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Управление  

движением 

Логика,  

визуализация,  

диагностика 

ЧПУ 
Манипуляторы 

Единая программно-аппаратная платформа интегрированное решение 



Generic Motion Control 

Единая платформа 

Программное обеспечение 

Аппаратное обеспечение 

Актуаторы, датчики,  

Движение Safety ЧПУ Робототехника Приложение Визуализация 
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Задачи системы управления 

Управление движением 

ЧПУ, робототехника 

Sgen Sgen Sgen Sgen 

ЦПУ системы с ОСРВ (пром ПК / ПЛК) 

Подход к построению топологии системы управления 

Сервоприводы и система ввода/вывода на 

единой шине реального времени POWERLINK 
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ЧМИ 

POWERLINK / X2X Link 

NC axes 
NC axes 

I/O 

До 8 каналов ЧПУ на 

одном вычислителе 

 

До 15 одновременно 

интерполируемых 

осей в одном канале 

ЧПУ 

 

До 100 одновременно 

интерполируемых 

осей на одной 

системе 

 

Возможности программного обеспечения 
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ARwin – Комбинация операционных 

систем 

 

 

 

 

 

 

 

 

Работа в реальном времени 

Синхронизация через общую область памяти, 

сокеты, по протоколу PVI 

Расширенные возможности для создания 

интерфейсов пользователя 

 

 

      Windows

   - Визуализация

   - PVI

                   ARwin

   - программы ПЛК 

   - визуализация

   - управление движением

   - диагностика

Socket Communication

Shared Memory
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Детерминированное 

реальное время

- сервоприводы

- система ввода/вывода

APC900 

Технология 2-х ОС на одном ПК 
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Расширенные возможности на уровне привода 

Управление движением  

Обработка логических операций 

Обработка входов/выходов 

Функции электронных CAM-кулачков 

Высокоскоростная синхронизация осей 

Широкие возможности по созданию систем 

управления движением на уровне привода 



Generic Motion Control 

Единая среда разработки 

Automation Studio 

Единая среда исполнения 

Automation Runtime 

Модульная разработка ПО 
• Управление движением 

• Числовое программное управление (ЧПУ) 

• Решения для робототехники 

• Конфигурируемый интерпретатор команд 

для управления движением и автоматики 

Интегрированные функции 

диагностики 
 

Приложение 

Библиотеки 

ОС реального 
времени AR 

Аппаратура 

Структура решения 



 
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Generic Motion Control 

Функции Управление 

 движением 
ЧПУ Робототехника 

Приводы 
Шаговый DC двигатель Гидравлика Серво 

Приложение 
PLCopen 

Подход к разработке решения 

Единый программный интерфейс PLCopen для управления 

различными типами осей 

 

Задачи управления движением, ЧПУ и робототехники выполняются 

синхронно в рамках одной платформы 
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Управление  

движением 

GMC 

ПЛК 

DIN 66025 

B&R / ARNC0 

Siemens 

Интерпретатор 

AIL 

 Переменные 

 ПЛК 

 Локальные 

 Функции 

 Подпрограммы 

 Блоки 

управления 

конфигурация XML 

B&R / ARNC0 Siemens 

Структурированный  

текст 

Спецификация  

заказчика 

Программное ядро системы управления группами осей Управление  

движением 

Система  

ввода/вывода 

 

Вычислитель (ОСРВ Automation Runtime) 

 

Ядро GMC (библиотека ARNC0) 

Конфигурируемый 

интерпретатор 

Генератор 

траектории 
Интерполятор 

Программы управления  

движением, автоматикой, 

оборудованием  

G-коды 

DIN66025/ISO6983 

B/R синтаксис 

Siemens синтаксис 

ST 

Пользовательский 

синтаксис 

Визуализация 

Программы ПЛК 

 

 

 

 

Робототехника 

(библиотека TRFLIB) 

Функции прямой и 

обратной 

трансформации 

кинематики 

 

- Структура языков интерпретатора (файлы XML с описанием языков) 

- Синтаксис и описание команд на внутреннем языке AIL (XML) 

- Структура пользовательского языка (XML) 

- Описание совместно используемых переменных (XML) 

- Описание встроенных функций и процедур ПЛК, доступных 

 для вызова из программы управления движением (XML) 

 

Функции,  

процедуры 

Переменные,  

Ввод/вывод 
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Решение для робототехники 

PROC Move (INT Par1, INT Par2, INT Par3, INT Par4, INT Par5) 

;=========================================================== 

; Definition of local variables 

    def INT IndexTool 

    def INT IndexToolAdd1 

    def INT IndexToolAdd2 

    ... 

    if (Parameter[iParameter] == BACKSTOP_DONE) 

        IndexBackstopDone = BACKSTOP_DONE 

    else 

    if (Parameter[iParameter] >= BELT_START) 

        IndexBeltStart = Parameter[iParameter] - BELT_START 

    else 

    if (Parameter[iParameter] == BELT_DONE) 

        IndexBeltDone = BELT_DONE 

    else 

    if (Parameter[iParameter] >= SHEETCTRL) 

        IndexBackstopDone = SHEETCTRL 

        IndexSheetCtrl = Parameter[iParameter] - SHEETCTRL 

        gBendProgMonIp.SheetIndex = IndexSheetCtrl 

        ... 

Интеграция роботов в комплекс на 

уровне единой системы управления 

 

Синхронизация робота с остальным 

оборудованием – джиттер менее 1 мкс 

 

Управление одновременно 

несколькими манипуляторами 

 

Интегрированные функции 

безопасности для робототехнических 

систем (ограничение скорости TCP, 

ограничение рабочей зоны, контроль 

положения узлов манипулятора и т.д.) 

 

Высокая гибкость для разработчика 

решения 

 

 

 

https://www.youtube.com/watch?v=bDfkctxNJ10


Управление движением одной оси 

Эффективный инжиниринг 



Управление роботом 

Эффективный инжиниринг 
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Управление 

движением 

Функции 

ПЛК 

Ввод/вывод 

Визуализация 

Универсальное решение не зависимо от кинематики 

Диагностика 
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ACOPOSmulti 

Канал ЧПУ 1 (робот) 

Севромоторы 

ACOPOS 

remote 

X67 

Канал ЧПУ 2 (станок) 

Смешанная конфигурация  

Hydraulic 

Дискретные 

оси 

Пример топологии системы управления машины 
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Преимущества решения 

Интеграция функций ПЛК, многоканальной системы ЧПУ, решение для 

управления роботами в рамках одной платформы 

Короткий период интерполяции (от 400 мкс, до 2,5 КГц) 

Широкие возможности создания визуализации (с/без Windows) 

Компоненты Mapp позволяют максимально сократить время создания 

решения 

Наличие стандартных проектов позволяет ускорить процесс разработки 

Стандартный подход к управлению движением PLCopen 

Встроенные функции безопасности «Safety» для дискретных осей и групп 

осей 

Широкие возможности решения в области создания систем управления 

движением без использования ЧПУ («агрегатные станки») 

Открытый протокол реального времени Ethernet POWERLINK в качестве 

шины, объединяющей все компоненты системы 

Защита «Ноу-Хау» производителя машин 

 

 

https://www.youtube.com/watch?v=FP63ryd4FHg


Управление движением 

Примеры проектов 

 



Кооперация с COMAU 



Стандартный продукт 
COMAU Робот и стойка 

управления 

Интегрированное 

решение 
Манипулятор COMAU 

Система управления B&R  

Machine cabinet 

HMI, 

Control 

Safe PLC 

     

I/O modules  

IP67 
I/O modules 

IP20 

Drives 

Кооперация с COMAU 

Два подхода 



Примеры проектов 

Линия сборки модулей X20 B&R 



Примеры проектов 

Линия сборки модулей X20 B&R 



Примеры проектов 

ООО ВМЗ 
• Россия 

• Промышленные роботы 

 

Технологии 
• Одновременное управление несколькими 

манипуляторами 

• Возможность работы с удалённым 

интерфейсом оператора 

• Широкие возможности интеграции в 

автоматизированные технологические 

комплексы 

 

Система управления роботом ТУР 



ВАШ ПАРТНЕР В АВТОМАЗАЦИИ 


