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M-SMC
Software Motion Control

Werden synchrone Rotations- oder Linearbewegungen
gefordert, stellt sich die Frage: Wer koordiniert die ein-
zelnen Achsen? Diese Aufgabenstellung kann an das Soft-
waremodul M-SMC abgegeben werden. M-SMC berechnet
die Positions- oder Geschwindigkeitsprofile der Antriebs-
achsen und regelt sie ein. Bei synchronisierten Bewe-
gungen werden hierzu die gewiinschten Ubersetzungsver-
haltnisse bertcksichtigt und die Achsen auch zur Laufzeit
auf- und absynchronisiert. Ein elektronisches Getriebe wird
damit in kurzester Zeit realisiert.

Features

e Softwaremodul zur Steuerung, Regelung und Uberwa-
chung von Bewegungsachsen

e Betrieb von Einzelachsen oder synchronisierte Mehr-

achsbewegungen

Ruckoptimierte Bewegungsprofile

Zahlreiche Methoden zur Achssynchronisation (gearing)

Konfiguration und Diagnose Uber SolutionCenter

Inbetriebnahmeoberflache (SMC-Monitor)

Bibliothek fur IEC 61131-3 PLC-Programme
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Positionssynchronisierung per Design

Produktionsprozesse erfordern oftmals eine positionssyn-
chrone Bewegung aller beteiligten Antriebsachsen. Vari-
able Drehzahlen und unterschiedliche Rollendurchmesser
erhdhen zusatzlich die Komplexitat. M-SMC 6st diese
Aufgabenstellung bereits per Design. Master-Slave-Bezie-
hungen inklusive der gewlnschten Synchronsisierungsme-
thode sind per Konfiguration definierbar. Wahrend des
Betriebs kann die Slave-Achse jederzeit aufsynchronisiert
und wieder gestoppt werden. Damit lassen sich Anwen-
dungsprogramme wie z. B. eine fliegende Sage in wenigen
Schritten realisieren.

Optimierte Bewegungsprofile

Der Fokus bei der Anfahrt einer neuen Sollposition kann
zumeist nur auf eine minimale Verfahrzeit oder einen
minimalen auftretenden Ruck gelegt werden. Mit der
Sin-Lin-Interpolation bietet M-SMC eine Ldsung, welche
die Vorzige beider vorherigen Verfahren vereint. Damit
werden hohe Produktionszyklen bei zeitgleicher Schonung
der mechanischen Komponenten erreicht.

Zusatzlich stellt M-SMC die Moglichkeit bereit, die Zielposi-
tion einer Bewegungsachse selbst nach deren Start korri-
gieren zu konnen. Ein Abbremsen und wieder Anfahren
ist dabei nicht erforderlich. Damit kénnen fix vorgege-
bene Bewegungsablaufe noch zur Laufzeit an Werkstlck-
toleranzen angepasst werden ohne Produktionszeit zu ver-
lieren.
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Anwendungsprogramme einfach erstellen

M-SMC wird Uber die IEC 61131-3-Bibliothek direkt in das
Ubergeordnete Ablaufprogramm integriert. Hier werden
Sollpositionen vorgegeben, Bewegungen gestartet und
Achsen bei Bedarf synchronisiert. Auch Eingaben Uber ein
HMI werden in diesem Programm behandelt.

Das Softwaremodul kann uber die Inbetriebnahmeober-
flache SMC-Monitor vollstandig parametriert, bedient und
diagnostiziert werden. Hochdynamische Vorgange werden
durch das Software-Oszilloskop Scope 3 direkt auf der
Steuerung aufgezeichnet und am PC umfassend visuali-
siert. Damit ist der Durchblick garantiert. Dies beschleu-
nigt nicht nur die Erstinbetriebnahme, sondern erméglicht
auch eine rasche Stérungsbehebung im laufenden Betrieb.

control
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M-SMC

Reglerkern
Konfiguration
Parametrierung

Bedienung

Anzahl verfiigbarer Achsen je M-SMC-Modul

control

Softwaremodul auf der M200-Steuerung
SolutionCenter

SMC-Monitor

SMC-Monitor

Applikationsintegration durch Bibliothek fir IEC 61131-3

16 Achsen

Anzahl M-SMC-Module auf einer M200-Steuerung|Keine Begrenzung

Abtastzeit

Unterstutzte Antriebsachsen

Geschwindigkeits-Interpolationsarten

Profilvorgabe und Regelung

Reglerstruktur

Reglerparameter einstellen
Referenzieren der Achsen
Uberwachung des Verfahrbereichs
Uberwachung des Schleppfehlers

Diagnose

Korrektur der Zielposition

Projektion einer linearen Bewegung auf eine
rotierende Bewegung

Masterachse

rungen vor
ronic GmbH - £

Bachmanr

n - ausschlieRlich d

800 Feldkirch, Kre

200 ps bis 20 ms

e Rotierende Bewegungen
e Lineare Bewegungen

e Lineare Interpolation zwischen zwei Sollwerten

e SinZ Interpolation zwischen zwei Sollwerten

e Sin-Lin Interpolation ermdglicht kurze Verfahrzeiten trotz Ruckoptimie-
rung

Je nach Bewegungsachse tbernimmt M-SMC unterschiedliche Aufgaben:

e Berechnung der Sollposition bzw. Sollgeschwindigkeit inklusive der
Regelung erfolgt im M-SMC-Software-Modul

e Berechnung der Sollposition bzw. Sollgeschwindigkeit erfolgt im
M-SMC-Software-Modul, die Regelung erfolgt im Antrieb

PID-Regler mit Vorsteuerzweig als

e Geschwindigkeitsregler

e Positionsregler mit/ohne unterlagertem Geschwindigkeitsregler

Testfunktionen im SMC-Monitor ermdglichen die Funktionsverifikation mit

den gewahlten Reglerparametern.

Je nach verwendetem Antrieb, Geber und Initiator stehen diverse

Methoden zur Verfigung.

Uberpriifung der aktuellen Achsenposition im Bezug zu den vorgegebenen

Verfahrlimits sowie Absicherung durch Hardware-Endschalter

Hiermit wird sichergestellt, dass eine Bewegungsachse sicher ihrem Soll-

wert folgt.

e Inbetriebnahmeoberflache SMC-Monitor

e Software-Oszilloskop Scope 3

Die Zielposition kann wahrend einer bereits begonnenen Fahrt geandert
werden (move in move).

Damit wird ein Wegstlick einer Endlosachse auf eine Rotationsbewegung

mit 0° bis 360° projiziert. Dies ermdglichte eine einfache Synchronisation
von Achsen mit zyklisch wiederkehrenden Bewegungen.

e Eine beliebige M-SMC-Achse ist die Masterachse
e Die Soll-Position oder Soll-Geschwindigkeit wird Uber das Anwendungs-
programm vorgegeben
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Master-/Slave-Betrieb

b.control

Slaveachsen

o Beliebige M-SMC-Achse wird als Slave-Achse definiert und an eine Mas-
terachse gekoppelt

e Pro Slave-Achse wird eine individuelle Synchronisierungsmethode
gewahlt

e Slave-Achsen kdnnen wahrend des Betriebs aufsynchronisiert und
wieder gestoppt werden

o Das Ubersetzungsverhéltnis ist pro Achse wahlbar

Synchronsisierungsmethoden

Geschwindigkeitsgleichlauf

Positionsgleichlauf

- Synchronisierung auf relative Position bei linearen Bewegungen

- Synchronisierung auf wiederkehrende Position bei rotierenden
Bewegungen

Antriebsanbindung

Analog Durch Bachmann-Hardwaremodule (z. B. I1S1222, GI0212)

Feldbus Mittels DriveMiddleware oder durch eine benutzerspezifische Antriebsin-
tegration

Schrittmotor Durch Bachmann-Hardwaremodule (ACR222)

Profilgenerierung erfolgt durch M-SMC

Positionserfassung

Von M200 Uber Drehgeber

Die Ist-Position wird Gber Bachmann-Hardware Module (z. B. 1S1222,
CNT204) ermittelt.

Vom Antrieb Gber Drehgeber

Die Ist-Position wird im Antrieb ermittelt und tGber Feldbus an M-SMC
Ubertragen.

Software-Schnittstellen

Prozesskommunikation

Interne Werte werden als SVI-Variablen bereitgestellt und stehen anderen
Anwendungsprogrammen oder der Visualisierung direkt zur Verfiigung.

Applikationsschnittstelle

Bibliothek fur IEC 61131-3 zur Parametrierung, Bedienung und Diagnose
des M-SMC-Software-Moduls

Installation

Installationsmedium fir Engineering-PC

Installer, per Download erhaltlich

Lizenzschutz auf der M200-Steuerung

Hardwareabhangige Lizenzdatei

Systemanforderungen

Engineering-PC

Microsoft Windows 7, 8.1, 10, Festplatte 512 MB freier Speicher

M1-Echtzeitsystem

Bachmann-M200-Prozessormodule der Serien MX, MC, und MH, M-Base
ab V3.95R

Bestelldaten
Artikelbezeichnung

Artikel-Nr.

Beschreibung

M-SMC Download 00016959-90

Software, PLC-Library, Inbetriebnahme-Werkzeug und Anwenderdokumen-
tation fir M-SMC. Erfordert M-Base.

M-SMC RT 00016959-63

Lizenz flr den Betrieb von M-SMC-Software-Modulen auf einer M200-Steu-
erung.
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