NMOOGCG

MC600

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

MOOG
MC600 Caratteristiche tecniche
Soluzione completa MOOG
MOOG Application software suite

Controlli implementati in MC600
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NMOO G
Moog

Sul mercato dal 1951
125 siti

10.000 dipendenti
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MC600 VT

A4A0E250

MAIN CPU 6001

stopfd cPY

Low BATTERY
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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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NMOOC
Caratteristiche tecniche

Connettore a molle da 20 poli

Cablaggio veloce
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NMOO G
Architettura del sistema

MAIN CPU

LOCAL BUS

Struttura centralizzata/distribuita

Decisione al deployment

Una sola applicazione SW da
manutenere

MAIN CPU 1/0 BUSTRX

REMOTE BUS REMOTE BUS
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NMOOC
Caratteristiche salienti

Controllore che permette di gestire
macchine complesse

CPU 700 MIPS

MOOCS

STOP CPU MAIN CPU 6001

ETHERMET

Linea Ethernet di serie

LICENSEKEY
ETHERCAT

Ethercat master di serie

LOW BATTERY
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Gestione integrata del pannello operatore

R5232 /422 / 485

Temperatura di esercizio estesa
20 > 10 €

REMQOTE BUS
KEYBOARD

Unico sistema per: PLC, motion,
pannello operatore
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Soluzione completa MOOG

Ethernet

Controlli
temperatura ¢

Assi
remoto elettrici

Assi

oleodinamici
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NMOO G
Soluzione completa e integrata
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NMOOG

Soluzione completa e integrata

ummmmumm
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Moog Application Software Suite

MASS = CoDeSys 3 + Moog know how

Integra in un unico tool 'automazione

Abbatte i tempi di sviluppo software

Permette lo sviluppo applicazioni scalabili

FBs per: assi, temperature e HMI

Disponibile OPC server

File

Devices.

Test1. project

CoDeSys

Edt View Frojsct Buld Orline Took Window Help
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2 x
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NMOOGCG
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NMOO G
Include generatore di HMI

7 Fiter ~ | Y5 Sortby + £ Sort order -
PARAMETRI Pm::rty : thyvalue e ~
St b_ t _I [No [ Runtime [Lh2 [Lid [0 A | - carcolorz 16776560
Runtime
esso ambiente per sviluppo B - - - - —

Runtime

paglne HMI [No [ Rumime [L2 Fixed o
mr Profilo parison

BarColor3 32768
F Filker = | ¥S Sort by -

4| Sort order -

Agisce direttamente su variabili di e 2
BorderColor [ 255, 128, 64
Frame Flat
p roceSSO Fort Arial
Fontsize 10
FontSkyle Mormal
SetialMarker.. 10
- . : : - - TyncSizeX 3
ProfileBasec... [ 169, 169, 165
Dispone di oggetti grafici complessi o [ 1511
ProfileBorde ... JEEER 0.0, 0
ProfilecldCo... ] 255, 255, 255
CursarCalor [ 255,255,0
MasterColor M 0,0, 255
. MarkerColor M 0,0, 255
SerialMerker ... [ 255, 128, 0
Unico download irdeifil— Rty
SyncBackgr.. M 0.0, 0
SyncColor I 255, 0,0
SyncExtrusi [ 255,255,0
SyncFilingS... [ 0, 255, 0
workingPoin.. [ 128, 128,0
= Visible ,True
Runtime
Fixed Trug
= Input ,True
Runtime
Fixed True
Disable O
Offsety Offsety
Offsety Offsety
123 -richie: ObjectId [1} 3
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Rapida scrittura del codice

6 linguaggi di programmazione
librerie user

Prevenzione errori

Funzione “self completing del
testo”

Funzione “Code collapsing”

Pre-compiler attivo mentre si edita

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

NMOOGCG

Tools  ‘window  Help
GG A e e e & by TR CS

LU

[£] Main [MCE0D: PLE Logic: Application]

BEAL :=

: REML. = Z:
: F_Trig:
: F Trig;

StepBase :
FtepRange
Froncel
FrontelZ

END_VER

|

i

IF TimeczZ.Q =

gaetisoo erenti Jdf atizvars opma 10ms

e e fesdback di arrore
Exrrore := Ercore 4+ StepErrore:
IF Ercrore > 5 THENW
StepErroce = -0.35;7
Errore2 1= =57
END _IF
IF Errore < -5 THEM [z lines}
EHDP IF
Point = Poinc <+ 17
IF Poinc > 400 THEM [! linss]
EHD_IF
Feedback[l].Points[Foinc] := Profili[l].FPoints[FPoint].Value + Errore;
Feedback[ 1].WFoint = Polint:
Feedback[Z].Point2[Poinec] := Profilill].Point3[Pointc]).Value + Erroced;:
Feedback[Z].WFPoint = Foint:
IF Foint HOD Z0 = 0 THEH
Feedback[ l].ProgFeedd := Feedback(lL].ProgFeedb + L2
Feedback[Z].-ProgFeedb := Feedback[Z].ProgFeedb + L:
EHD _IF
IF Point = 400 THEM [10 lines)
END_TF

EWD_TIF

o

gatisco ds attivars opmi 1lodms

IF Timec3.0 = TRUE THEHN

S Bposks Cursors

Parisomd.CursorPeint := Parisond.CursorPoint + 1:

IF Parisond.CursorPoinc > 400 THEW
Farisond.CursorPoint := 1;

EHD_IF
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Wizard

Assistenza al trattamento di
controlli complessi

Controlli assi, regolazioni
temperatura, pannello operatore

Genera: codice, task e variabili

Utilizzatore deve solo indicare i
punti di 1/0O

NMOOGCG

Gle Edb  Wiew Project Buld Online  Tools  Window Help

e W & B M B
#vices > B X mesl g SystemT 10: PLC Logic: Application] |
1 ¥ sorthy - 1 sort arder = I Temperature controls | Aie controls | viden
§ Find
B = () Wizard disablad  (5) Wizard runs on compling () Wizard runs on demand Bovailable Termee
= @ mceoa (mcso0) Priocky (1..100) |75 Inberval [T#100ms |
= Zlf Fuc Loge
= 0 Application || M | Contral Input Haating Cocling Al6
il Pages POUS f 1 1 ' a7
@ o 1 zonal lan |BooLour |BEOLOUT_I Al
" Cloballoar|akh g zonaz 1812 BOOLOUT_2 A9
@ chtsudecyanable |||2 zona ALY {ESLOT.2 priv
q :lbrary Mamaget * zonat (Al4 (BOOLOUT 4 | L]
+ -1 Paga Manager 5 20n&S AlS |BooLOUT 7 [BOOLOUT_11 Alle
Calclnput (FLEG) 73 P ar1o __laAsiAr & :
Main (PRG) ) _j SetupPagel [MC600: PLC Logic: Application: MMIManager] s Ej TC_LD
E Videa (PRG) g 2 Error?: BOOL; insent
== T 2 10 Errord: BOOL;
.4"_ Systen T“"fc”"ff\"" 11 ErrorCodel: IHT; [ekte
s Symbal configuratior 1z ErrorCode2: INT:
= Eﬂ Tk Configuration 1z ErrorCode3: INT:
@ Main 14/ ErrorCoded: IHT;
@ Wideg L& ErrorCodeS: IHT;
v = L& ErrorCode6: IHT;
= [ mack 1 (Rack) .
- 17 ErrorCode?: INT;
2 meon1a001_t (MeoD1AL 12 ErrorCodes: THT;
£ <Empty>{<Empby>) 13 EHD VAR
L <Empiy> (<Empty>) 20
£ <Empty> {<Empty>)
L <Empty>{<Emptys) 2
4 <Empty > { <Emply’) + somel FE
£ <Empty>{<Empby) —i—
K <Empty>{<Empty>) Enable xRun
r_‘ <Efnpty > { <Empty>) TI1 ——Temperatureln xError —Errorl
+ _"j MEZZ14001 _10 (MG2214 H1 ——Heatingiut iErrorCode —ErrorCodel
£ <Emptys { <Empbys) 01 ——{Coolingiut
= ﬂ ME150A001 _12 (M&150 Zonel —BEEE
[ Boolout (Baclont)
E:
ZoneZ_FB
M _EBB_IC
Enable xBun
TIZ —TemperatureIn xError —ErrorZ
HZ —— HeatingOut iErrorCode - ErrorCode2
C2 —Coolinglut
Zonez ——Ctrl
3
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Autotuning regolatori

EMe 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

NMOOGCG
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Controllo temperatura

Regolatori specializzati per
dinamica temperature

Campionamento da 100mS a 5 min

Riscaldamento e raffreddamento

Temperatura in decimi di grado
Celsius / fahrenheit

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

Autotuning

NMOOGCG
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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

Bezier

SIN2

NMOOCG

Lineare

Custom
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NMOOC

Controllo di traiettoria

Possibilita di accelerare e
decelerare a tempo costante

Modifica on fly dei parametri target

Adattamento istantaneo alla
potenzialita dell'attuatore

Si ottiene il profilo di moto
ottimale
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Gestione multiasse

Sincronizzazione assi

Camme elettroniche

Commutazione al volo tra anelli
diversi

Comando analogico o via bus di
campo

Algoritmi di sincronizzazione
customizzabili

NMOOGCG
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NMOOCG
Automatismi nel processo di iniezione

EMe EH

Profilo iniezione e mantenimento

Parameter less

Determinazione automatica ed
istantanea stampo pieno
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NMOO G
Ci vediamo allo stand 207

AME200

sToRgd CPU

LOW BATTERY

WHAT MOVES YOUR WORLD MOOG
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