Sicherheitsgerichtete Kommunikation

So klappt es mit dem Roboter

Industrieroboter werden
hé&ufiger in Produktionsmaschinen
und -linien integriert und sollen

“nach Maéglichkeit auch bald mit

Menschen Hand in Hand zusam-

- imenarbeiten. Sowoh{ bei der inte-

/”“\‘

gration als auch bei der Koopera-
tion spielt das Kommunikations-
protokoll eine entscheidende Rolle:
Powerlink und openSafety bieten
sich hier als Backbone fir Robotik-
anwendungen an.

immer .

oboter unterstiitzen Menschen zu-
Rnehmend bei schwierigen Arbeitsab-

laufen, z.B. beim Heben von schwe-
ren Lasten oder auch in geféhrlichen Um-
gebungen, etwa beim Einlegen eines
Werkstlickes in eine Frase. Der Einsatz von
Robotern bedingt im Wesentlichen drei Vo-

raussetzungen:
e prazise und reaktionsstarke Antriebstechnik,

_® leistungsfahige Steuerung und

e schnelle interne Kommunikation.

Diese Voraussetzungen waren friher
meist nur mit proprietdren Systemen
oder spezieller Hardware zu erreichen.

", Heute sind offene Technikkonzepte

ebenso wie Standardkomponenten auf
dem Vormarsch”, sagt Stefan Schéneg-
ger, Geschaftsfuhrer der Nutzerorganisa-
tion EPSG (Ethernet Powerlink Standardi-
zation Group). ,Nur so ist die Investiti-
onssicherheit von Maschinen und Anla-
gen gewadhrleistet.”

Ubergreifende Sicherheit

Um 'Roboter kiinftig auch ohne Schu{z-
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zaun flexibel'in der Produktionslinie plat- .
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Bild 1; Immer haufiger werden Roboter direkt
in Maschinen integriert — idealerweise als voll-
standiger Teil der Automatisierung.

zieren zu kénnen, sind intelligente Sicher-
heitslésungen nétig. Zudem sind in Fabrik-
anlagen, die auf Maschinen unterschiedli-
cher Hersteller zurlckgreifen, zwangsldu-
fig Sicherheitsprotokolle nétig, die tber
die gesamte Linie hinweg kommunizieren
kénnen. “Nur so koénnen alle Maschinen
im Verbund auf ein sicherheitsrelevantes
Ereignis reagieren”, sagt Schonegger. Als
einziges Sicherheitsprotokoll bietet der of-
fene Standard openSafety die Méglich-

keit, sicherheitsgerichtete Daten (iber be- ~

liebige Bus- und Netzwerkverbindungen -

zu transportieren. Die Verwendung von

openSafety bringt weitere: Vorteile mit -

sich: Schnelle Reaktionszeiten fiihren zu
kleineren Sicherheitsabstanden, was den
Footprint der Maschine reduziert. Anla-
genbetreiber profitieren von den kurzen
Inbetriebnahme- und Umriistzeiten durch
automatische Parametrier- und Konfigura-
tionsservices. “Das steigert die Verfugbar-
keit der Anlage und erhoht die Produktivi-
tat”, sagt Schonegger. Das Protokoll
openSafety gewdhrleistet extrem kurze
Reaktionszeiten und bietet weit Uber das
reine Anhalten hinausgehende Méglich-
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keiten fir sichere Reakiionen der An-
triebstechnik. Zu diesen zahlen nicht zu-
letzt auch sichere Funktionen far die Ro-
botik, etwa die sichere reduzierte Ge-
schwindigkeit am Werkzeugmiiieipunkt.

Komplexe System

Gleichzeitig gilt es, einem weiteren Trend
gerecht zu werden: Sind Roboter in die
Automatisierung einer Maschine einge-
bunden, kommen in vielen Fallen weitere
Achsen hinzu, mit denen die Bewegun-
gen des Roboters synchionisiert ablaufen
mussen. So wird zB. ein Roboter, der zur
weiteren Bearbeitung des Werksstiickes
ein anderes Werkzeug bendiigt, linear auf
einer Achse zum Werkzeugmagazin ver-
fahren, fiihrt dort den Wedhsel durch und
wird zur weiteren Bearbeitung in die ur-
springliche Position gefahren. Alle Achsen
missen exakt synchronisiert sein, um eine
prazise Fertigung sicherzustellen. Gleich-
zeitig wird die Geschwindigkeit des Ge-
samtsystems gesteigert. Auch hier war der
Einsatz proprietdrer Ldsungen bislang
gang und gabe, wodurch Roboter und
zusatzliche Achsen auf zwei unterschied-
liche Steuerungssysteme zurlickgriffen.
LEine einheitliche Kommunikation Uber
das Gesamtsystem war in der Regel nicht
moglich”, sagt Schénegger. ,Mit den
Konsequenzen, namlich dem Verlust an
System-Performance und einem erhebli-
chen Mehraufwand bei Inbetriebnahme
und Wartung, mussten Anwender bisher
leben.” Wie kein anderes System auf dem
Markt erfulle Powerlink die Anforderun-

ACOPOSTRMTSSlME.

gen der Roboterintegration, u.a. wegen
seiner Fahigkeit, auch in sehr grofen
Netzwerken harte Echtzeit zu gewahrleis-
ten. Die Verwendung von openSafety als
sicheres Protokoll ermoglicht die Umset-
zung von sicheren Anwendungen gemal
KAT.4/SIL3/PLe. So ist es beispielsweise
moglich, den Roboter in Gefahrdungssi-
tuationen mit sicherer Geschwindigkeit
am Werkzeugmittelpunkt zu fahren.

Schnelle Dateniibertragus [+

Powerlink behalt seine kurzen Reaktions-
zeiten auch in grofen Netzwerken mit
hoher Belastung. So verwendet der Echt-
zeit-Kommunikationsstandard individuelle
Telegramme zur Datenlibertragung, die
ohne Verzoégerungen direkt beim Empfan-
ger ankommen. Durch die Fahigkeit zum
Querverkehr gibt es zusatzlich die Mog-
lichkeit, Feldgerate miteinander kommu-
nizieren zu lassen. Somit kénnen intelli-
gente Knoten ihre Informationen ohne
Umweg Uber den Netzwerk-Master direkt
miteinander austauschen. Dies ermdglicht
z.B. den direkten Datenaustausch zwi-
schen Roboter und weiteren Achsen der
Maschine. Hierin liegt ein klarer Vorteil der
Powerlink-Technik. Im Multiplexing wer-
den Daten dann Ubertragen, wenn sie be-
notigt werden. Dadurch ist es mdglich,
zeitkritische Knoten zyklisch in jedem Takt
zu bedienen und zeitunkritische Daten in
jedem n-ten Netzwerktakt zu tibertragen.
Die Folienreckanlage der Firma Briickner
z.B. erfordert héchste Synchronitét der
728 Achsen, die prazise alle 400us ihrer

Bild 2: Mit Powerlink lassen sich Roboter voll-
standig in die Automatisierung integrieren,
ebenso [assen sich mittels openSafety Sicher-
heitsfunktionen umsetzen.

Positionswerte erhalten. Gleichzeitig tragt
die zeitunkritische Temperaturregelung
maBgeblich zur Qualitat des Produktes
bei. Zudem bietet Powerlink dem Anwen-
der vollige Topologie-Unabhéngigkeit:
Stern-, Bus- und Ringverkabelung sowie
alle Kombinationen daraus lassen sich be-
treiben. Ohne Verwendung von Spezial-
Hardware werden mit dem offenen Proto-
koll ausfallsichere Netzwerke mit Leitungs-
und Master-Redundanz aufgebaut. Da-
durch bleibt bei Verbindungsunterbre-
chungen der Betrieb aufrechterhalten. Nur
durch diese Eigenschaften kdnnen Ma-
schinenbauer bei der Konzeptionierung
frei wahlen und ermdglichen eine ortsun-
abhangige Integration von Robotersyste-
men bei maximaler Verfligbarkeit.

Freie Wahl des Herstellers

Gefordert ist ein Echtzeit-Ethernet, das
eine hohe DatenUbertragungsleistung
sowie Offenheit bietet. Immer mehr Ro-
botikanwender entscheiden sich deshalb
fur Powerlink. Das softwarebasierte Pro-
tokoll ist als Open-Source-Software im
Internet zuganglich und sichert so die
Unabhangigkeit von Hardware-Herstel-
lern. Daruber hinaus ist Powerlink kon-
form zum anerkannten Ethernet-Stan-
dard IEEE 802.3 und bietet harte Echt-
zeitfahigkeit. Eine weitere zentrale An-
forderung an das Kommunikationspro-
tokoll ist die zuverlassige Synchronitat
aller Achsen. ,Zwar weisen einige indus-
trial-Ethernet-Systeme  ausreichende
Bandbreite auf, allerdings bricht die
Ubertragungsgeschwindigkeit mancher
Protokolle mit steigender Achsenzahi
dramatisch ein”, sagt Schonegger. &
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