette lo sviluppo applicazioni scalabili
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Include generatore di HMI

Stesso ambiente per sviluppo 
pagine HMI 

Dispone di oggetti grafici complessi

Agisce direttamente su variabili di 
processo

Unico download
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Rapida scrittura del codice

6 linguaggi di programmazione 
librerie user

Funzione “self completing del 
testo”

Prevenzione errori

Funzione “Code collapsing”

Pre-compiler attivo mentre si edita

I/O: fornisce valori: grezzo, fisico, 
ed ingegneristico
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Wizard

Assistenza al trattamento di 
controlli complessi

Genera: codice, task e variabili 

Controlli assi, regolazioni 
temperatura, pannello operatore

Utilizzatore deve solo indicare i 
punti di I/O
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Autotuning regolatori

EM e EH

Identificazione dinamica del 
processo: poli, guadagni 

Identificano parametri ottimali in 
tempi rapidi

Stabiliscono: regolatore, 
campionamento, e filtri

Eliminano inserimento parametri 
ingegneristici complessi

Regolazione ottimale
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Controllo temperatura

Regolatori specializzati per 
dinamica temperature

Riscaldamento e raffreddamento

Campionamento da 100mS a 5 min

Temperatura in decimi di grado 
Celsius / fahrenheit

Sensori: J,K,R,T,B,N,S,E,Pt100

Autotuning
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Controllo di traiettoria

Campionamenti fino a 500 us

Profili accelerazione e frenata 
differenziati

Accelerazioni: Lineari, SIN2, 
Bezier, Custom

Identificazione: campionamento, 
poli, guadagni e filtri

Eliminato inserimento parametri 
ingegneristici complessi
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Controllo di traiettoria

Modifica on fly dei parametri target

Possibilità di accelerare e 
decelerare a tempo costante

Adattamento istantaneo alla 
potenzialità dell’attuatore

Si ottiene il profilo di moto 
ottimale



21

SAVE Verona 2011 

Gestione multiasse

Sincronizzazione assi

Camme elettroniche

Commutazione al volo tra anelli 
diversi

Comando analogico o via bus di 
campo

Algoritmi di sincronizzazione 
customizzabili
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Automatismi nel processo di iniezione

EM e EH

Determinazione automatica ed 
istantanea stampo pieno

Profilo iniezione e mantenimento

Parameter less
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Ci vediamo allo stand 207


