
È 
stata 
l'integrazione 
delle 
tecnologie 
il 
tema 
portante 
che 
ha 
fatto 
da 
sfondo 
alla 
terza 
edizione 
del 
Forum 
Meccatronica, 
che 
si 
è 
tenuto 
lo 
scorso 
12 
ottobre 
presso 
il 
Forum 
Monzani 
di 
Modena 
alla 
presenza 
di 
750 
partecipanti. 
L'evento, 
organizzato 
da 
Messe 
Frankfurt 
Italia 
in 
collaborazione 
con 
AMIE 
Automazione, 
ha 
visto 
la 
presenza 
di 
trenta 
tra 
le 
maggiori 
aziende 
di 
automazione, 
che 
si 
sono 
confrontate 
su 
una 
serie 
di 
tematiche 
incentrate 
su 
progettazione, 
produzione 
e 
prestazioni. 
Abbiamo 
scelto 
di 
raccontarvi 
due 
punti 
di 
vista 
nell'ambito 
della 
progettazione. 
di 
Alberto 
Taddei 
 
I 
FIGURA 
1 
Varie 
architetture 
di 
controllo 
in 
base 
alle 
quali 
configurare, 
secondo 
HE1DENHA1N, 
un 
motore 
diretto. 
n 
che 
misura 
la 
qualità 
del 
segnale 
inficia 
le 
prestazioni 
dei 
motori 
diretti? 
E 
nel 
caso 
in 
cui 
la 
catena 
cinematica 
preveda 
un 
riduttore, 
come 
dimensionarlo 
correttamente 
sulla 
base 
dei 
dati 
macchina? 
Come 
ha 
sottolineato 
Oscar 
Adenti, 
Sales 
Manager-Automation 
Division 
di 
HEIDENHAIN 
Italiana, 
per 
fornire 
una 
risposta 
concreta 
alla 
prima 
domanda 
è 
necessario 
partire 
da 
una 
panoramica 
delle 
varie 
architetture 
di 
controllo 
in 
base 
alle 
quali 
è 
possibile 
configurare 
un 
motore 
diretto: 
anello 
chiuso 
o 
aperto, 
encoder 
lineare 
o 
rotativo, 
assoluto 
o 
incrementale... 
(Figura 
1). 
Ciò 
per 
sottolineare 
come 
le 
prestazioni 
del 
sistema, 
sia 
pur 
diverse 
a 
seconda 
dei 
casi, 
non 
siano 
funzione 
del 
solo 
modello 
controllistico, 
ma 
siano 
inficiate 
a 
vario 
titolo 
da 
almeno 
tre 
fattori 
fondamentali: 
l'accuratezza 
del 
supporto 
di 
misura 
ottica, 
la 
qualità 
deN'interpolazione 
del 
segnale 
e 
la 
presenza 
di 
rumore 
di 
fondo. 
Ovviamente, 
considerazioni 
sul 
motore 
a 
parte. 
Oscar 
Alienti, 
Sales 
Manager 
- 
Automation 
Division 
di 
HEIDENHAIN 
italiana. 
Anche 
se 
in 
primis 
l'accuratezza 
del 
supporto 
ottico 
è 
funzione 
dalla 
sua 
qualità, 
intendendo 
con 
ciò 
l'omogeneità 
e 
la 
nitidezza 
della 
graduazione, 
un 
fattore 
determinante 
risulta 
la 
stabilità 
del 
supporto 
su 
cui 
è 
alloggiata 
la 
graduazione 
stessa. 
La 
qualità 
dell'interpolazione 
dipende 
invece 
da 
numerosi 
fattori, 
tra 
cui 
le 
caratteristiche 
dei 
sensori 
e 
la 
qualità 
del 
circuito 
di 
elaborazione 
del 
segnale. 
L'errore 
di 
interpolazione 
ha 
ripercussioni 
negative 
sul 
motore, 
in 
quanto 
ne 
aumenta 
la 
corrente 
e, 
di 
conseguenza, 
la 
temperatura 
di 
esercizio. 
E 
dalla 
qualità 
d'interpolazione 
che 
dipende 
l'accuratezza 
della 
misura, 
al 
contrario 
della 
ripetibilità, 
invece 
correlata 
alla 
presenza 
di 
rumore 
di 
fondo, 
che 
influisce 
sul 
sincronismo 
specialmente 
a 
velocità 
ridotte. 
Solitamente 
le 
migliori 
prestazioni 
vengono 
ottenute 
con 
sistemi 
di 
misura 
lineari 
aperti, 
i 
più 
accurati 
dei 
quali, 
ovvero 
quelli 
che 
rispondono 
ai 
migliori 
requisiti 
di 
cui 
sopra, 
sono 
accompagnati 
da 
un 
certificato 
di 
accuratezza 
che, 
di 
norma, 
è 
riferito 
a 
una 
corsa 
standard 
di 
1 
m. 
Questo 
valore 
non 
offre 
comunque 
al 
progettista 
la 
sufficiente 
garanzia 
che 
il 
sistema 
sia 
idoneo 
per 
i 
requisiti 
stabiliti. 
È 
infatti 
sempre 
necessario 
definire 
un 
intervallo 
di 
misura 
personalizzato 
in 
base 
alle 
specifiche 
progettuali 
(per 
esempio, 
un 
passo 
da 
50 
mm, 
100 
mm...), 
sul 
quale 
derivare 
dati 
di 
accuratezza 
più 
dettagliati. 
Si 
potrebbe 
infatti 
scoprire 
che 
esistono 
intervalli 
per 
cui 
l'errore 
base 
massimo 
risulta 
superiore 
al 
valore 
progettuale 
e, 
dunque, 
che 
il 
sistema 
non 
è 
conforme 
alle 
prestazioni 
attese 
(Figura 
2). 
FIGURA 
2 
Esistono 
intervalli 
per 
cui 
l'errore 
base 
massimo 
risulta 
superiore 
al 
valore 
progettuale 
e, 
dunque, 
il 
sistema 
non 
è 
conforme 
alle 
prestazioni 
attese. 
 
SCEGLIERE 
IL 
GIUSTO 
RIDUTTORE 
Ben 
altri 
parametri 
devono 
essere 
invece 
tenuti 
in 
considerazione 
quando 
nella 
progettazione 
di 
una 
macchina 
è 
necessario 
inserire 
un 
riduttore 
nella 
catena 
cinematica. 
Come 
ha 
spiegato 
Simone 
Bassani, 
Chief 
Operating 
Officer 
di 
WITTENSTEIN 
S.p.A., 
le 
tecnologie 
che 
oggi 
l'Industria 
4.0 
offre 
ai 
progettisti 
consentono 
di 
approcciare 
le 
problematiche 
progettuali 
in 
maniera 
molto 
efficace. 
In 
questo 
senso 
gli 
strumenti 
software 
sono 
la 
chiave 
fondamentale 
per 
gestire 
al 
meglio 
le 
informazioni 
di 
progetto, 
tra 
cui 
i 
sistemi 
di 
modellazione 
virtuale. 
Fermo 
restando 
che 
un 
corretto 
approccio 
meccatronico 
deve 
sempre 
mantenere 
ben 
chiaro 
quale 
tipo 
di 
attuazione 
si 
debba 
effettuare 
(e 
questa 
regola 
vale 
sempre, 
a 
maggior 
ragione 
nei 
casi 
di 
retrofit 
e/o 
up- 
grade), 
il 
progettista 
deve 
guardare 
al 
riduttore 
non 
più 
come 
a 
un 
semplice 
elemento 
passivo 
per 
la 
moltiplicazione 
della 
coppia, 
bensì 
come 
un 
elemento 
attivo, 
effettuando 
un'analisi 
completa 
delle 
sue 
condizioni 
e 
dei 
punti 
di 
lavoro, 
analogamente 
a 
quanto 
si 
fa 
per 
gli 
altri 
componenti, 
come 
i 
motori. 
Nella 
definizione 
delle 
specifiche 
sono 
almeno 
tre 
i 
requisiti 
che 
devono 
essere 
tenuti 
in 
considerazione 
(Figura 
3): 
quelli 
di 
tipo 
geometrico 
(vincoli 
esistenti, 
forma 
della 
carcassa, 
grado 
di 
compattezza...), 
di 
performance 
(precisione, 
velocità, 
coppie, 
Applicazione 
tipica 
di 
L1C4100: 
macchine 
altamente 
dinamiche 
con 
azionamenti 
diretti 
ad 
esempio 
per 
la 
foratura 
e 
la 
fresatura 
di 
circuiti 
stampati. 
Riduttori 
di 
precisione, 
unità 
di 
trasmissione 
complete, 
software 
per 
il 
dimensionamento 
e 
servizi 
personalizzati. 
WITTENSTEIN 
offre 
soluzioni 
su 
misura 
per 
ogni 
esigenza 
applicativa. 
 
FIGURA 
4 
Avvalendosi 
di 
strumenti 
di 
virtualizzazione 
efficaci, 
ma 
soprattutto 
ben 
utilizzati, 
si 
possono 
ottenere 
scostamenti 
tra 
comportamento 
reale 
e 
teorico 
entro 
pochissimi 
punti 
percentuali. 
Simone 
Bassani, 
Cbief 
Operating 
Officer 
di 
WITTENSTEIN 
S.p.A. 
Una 
panoramica 
dei 
sistemi 
meccatronici 
di 
WITTENSTEIN: 
servoattuatori 
rotativi 
e 
lineari 
ad 
elevata 
integrazione, 
micromotori 
brushless 
con 
alta 
densità 
di 
potenza, 
azionamenti 
compatti 
ed 
efficienti, 
motori 
per 
applicazioni 
speciali. 
E1GURA 
3 
Requisiti 
che, 
secondo 
WITTENSTEIN, 
devono 
essere 
tenuti 
in 
considerazione 
nella 
definizione 
delle 
specifiche. 
capacità 
di 
carico...) 
e 
ambientali 
(temperatura, 
grado 
IP, 
sanificazione/lavaggi, 
rumorosità...). 
Sulla 
base 
di 
questi 
parametri, 
per 
la 
selezione 
e 
soprattutto 
il 
dimensionamento 
del 
riduttore 
esistono 
in 
commercio 
numerosi 
strumenti 
software 
di 
cui 
è 
possibile 
awalersi 
(cymex® 
5 
è 
la 
soluzione 
integrata 
proposta 
da 
WITTENSTEIN, 
n.d.r.). 
L'ausilio 
di 
questi 
strumenti, 
dotati 
di 
interfacce 
molto 
intuitive 
e 
ben 
organizzate 
(Figura 
4), 
non 
è 
comunque 
sufficiente. 
Il 
problema 
è 
che 
spesso, 
seguendo 
gli 
approcci 
progettuali 
tradizionali, 
ovvero 
passando 
per 
la 
prototipazione 
fisica 
senza 
avvalersi 
di 
accurate 
analisi 
svolte 
sul 
modello 
virtuale, 
si 
riscontrano 
scostamenti 
rispetto 
a 
quanto 
poi 
accade 
realmente 
in 
macchina: 
non 
sono 
infrequenti 
i 
casi 
in 
cui 
si 
scopre 
che 
lo 
sfruttamento 
reale 
dei 
componenti 
risulta 
di 
gran 
lunga 
superiore 
rispetto 
a 
quanto 
inizialmente 
ipotizzato, 
finanche 
con 
picchi 
del 
30%. 
Al 
contrario, 
avvalendosi 
di 
strumenti 
di 
virtualizzazione 
efficaci, 
ma 
soprattutto 
ben 
utilizzati, 
si 
possono 
ottenere 
scostamenti 
tra 
comportamento 
reale 
e 
teorico 
entro 
pochissimi 
punti 
percentuali, 
rendendo 
molto 
affidabile 
il 
dimensionamento 
dei 
riduttori 
e 
quindi 
il 
funzionamento 
e 
la 
durata 
della 
macchina. 
Ovviamente 
se 
è 
tale 
anche 
la 
qualità 
dei 
riduttori. 
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È stata l'integrazione delle tecno'ogie il tema portante che ha fatto da sfondo alla terza

edizione del Foruni MeccatTonica,che si è tenuto lo scorso 12 ottobre presso il Forum Monzani

di Modena alla presenza di 750 partecipanti. L'evento, organizzato da MesseFrankfurt 1ta1a

in co11aborazone con AN1E Automazione, ha visto la presenza di trenta tra le niaggiori

aziende di automazione, che si sono coiifrontate su una serie di tematiche incentrate su
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FIGURA i
Varie architetture di controllo in
base alle quali configurare, secondo
HE1DENHA1N, un motore diretto.

oche misura la qualità del segnaleinficia le
prestazionidei motori diretti? E nel caeo in
cui la catena cinematica prevedeun ridutto-
re, come dimeneionarlocorrettamente sulla
basedei dati macchina?
Comeha sottolineato Oscar Arianti,
Sales Manager—Automation Divisiondi
HEIDENHAINItaliaea, perfornire una
rispostaconcreta alla primadomandaè
necessario partireda una panoramicadelle
varie architetture dicontrollo inbase alle
qualiè possibileconfigarare un motorediret-
to: anellochiuoso aperto,encoderlineareo
rotativo,assolutoo incrementale... (Figura li.
Ciò persottolineare come le prestazioni
del sistema,sia purdiverse aseconda dei
casi,non sianofunzione del solo modello
controlliotico, masianoinficiate a vario
titolo daalmenotre fattori fondamentali:
l'accuratezza del supporto di misuraottica,
la qualità dell'innerpolazionedelsegnale e
la presenzadi rumoredi fondo, Owiameste,
considerazionisul motore aparte.
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Anche se in prirniol'accuratezza delsuppor-
to otticoè funzione dallasua qualità,inten-
dendo con ciò l'omogeneità e la nitidezza
della graduazione,unfattore determinante
risulta la stabilità del supportosu cui è
alloggiata la greduazionestessa.
Laqualità dell'interpolazionedipendeinvece
da numerosifattori, tra cui le caratteri-
stiche dei sensorie lo qualità del circuito
di elaborazionedel segnale. L'erroredi
interpolazioneha ripercussioninegativeuul
monore,in quantone aumenta la corrente e,
di conseguenza,latemperatura di esercizio.
Edalla qualità d'interpolazioneche dipende
l'accuratezza della misura, alcontrario della
ripetibilità, invececorrelata alla preeenzudi
rumore difondo, che influisce sul sincroni-
smospecialmente a velocitàridotte.
Solitamente le migliori prestazionivengono
ottenute con sistemi di misuralineari aperti,
i più accurati dei quali,ovvero quelli che
riupondono ai migliori requisitidi cui sopra,
sono accompagnati da uncertificato di
accuratezzache, di norma,èriferito a una
corsa standard dii m.Questovalorenon
offre comunque al progettista la sufficiente
garanziache ilsistema sia idoneo peri
requisiti stabiliti. Einfatti sempre necessario
definire un intervallo di misura personaliz-
zato in base allespecifiche progettuali(per
esempio,un passoda 50mm,100mm.,
sul qualederivare dati di accuratezzapiù
dettagliati.Si potrebbeinfattiscoprire che
esistono intervalli per cui l'errore buse mas-
simo risulta superiore al valore progettuule
e, dunque,che ilsistema nonè conforme
alleprestazioni attese(Figura 21.
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FIGURA 2
Esistono intervalli per cui l'errore
base massimo risulta superiore si
valore progettuale e, dunque,
il sistema non è conforme
alle prestazioni attese,(lsc:ir /\rienti. Soles Mz:ia(Jer - AutoniaHoii Divisiciii iii HF1DIsNI IAIT\ lLaìin:i.
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SCEGLIERE IL GIUSTO RIDUTTORE chiaro qualetipo di attuazione aidebba Applicazione tipica di LlC4iOO:

Ben altri parametridevono essere invece effettuare(e questa regolavale sempre,a macchine altamente dinamiche

tenuti in considerazionequando nella maggiorragione nei casi di retrofit e/oup- con azionamenti diretti ad esempio

progettazionedi una macchina è necessario grade), il progettiotadeve guardare al ridat- per la foratura e la fresatura di

inserire un riduttore nellacatene cinemati- tare non più come a unsemplice elemento circuiti stampati.

ca. Come haspiegato SimoneBassani, Chiel passivoperla moltiplicazionedella coppia,
OperatingOfficer di WITTENSTEINS.p.A., bensìcomo un elemento attivo,offettaando
le tecnologie che oggi l'industria 4.0offre un'analisi completadelle tue condizionie
ai progettisticonsentono di approcciare dei punti dilavoro, analogamente a quanto
le problematicheprogettuali in maniera aifa per gli ahri componenti,come i motori.
moltoefficace. In questosenso gli strumenti Nelladefinizionedelle apecifiche sono Riduttori di precisione, unità di
software sana la chiavefondamentale per almenotre i ruquiaiti che dovoaoessere trasmissione complete, software

gestire al mogliele informazionidi progetto, tenuti in considerazione(Figura 3): qaelli per il dimensionamento e servizi
tra cui i sistemi di modellazionevirtuale. di tipo geometrico(vincoli esistenti,forma personalizzati. W1TTENSTEIN offre
Formorestando che un corretto approccio dellacarcasaa, grado dicompattezza...). di soluzioni su misura per ogni esigenza
meccatronico deve sempre mantonareben performance(precisione, velocità, coppie, applicativa.

____

i

- I..

.!uI.m.r

Tutti i diritti riservati

Tecn'è

PAESE : Italia 
PAGINE : 103-106
SUPERFICIE : 58 %

AUTORE : Alberto Taddei

1 dicembre 2016



,anh

'I

i'nineipes (cpieioioidule, io sonno fine, cicinido, ipoide,

or ante lirico filone, eap,Ieiià di coppia, esecuzione cuscino
loite. Iuhniiìcu,oue)

______________ locoonione (ci, sedi protrnioot vcrrosoirn:lub:ifioanooe

o FiGURA 4
L. Awalendosi di

Strumenti di
s virtualizzazione

efficaci, ma soprattutto
ben utilizzati, si
possono ottenere

In Ir' scostanienti tra
comportamento
reale e teorico entro

se pochissimi punti
percentuali.

• .S '

Una panoramica dei sistemi meccateonici di WtTTENSTE1N: servoattuatori
rotativi e lineari ad elevata integrazione, micromotori brushless con
alta densità di potenza, azionamenti compatti ed efficienti, motori per
applicazioni speciali.

Simone Bassani,
Chief Opera tinq Officcr
di WJTTENSTEJN S.p.A.

FiGURA 3
Requisiti che, secondo
W1]TENSTE1N, devono essere tenuti
in considerazione nella definizione
delle specifiche.

capacità di carico,..) e ambientali(tem-
peratura, grado lP,analiicaziane/lavaggi,
rumoroaità...(.
Sullabaaedi questi parametri,per la
aulezioneesaprattutto il dimensionamento
del riduttore eaiatonoin commercionume-
rosi strumentiaoftware di cui è possibile
awalersi lcyrnex° 5 èla soluzioneintegrata
propostada WITTENSTEIN,n.d.r.).Lauailio
di questistrumenti, dotati diinterfacce
moltointuitive e ben organizzate(Figura4),
non ècomunque safficiente. li problema
è che spesso,seguendo gli approcci
progettualitradizionali,owero pussundo
perla prototipazisnefisica aenzuavvulersi
di uccarute analisi svolte sul modello
virtuale, si riscontrano acootamuntirispetto
a quanto poiaccade realmente in macchina:
non sono inirequenti icaai in cui siscopre
che lo sfruttamentoreale dei componenti
risalta di grun lunga superiore rispetto a
quanto inizialmenteipotizzato,finanche con
picchi del 311%.Al contrario, avvalendosi
di etramenti di virtuolizzacioneefficaci, ma
soprattutto ben utilizzati,ai possonoottenere
scostamenti tra comportamento realee
teorico entro pochissimi punti percentuali,
rendendomolto affidabile il dimensionamen-
to dei ridettori e quindi ilfunzionamentoela
durata della macchina.Owiamenteae ètale
anchela qualità dei ridettori.
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