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Bild 1: Immer häufiger werden Roboter direkt 
in Maschinen integriert idealerweise als voll ­
ständ iger Teil der Automatisierung . 

So klappt es mit dem Roboter 
Industrieroboter werden immer 

häufiger in Produktionsmaschinen 

und -Iinien integriert und sollen 

nach Möglichkeit auch bald mit 

Menschen Hand in Hand zusam­

menarbeiten. Sowohl 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 für Robotik­

anwendungen an. 
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oboter unterstützen Menschen zu­

nehmend bei schwierigen Arbeitsab­

läufen, z.B. beim Heben von schwe­

ren Lasten oder auch in gefährl ichen Um­

gebungen, etwa bei m Einlegen eines 

Werkstückes in eine Fräse. Der Einsatz von 

Robotern bedingt im Wesentl ichen drei Vo­

raussetzungen: 
• präzise und reaktionsstarke Antriebstechnik, 
• leistungsfähige Steuerung und 
• schnelle interne Kommunikation. 

Diese Voraussetzungen w aren früher 

meist nur mit proprietären Systemen 

oder spezieller Hardware zu erreichen. 

· " Heute sind offene Technikkonzepte 

ebenso wie Standardkomponenten auf 

dem Vormarsch", sagt Stefan Schöneg­

ger, Geschäftsführer der Nutzerorganisa­

tion EPSG (Ethernet Powerlink Standardi­

zation Group). "Nur so ist die Investiti­

onssicherheit von Maschinen und Anla­

gen gew ährleistet." 

Übergreifende Sicherheit 

Um Roboter künftig auch ohne Schutz­

zaun flexibel in der Produktionslinie plat-

zieren zu können, sind intelligente Sicher­

heitslösungen nötig. Zudem sind in Fabrik­

anlagen, die auf Maschinen unterschiedli­

cher Hersteller zurückgreifen, zwangsläu­

fig Sicherheitsprotokolle nötig, die über 

die gesamte Lin ie hinweg kommunizieren 

können. " Nur so können alle Maschinen 

im Verbund auf ein sicherheitsrelevantes 

Ereign is reagieren", sagt Schönegger. Als 

einziges Sicherheitsprotokoll bietet der of­

fene Standard openSafety die Möglich­

keit, sicherheitsgerichtete Daten über b!2-

liebige Bus- und Netzwerkverbindungen 

zu transportieren. Die Verwendung von 

openSafety bringt weitere. Vorteile mit 

sich: Schnelle Reaktionszeiten führen zu 

kleineren Sicherheitsabständen, was den 

Footprint der Maschine reduziert . Anla­

genbelreiber profitieren von den kurzen 

Inbetriebnahme- und Umrüstzeiten durch 

automatische Parametrier- und Konfigura­

tionsservices . "Das steigert die Verfügbar­

keil der Anlage und erhöht die Produktivi­

tät", sagt Schönegger. Das Protokoll 

openSafety gewährleistet extrem kurze 

Reaktionszeiten und bietet w eit über das 

reine Anhalten hin ausgehende Möglich-
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keiten für sichere rteaktionen der An­

triebstechnik. Zu dieseC~ zäC~ !en nicht zu­

letzt auch sichere f unictionen für die Ro­

botik, etwa die sichere ceduzierte Ge­

schwindigkeit am \'!e-r'<Z&Jgmittelpunkt. 

Komplexe Systeme oenerrscnen 

Gleichzeitig gi lt es, einem ·:.-eiteren Trend 

gerecht zu werden: Sino Roboter in die 

Automatisierung einer l.:aschine einge­

bunden, kommen in •.isen rällen weitere 

Achsen hinzu, mit denen die '3ewegun­

gen des Roboters synchronisiert ablaufen 

müssen. So wird z.3. ein Roboter, der zur 

weiteren Bearbeitung des Werksstückes 

ein anderes Werkzeug benötigt, linear auf 

einer Achse zum Werkzeugmagazin ver­

fahren, führt dort den Wechsel durch und 

wird zur weiteren Bearbeitung in die ur­

sprüngliche Position gefahren. Alle Achsen 

müssen exakt synchronisiert sein, um eine 

präzise Fertigung sicherzustellen. Gleich­

zeitig wird die Geschwindigkeit des Ge­

samtsystems gesteigert. Auch hier war der 

Einsatz proprietärer Lösungen bislang 

gang und gäbe, wodurch Roboter und 

zusätzliche Achsen auf zwei unterschied­

liche Steuerungssysteme zurückgriffen. 

"Eine einheit liche Kommun ikation über 

das Gesamtsystem war in der Regel nicht 

möglich", sagt Schönegger. "Mit den 

Konsequenzen, nämlich dem Verlust an 

System-Performance und einem erhebli­

chen Mehraufw and bei Inbetriebnahme 

und Wartung, mussten Anwender bisher 

leben." Wie kein anderes System auf dem 

Markt erfülle Pow erl ink die Anforderun-

gen der Roboterintegration, u.a. wegen 

seiner Fähigkeit, auch in sehr großen 

Netzwerken harte Echtzeit zu gewährleis­

ten. Die Verwendung von openSafety als 

sicheres Protokoll ermöglicht die Umset­

zung von sicheren Anwendungen gemäß 

KAT.4/SIL3/PLe. So ist es beispielsweise 

möglich, den Roboter in Gefährdungssi­

tuationen mit sicherer Geschwindigkeit 

am Werkzeugmittelpunkt zu fahren. 

Schnelle Datenübertragung 

Powerlink behält seine kurzen Reaktions­

zeiten auch in großen Netzwerken mit 

hoher Belastung. So verwendet der Echt­

zeit-Kommunikationsstandard individuelle 

Telegramme zur Datenübertragung, die 

ohne Verzögerungen direkt beim Empfän­

ger ankommen. Durch die Fähigkeit zum 

Querverkehr gibt es zusätzlich die Mög­

lichkeit, Feldgeräte miteinander kommu­

nizieren zu lassen. Somit können intelli­

gente Knoten ihre Informationen ohne 

Umweg über den Netzwerk-Master direkt 

miteinander austauschen. Dies ermöglicht 

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 übertragen, wenn sie be­

nötigt werden. Dadurch ist es möglich, 

zeitkritische Knoten zyklisch in jedem Takt 

zu bedienen und zeitunkritische Daten in 

jedem n-ten Netzwerktakt zu übertragen. 

Die Folienreckanlage der Firma Brückner 

z.B. erfordert höchste Synchronität der 

728 Achsen, die präzise alle 400(-Js ihrer 

Bild 2 Mit Powerlink lassen sich Roboter voll­
ständig in die Automatisierung integrieren, 
ebenso lassen sich mittels openSafety Sicher­
heitsfunktionen umsetzen. 

Positionswerte erhalten. Gleichzeitig trägt 

die zeitunkritische Temperaturregelung 

maßgeblich zur Qualität des Produktes 

bei. Zudem bietet Powerlink dem Anwen­

d er völlige Topologie-Unabhängigkeit: 

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 können Ma­

schinenbauer bei der Konzeptionierung 

frei wählen und ermöglichen eine ortsun­

abhängige Integration von Robotersyste­

men bei maximaler Verfügbarkeit. 

Freie Wahl des Herstellers 

Gefordert ist ein Echtzeit-Ethernet, das 

eine hohe Datenübertragungsleistung 

sowie Offenheit bietet. Immer mehr Ro­

botikanwender entscheiden sich deshalb 

für Powerlink. Das softwarebasierte Pro­

tokoll ist als Open-Source-Software im 

Internet zugänglich und sichert so die 

Unabhängigkeit von Hardw are-Herstel­

lern. Darüber hinaus ist Powerlink kon­

form zum anerkannten Ethernet-Stan­

dard IEEE 802.3 und bietet harte Echt­

zeitfähigkeit. Eine w eitere zentrale An­

forderung an das Kommunikationspro­

tokoll ist die zuverlässige Synchronität 

aller Achsen. "Zwar weisen einige lndus­

triai-Ethernet-Systeme ausreichende 

Bandbreite auf, allerdings bricht die 

Übertragungsgeschwindigkeit mancher 

Protokolle mit steigender Achsenzahl 

dra matisch ein". sagt Schönegger. • 
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