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Una storia secolare

Matsushita 2004

1918 ) Matsushita Electric 2010
Matsushita Electric _ Industrial acquired the
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Foundation of Matsushita with Panasonic

935

< Matsushita Electric Industrial Co., Ltd.  (MEI)

Electric Works Europe AG 20 1 1
NAIS Panasonic Electric Works Sunx
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Matsushita Electric Works, Ltd. (MEW)
were founded

1935 1962 1989 2004 2005 2010
1962-64 1999-2000 2009
SDS-Elektro GmbH 1974-92 Foundation of subsidiary in Scandinavia, Merger of
in Germany was founded ndati PEW Fire & Security and
oy Acquisition of MEW Fire & Security, MEW Lighting Materials, PEW Nordic
subsidiaries in
Start of cooperation SDS / - Austria MEW NAIS Wellnesslife, Multicon
Matsushita Electric Works - Switzerland Foundation of MEW Electronic Materials
: E%j;ce Start to sell sensors with SUNX brand 2004-2007
) Foundation of
m . (B;':;rglizy S UN@ Sales Offices in Czech Republic,
T Poland and Hungary
- Spain 1992-98
RELAIS and German Factory

New production plant in Pfaffenhofen
New central warehouse in Pfaffenhofen
New production plant in Czech Republic

in Pfaffenhofen
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Panasonic ,eco ideas"

M ‘eco ideas’ Declaration

Product
Recycling

Environrnental [ ——
Communication

@ ‘eco ideas’ for Products:
We will produce energy-efficient products

@ ‘eco ideas’ for Manufacturing:

We will reduce COz emissions across all our
manufacturing sites

@ 'eco ideas’ for Everybody, Everywhere:

We will encourage the spread of environmental
activities throughout the world
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| macro numeri del Gruppo e la ,vision“ di PEW o

Lifestyles with PEW

PEW delivers comfort and eco-friendiness in homes, buildings and citi

o= IN HOMES:

LSO
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PEW: i 5 poli della rete globale 5
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Automation concept: dalla tecnologia ... 7
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Automation concept:dalla Tecnologia ...alle Soluzioni 8
i
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Attivita di divulgazione tecnologica

Workshop -5 Ottobre 2011
- Marcatura Laser

Workshop 21 Ottobre 2011
—> Safety Solutions per 'automazione industriale

Workshop — 2011
- |[EC61131, evoluzione dello standard e delle sueribre

Workshop — 2011
- Soluzioni di Networking Industriale

Corsi di formazione 2011
Corso base, intermedio e avanzato di programmazione pisaC

programmazione HMI, Corso base ed intermedio Web Serverp@g -
Panaway Scada 2.1

—> Calendario disponibile su www.panasonic-electric-warks.
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Agenda

1. Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5
a. Driver
b. Motore
c. Software
2. Librerie di comunicazione RS232 / RS485
3. Motion con plc Panasonic
a. FPSigma
b. FPX
c. FPOR
4. FPOR il plc “in movimento”
a. F171 Jog_Positioninig
5. Esempio di applicazione: LABELING

10
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

1. Novita driver

1.
2.
3.
4.
5.

Comunicazione RS232/RS485 con plc
Full Closed

Ingresso sicurezza STO

Banda passante

Impulsi ingresso / uscita

2. Novita motore

1.
2.
3.

Connettori motore IP67
Encoder incrementale da 20 bit

Cogging torque diminuito

3. Novita software

1. Tool simulazione Motion

2. Assegnamento PINOUT

3.

Conversione parametri MINAS A4

11
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 12

1. Novita driver
1. Comunicazione RS232/RS485 con plc

Oltre alle classiche modalita di comunicazione, RS232 e RS485, con MINAS A5 e plc
Panasonic e ora possibile collegare plc Panasonic in RS232 al primo driver ed in
cascata collegare in RS485 fino ad altri 31 driver per un totale di 32 driver.

—| Libreria PLC [~
—| per Seriale —
-1 RS232/485 — “Gateway”
| Meesae RS232/RS485
PLC Serie FP ‘ 7 ’
B S Minas A5 n.1 Minas A5 n.2 Minas A5 n.32

i
s “1Il.ll|,‘
LI “"“l::
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

1. Novita driver
2. Full Closed

E’ possibile eseguire un controllo di posizione utilizzando un encoder esterno per |l
rilevamento della posizione. In questo modo € possibile controllare le variazioni di
posizione, ad esempio su una vite senza fine, dovute ad imperfezioni di questa oppure
dovute all'aumento o abbassamento di temperatura. Utilizzando questo tipo di controllo
& possibile eseguire posizionamenti con una precisione inferiore a 10 mt. (< 1 um)

Con il MINAS A5 e possibile eseguire un controllo FULL-Closed anche con un encoder line

driver esterno a 5 Volt

‘ Controller

Pasition
commanda

rS,_-eed detection) ;]

Position detection

0

Externzl scale
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

1. Novita driver

3. Ingresso sicurezza STO

Con il MINAS A5 e previsto a bordo un ingresso di sicurezza di tipo STO (SIL2)

Non e necessaria alcuna
apparecchiatura elettrica per

) ] sgancikre I'azionamepto
Barriera o Controllore di J
sensore di : sicurezza
sicurezza (tipo FP-SAFE)
L

oLy

PR

- it
R R |
i ¥ - L]
T 3
- 1 L]
H
‘i k]

* Riduzione dei costi attraverso meno apparecchiature

ars il

'
TR

BT
IRELIBR [T}
L

Connessione
Diretta

(.

 Riduzione dello spazio necessario nel quadro

 Piu facile I'ottenimento delle approvazioni normative del
macchinario
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

1. Novita driver

3. Ingresso sicurezza STO

Disattivazione coppia in sicurezza — Safe torque off (STO)
Nella funzione ,Disattivazione coppia in sicurezza“
I'alimentazione al motore viene interrotta in sicurezza.
L'azionamento, in fermo macchina, vista la mancanza di
alimentazione non puo eseguire spostamenti

STO e la funzione di sicurezza per il motion piu utilizzata.

Questa funzione evita avviamenti inattesi secondo la norma EN 60204-1.

Con la funzione Safe Torque Off oltre a sezionare I'alimentazione del motore, si
cancellano anche gli impulsi dell’azionamento.

L’azionamento € privo di coppia in modo sicuro.

15
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 16

1. Novita driver

4. Banda passante

Con il MINAS A5 la banda passante aumenta da 1KHz a 2 Khz, questo significa che

diminuiscono i tempi di risposta e quindi si ha la possibilita di utilizzare questo driver
anche in macchinari per la produzione di circuiti elettronici, produzione di
semiconduttori e produzione di imballaggi.

2.0kHz

--IIIIIIIL

Cquve ntional I
Product
—50

100 1000
Frequency (Hz)

Ad oggi la piu alta sul mercato!

Gain [dB)
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 17

1. Novita driver

5. Impulsi ingresso/uscita

La massima velocita degli impulsi in ingresso aumenta da 2Mpps ( 2 Milioni di impulsi al
secondo -> 2 MHz) a 4 Mpps (4MHz), questo significa un controllo del posizionamento
il doppio piu preciso.

A4 2 Mpps A5 4 Mpps

JUUTL » J0gumL
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 18

2. Novita motore

1. Connettori IP67 e scocca IP67

| connettori e la scocca del motore MINAS A5 e IP 67 e quindi € totalmente protetto contro
la polvere e contro I'accesso con un filo (6) e protetto contro gli effetti dell'immersione.

Possibilita di utilizzo in ambienti umidi, confezionamento prodotti alimentari, linee di
imbottigliamento, tutti gli ambienti di lavoro che necessitano di una pulizia con lancia.
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 19

2. Novita motore

2. Encoder incrementale a 20 bit.
Con l'encoder incrementale con piu di 1 milione di impulsi/giro € aumentata di piu di 100

volte la precisione: posizionamento € piu accurato, vengono ridotte delle vibrazioni alla
fermata.

A4 A5
10,000 x100 1,048,576

impulsi impulsi
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5 20

2. Novita motore

3. Cogging torque diminuito

Significa che la coppia erogata da un servo motore digitale non e perfettamente costante
sul giro, ma oscilla un po. Il motivo di solito € legato al fatto che il rotore non & un corpo
uniforme, ma ha una certa geometria legata alla presenza delle cave e degli
avvolgimenti.

10 poli per il rotore

i

12 slot per lo statore

Questo risultato e stato reso possibile grazie alla rivisitazione del motore che ora incorpora
un rotore da 10 poli.

Migliora il controllo della coppia anche a bassi giri ma soprattutto il controllo della velocita.
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS

3. Novita software

1. Tool simulazione Motion

AdS

E’ possibile simulare I'operativita della macchina utilizzando la funzionalita apposita nel

software di set-up Panaterm

E’ possibile verificare i guadagni e gli effetti dei vari filtri senza doverli provare sulla

21

!;'. Wave form eraphic
B = 3 K ] A A T
Fead Save Cmnt Print  ToRef Del Exit Msr | Siop Screen T-set  T-get  W-get
Pos  hdgnf | Adetspedimin [Execute the measurement of the wave form eraphic] !
5000 200 prei)
4000 1600 4000
3000 12000 kil i)
2000 am x i)
1000 4000 10 1000
a a y \ i a a
T 00 -40m -1 100
200 -3 - Beii]
s A0 120 -0 -3
400 - 1600 4 -4
A 0z 04 06 03 3] -2 B
__________ Irestrucian pasitian Halkewing =rrar | 16ki] Ksam mand uni] Tarque irstructianf]
Pos )I Manf )l
Measurementitem ]Venical axiz / Horizontal axis] Cursur] Format] T
Collective [ Trigger cun.dmon. = : S e
Position cont, Measurement | | | ftem SEME | Cycle of 1.00ms
m— Acualspeed | ||Trig. Postion 1/8 =| o 03/18/2003
Setting time Postion instruc._ | Single tiigg..  ON LJ teasuring time 102dms 10:02:32 AM
‘Yelocity cont. Torgque instrudi...__:J Trig. Condit.. | Trigoer... =l L ,J S
Al /O Sub Trig. Object | Filter. | Trig. Level | Unit | Slope: |
Position instruc... ;j M. l[s0 |[fmin] | Leading o |
B Position instruc... x| N.. =l/-50 [tfmin]  Trailing Rl
H . . - -
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

3. Novita software

2. Assegnamento PINOUT

Sempre attraverso Panaterm € possibile cambiare il pinout del cavo segnali X4 sia sugli
ingressi che sulle uscite.

Per ogni modalita di controllo: posizione, velocita e coppia € possibile assegnare ad ogni
pin la funzione desiderata, inoltre & possibile invertire il funzionamento
dell’ingresso/uscita selezionando se normalmente chiuso oppure normalmente aperto.

Info

m. Pin Assign ﬂ

Input

Fin number |

Fuosition / Full-closed control
MNOT_Connects

“elocity control

MOT_Connectd

Torgue control
MOT_Connecth

POT_Connecta POT_Connecta POT_Connecta
26 WS-SELT_Connectd ZEROSPD_ConnectB ZEROSPD_ConnectB
27 GAIN_Connecta GAIM_Connecta GAIM_Connecta
28 D1 _Connecta INTSPD3_Connecth Invalid
29 SRY-0OM_Cannecth SRW-0M_Connecta SRV-0OM_Cannectd
ao CL_Connectd INTSPDZ2_Connecth Invalid
a1 A-CLE_Connecta A-CLRE_Connecta A-CLR_Connects
az CHA0DE_Connectd CHA0ODE_Coannectd CHA0DE_Connectd
a3 INH_ConnectB INTSPD1_Connecth Invalid
Output
Fin number | Position / Full-closed cantral Yelocity cantrol Targue control

12141 Z5P Z5P Z5P

34735 S-RDY S-ROY S-RDY
3637 ALW AL ALk
a8/34 INP AT-S5PEED AT-SPEED
40141 TLC TLC TLC

Apply | Close |

Panasonic
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

3. Novita software

3. Conversione parametri MINAS A4

E’ disponibile un ulteriore TOOL che facilita la migrazione dalla serie MINAS A4 alla serie
MINAS AS5.

In sostanza e possibile, caricando il file di impostazione dei parametri della serie MINAS
A4, creare automaticamente il file di impostazione dei parametri per la serie MINAS AS5.

Il TOOL viene installato come icona quando si installa Panaterm oppure € possibile
eseguirlo dal menu TOOL del Panaterm

EanrameterEunverter El

File F Option D HelpH

&4 Pararmeter File

|| Open |
Type of encorder Rezalving power of encorder [plt]
| | 13072

A5 Pararmeter File

I Save |
Type of encorder Rezalving power of encorder [plt]
Mot specity ~| 131072

Close |

23
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Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5

3. Novita software

3. Filtro Damping e Filtro Notch

 La frequenza di vibrazione viene rilevata automaticamente. Con questa funzionalita e
possibile una ulteriore riduzione della vibrazione e della risonanza della macchina.

* In piu, sono disponibili 4 filtri Notch e lavorano in un range esteso da 50-5000Hz

L Gain Tunine

-

Exit EEP Info

Adaptive filter

‘When a
the adaptive

Screen

[Hz]

£ is indicated on the resonance frequencyactiviate
or press the editing button and then press setti

Damping contral

YWhen a¥alue is indicated on the wibration
frequencypxess the editing button and then press the set
Yibration Freqdency= 0.0 [Hz]

Damping contral: |D:Simultaneously j

Fesonance VibratiomNRgeguency= 5000
Filter Mode: WS are walid
Mo, | Setting Clear  Freguency

1st 5000

2nd 5000

Ird 5000

dth 5000

Edit

Mao.  Setting Clear requency | Filter
1st

Znd
3rd
4th

0.0
n.a
0.0
0.0

Auto rilevamento vibrazione. Facile impostazione
dei filtri Notch e Anti vibrazione Damping

24
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Librerie di comunicazione RS232 ed RS485 25

PEW_CONTROL DRIVER A5 VIA RS232

Questa libreria permette a tutti i plc Panasonic provvisti di interfaccia RS232 di connettersi al
servoazionamento MINAS A5. Tra le altre funzioni disponibili troviamo, lettura e scrittura
dei parametri, lettura encoder, lettura stato ingressi/uscite, scrittura EPROM, lettura
allarmi e reset allarmi.

Oltre al collegamento classico RS232 (figura) permette anche il collegamento alla prima unita
iIn RS232 ed alle successive in RS485 (slide successiva)

- - PLC Serie FP

—| Libreria PLC [~

-1 per Seriale [~ = - - Minas A5
- RS232C - g

- Minas A5 =

i I * &

e 11T
Pietiienisng
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Librerie di comunicazione RS232 ed RS485 26

PEW_CONTROL DRIVER A5 VIA RS232

=1 Libreria PLC —

= per Seriale [~

- RS232/485 — e ateway"

-| MinasA5 - RS232/RS485
PLC Serie FP = e

Minas A5 n.15

Minas A5 n.1 Minas A5 n.2

lliiiiili
— “l_l.l.‘ ‘e “::

-
i,.

-
:Eﬁ.‘- .

PEW_CONTROL_DRIVER A5 VIA RS485

E’ inoltre disponibile anche una libreria che permette lo scambio dati via RS485.
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Motion con plc Panasonic 27

—POR n-Sigma np-x

i 1 Ch. x 100 kH 2 Ch. x 100 kH

Frequenza massima e 4 Ch. x 50kHz Ch. x 100 kHz Ch. x 100 kHz

canali 0 2 Ch. x 60 kHz e Ch. x 20 kHz
Contatori veloci 1 Ch. x 50 kHz 4 Ch. x 50-100 kHz

— 6 Ch. x 50 kHz
(monodirezionale) 0 4 Ch. x 20 kHz e 4 Ch. x 10 kHz
Istruzione base 0.08 — 0.58 usec/step 0.32 usec/step 0.32 usec/step

Controllo Trapezoidale

Jog

Home return

Data table control

Interpolazione Lineare

Interpolazione circolare
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Motion con plc Panasonic

Vantaggi/Svantaggi

FP-Sigma

Vantaggi

4 canali di uscita

Funzione Jog positioning
Differenti rampe di
accelerazione e
decelerazione impostabili
Basso tempo di ciclo (sotto
3000 passi)

Gli impulsi in uscita e gli
impulsi in ingresso possono
essere letti simultaneamente

Alta risoluzione impulsi di
uscita ( se uso solo un
canale)

Interpolazione circolare

Possibilita di utilizzo schede
di posizionamento e schede
RTEX

4 canali impulsi di uscita

Alta risoluzione dei canali di
uscita ( solo primi due)

| canali di impulsi di uscita e |
contatori veloci possono
essere utilizzati
simultaneamente

Solo due canali di

posizionamento . . .
. . . o o . No interpolazione circolare
No interpolazione circolare | canali di impulsi di uscita e | o s
: o R : : Non si puo connettere unita
Svantaggi Non si puo connettere unita contatori veloci non possono PP 0 RTEX

PP o RTEX essere utilizzati

simultaneamente
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Motion con plc Panasonic

Campi di applicazione

_ Esempi

Tavole XY (solo interpolazione lineare, due tavole XY simultanee)
Applicazioni pick and place (Interpolazione lineare)

Machcine per il Labeling (Fermo il movimento ad una distanza costante dal punto dove é
stata rilevata la presenza di fine etichetta)

Macchine per il controllo di processo (Fermo il movimento ad una distanza costante dal
punto dove € stata rilevata la presenza di un oggetto. L’'oggetto puo essere tagliato,
bucato, stampato etc...)

Varie applicaizoni con uno o due assi
Tavole XY (interpolazione circolare e lineare, solo una tavola XY)
Applicazioni pick and place (Interpolazione lineare)

Svariate applicaizioni con massimo 4 assi utilizzabili
Tavole XY (solo interpolazione lineare, due tavole XY simultanee)
Applicaizioni pick and place (Interpolazione lineare)

29
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FPOR : il plc in movimento 30

F171 Jog_Positioning

Questa funzione permette di eseguire un Jog e, su evento (Ingresso
di interrupt o registro di sistema ), eseguire un posizionamento. Inoltre
durante il Jog e possibile cambiare la velocita e si possono impostare
le rampe di accelerazione e decelerazione indipendentemente.

Loperazione di jog (senza valore

target preimpostato) continua fino 'operazione di posizionamen-
H_QUBHdO non arriva un segnale to rallenta fino a fermarsi.
di stop.

-& L 3 -+

TYT TR R B

La velocita pud essere modificata
durante |'operazione di jog

Segnale di inizio Segnale di stop
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FPOR : il plc in movimento

F171 Jog_Positioning

E’ disponibile in due diverse tipologie di funzionamento: il tipo O
cambia velocita durante il jog solo con valori minori e le rampe
devono essere relative ai 50KHz ( massima frequenza utilizzata),
mentre il tipo 1 esegue un solo cambio di velocita (gear) in un tempo
prestabilito e le rampe sono relative alla velocita della funzione

NOME

DESCRIZIONE

Cambio
velocita

Rampe di acc e
dec.

F171 Jog_Positioning
typeO

Esegue un Jog, poi,
Su trigger esegue un
posizionamento

Durante il jog e solo
con valori minori, con
rampa di decelerazione

Relative a 50 KHz

F171 Jog_ Positioning
typel

Esegue un Jog, poi,
Su trigger esegue un
posizionamento

Durante il jog, con
Change Time

Relative alla velocita
della funzione

Panasonic
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FPOR : il plc in movimento

50KHZ‘]J

Esempio funzioni con rampe di
accelerazione e decelerazione
relative a 50 KHz

30 step%

10KHz--7-{- , ,
: Rampadi || Rampa di
6 steps | accelerazione | | decelerazione
/ 400 ms ; ! 800 ms
> E i
Rampa di acceleraziong | Rampa di decelerazione
2000 ms 4000 ms
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Esempio di integrazione : Labeling

MINAS A5, nuove funzioni motion ed il plc FPOR, con la sua innovativa
funzione motion, ci hanno permesso di realizzare una libreria software
generalizzata per il funzionamento di una testa etichettatice.

Prodotto

Rullo

hastro vuoto Sensore

/ prodotto

Rullo tira carta

Rullo nastro
porta etichette

Encoder rullo

Rullo 5
motorizzato prodotti ,

Sensore fine
etichetta
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Esempio di integrazione : Labeling 34

SOLUZIONE HARDWARE

TOUCH
PANEL
RS232
Sensore fine ngresso interrupt
etichetta
Ingresso encoder USCITA
Encoder rullo PLC IMPULSI
prodot “@_' - Rullo
Ingresso interrupt ey motorizzato
DRIVER

Sensore prodotto @
@

L’encoder e letto dal plc tramite I'ingresso ad impulsi alla massima frequenza di
50KHz, mentre il sensore di fine etichetta ed il sensore di prodotto sono letti
attraverso I'ingresso di interrupt. L'uscita ad impulsi del plc, invece, comanda il
rullo motorizzato che trascina il nastro rilasciando cosi I'etichetta
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Esempio di

Sensore fine
etichetta

Encoder rullo
prodotti

Sensore
prodotto

l

Integrazione : Labeling

TOUCH
PANEL

Ingresso
interrupt

—

Ingresso
encoder
E———.

Ingresso
interrupt

(J——=

RS232

RS232

PLC

USCITA
IMPULSI

Rullo nastro
vuoto
DRIVER
m
Rullo
motorizzato
DRIVER

=

SOLUZIONE HARDWARE

Il servoazionamento del
“rullo nastro vuoto”,
comunica con il plc

attraverso una porta RS232.
In questo modo e possibile
Impostare i parametri di
coppia e velocita interna che
regolano il funzionamento di
guesta movimentazione,
infatti...

Panasonic
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Esempio di integrazione : Labeling 36

SOLUZIONE “RULLO NASTRO VUOTO”

...uno dei problemi, era 'aumento ( e quindi il controllo ) dell'inerzia del “Rullo
Nastro Vuoto”, che continuando ad aumentare di diametro esigeva, da parte del
motore, uno sforzo sempre maggiore. Inoltre non si volevano utilizzare
ingressi/uscite per il controllo del servoazionamento. Dalla figura a lato abbiamo
ricavato T che e la forza costante impressa sul foglio. Come si vede dalla relazione
allaumentare del diametro dovro aumentare la coppia del motore tenendo T

costante.
T
! CM = Coppia motore
T = Forza costante impressa al foglio
Dp = Di t t |
Dp O P mm;\;lo partenza rtIJD 0
T=2"=CM= ket i
* 2
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Esempio di integrazione : Labeling

Calcolando il numero di etichette che vengono espulse in un giro carta ottengo:

_ T * Dp dove Dp € il diametro di partenza, p € il passo dell’etichetta e
Cl - 0 C, sono il numero di etichette espulse il primo giro
™ D1 71 dove s € lo spessore della carta

Cz - i (Dp + 25) P

P P

*D

C,= e BN (Dp +2* 25) in generale

P P

n*bD_, n .
C = L =~ (Dp+2(i —1)s)
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Esempio di integrazione : Labeling 38

Esplicitando il numero di etichette espulse in funzione del numero di giri ottengo:

€26 +C €yt = 37 7 (0p+2) | = T(n-1) (Dp+5* (n-3)

Infine esplicitando n ottengo:

T(op+3)+ 7 (op+of +474 Topec,

2—S
P
Abbiamo cosi ottenuto il numero di giri in funzione delle etichette emesse.

Utilizzando questo dato per calcolare il diametro del rullo possiamo sapere la coppia
da applicare al motore per avere una forza di tiro costante.

n=
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Esempio di integrazione : Labeling

SOLUZIONE SOFTWARE

A livello software e stata creata un’infrastruttura che permette, inserendo dei
valori, di calcolare i parametri necessari per il funzionamento della macchina.
Ovviamente i valori inseriti saranno diversi a seconda della tipologia di
macchina implementata ed a seconda della meccanica di supporto. Nella figura
sottostante e possibile vedere la function block che regola il funzionamento
della “testa etichettatrice”

LabelHead Mo
Start Label&pplicatorviotion Done
5 Enable LabelComplete =
0- EncoderChannelMumber EncoderCount ——Encoder
0 MotionChannelNumber MotionPosition | Position

10 LabelStantPosition NextMatienStanPosition —Pa sitionTarget
200 LabelStopPositian
50— InitialSpeed
S0000 TargetSpeed
25— Accellime_msec
10 DecelTime_msec
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Esempio di integrazione : Labeling 40

SOLUZIONE SOFTWARE

EncoderChannelNumber indica il numero di canale encoder sul quale si
andranno a leggere gli impulsi. MotionchannelNumber indica il canale sul quale
usciranno gli impulsi del canale di controllo del rullo motorizzato.
LabelStartPosition indica il numero di impulsi che la funzione attende per partire
con il posizionamento dell’etichetta. LabelStopPosition indica il numero di
impulsi che la funzione attende per finire il movimento

Sensore fine
etichetta

“LabelStartPosition”

LabelHeadMo1
Start Label&pplicatoriviotion Done
| Enable LabelComplete [
0—— EncoderChannelMurmber EncodarCount ——Encoder
0 MotionChannelNumber MotionPosition ——Position
10 LabelStantPaosition MexthotionStantPosition PositionTarget
200 —— LabelStopPosition
50— InitialSpeed
50000 TargetSpeed
25— AccelTime_msec
10— DecelTime_msec

Sensore prodotto

“LabelStopPosition”

Panasonic Electric Works
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Esempio

St art

0000

di Integrazione : Labeling

SOLUZIONE SOFTWARE

InitialSpeed e un parametro variabile a seconda della velocita TargetSpeed
impostata, questo valore puo passare da un minimo di 6Hz ad un massimo
definibile a seconda della struttura meccanica. TargetSpeed e la velocita di
applicazione etichetta anch’essa regolata dalla lettura dell’encoder. AccelTime
e DecelTime sono i tempi di accelerazione e decelerazione impostabili per

I'applicazione

LabelHeadMol
LabelApplicatoriviotion
LabelComplete

EncodarCount

Enable
0—— EncoderChannelMumber
0 MotionChannelNumber
10 LabelStantPaosition
200 —— LabelStopPosition
50— InitialSpeed
TargetSpeed
25— AccelTime_msec
10— DecelTime_msec

NaxtMotionStanPosition

MotionPosition -

Dione

—_Encoder
~Paosition

PasitionTarget

Sensore fine
etichetta

“LabelStopPosition”

41

“LabelStartPosition”

Sensore prodotio
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Esempio di integrazione : Labeling 42

SOLUZIONE SOFTWARE

Infatti, questa applicazione prevede un tempo di accelerazione maggiore
rispetto al tempo di decelerazione, in quanto in partenza il nastro porta etichette
non deve subire danni (strappi, rotture, etc..) mentre in fermata si deve fermare
nel piu breve tempo possibile, in quanto le etichette possono essere distanziate
sul nastro anche di 3mm.

Sensore fine
etichetta
==y “LabelStartPosition”

LabelHeadMol

Stant LabelApplicatoriMotion Done

| B Enable LabelComplete - [
0—— EncoderChannelMumber EncoderCount ——Encoder
0—— MotionChanpelNumber MuotionPosition ——Position

10— LabelStantPosition  NextMotionStanPosition ——PositionTarget
200 —— LabelStopPosition
50— InitialSpeed
50000 —— TargetSpeed
25— Accellime_msec
10— Decellime_msec

Sensore prodotio

“LabelStopPosition”
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Esempio di integrazione : Labeling 43

SOLUZIONE SOFTWARE

Il profilo della movimentazione della testa sara come quello mostrato in figura.
Come si puo notare sono appunto previste delle rampe di accelerazione e
decelerazione diverse per i motivi visti precedentemente. Inoltre con un limitato
tempo di partenza delle funzione ( circa 30 (s ) si puo garantire un elevato
grado di precisione. Inoltre e possibile cambiare la velocita durante il

funzionamento.

4) Alta accuratezza di sincronizzazione
anche a basse velocita

3) Accelerazione

6) Tempi molto
brevi per fermata
etichetta

2) Alta velocita di

I
1
1
]
I
I
(]
I
i
partenza motion :

1

] i ; I
M

] i ' !
1) Start Position 5) Fine etichetta
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Riepilogo

Cosa abbiamo visto in questa presentazione?

Caratteristiche innovative servoazionamento MINAS A5
Driver: Comunicazione, Full Closed, STO, Banda passante, Impulsi
IN/OUT
Motore: Connettori IP67, Encoder incrementale a 20 bit, Cogging
torque
Software: Tool Simulazione, Assegnamento PNOUT, Conversione
parametri MINAS A4
Librerie di comunicazione RS232 / RS485: Gateway RS232
Motion con plc Panasonic
FPSigma: Interpolazione Circolare
FPX : 4 canali motion 2x 100 Khz
FPOR : Jog Positioning
FPOR il plc “in movimento™: F171 Jog_Positioninig
Esempio di applicazione: LABELING

44
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Grazie per |'attenzione

Ing. Castioni Giuliano

Application Engineer

Tel.: +39 045 6752734
g.castioni@eu.pewg.panasonic.com
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