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FESTO

Zukunft der Maschinenarchitektur...?

Was muss ich tun, damit ich...?

...die Lieferzeit meiner Maschine so runterdriicken daf} der Kunde iiberhaupt noch bei mir bestellt?

...ich meine Linie fiir die ndchste Produktvariante im ndachsten Jahr selbst konfigurieren kann
ohne eine grof3en Folgeauftrag fiir meinen Maschinenlieferanten zu machen?

...flr die Programmierung oder Wartung meiner Maschine nicht fiir jeden Gerdte- und Herstellertyp
einen anderen Spezialisten brauche

...die ganzen Daten, die vom Betreiber gefordert werden effizient und gebiindelt bereitstellen?
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Maschinenarchitektur

Klassische Steuerungsarchitektur
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Maschinenarchitektur

Klassische Steuerungsarchitektur
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FESTO

Objekt- und fahigkeitenorientierte Maschinenarchitektur

Digitale Reprasentanz

Attribute -~ RN Methoden
= Datenmodell , N = Fahigkeiten

HOMING

MOVE PRESET
POSITION

MOVE
ABSOLUTE

/.. ..
N X4 ,Digitale Reprasentanz”
~ _~ oder ,digital prasentes Objekt“
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Objekt- und fahigkeitenorientierte Maschinenarchitektur -ndgtspi.m

W vontare

Digitale Reprdsentanz als Architekturelement

- Deckelin /-
- Grundkﬁrper@
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Realisierung mit der - s
Technologie OPC UA FESTO deps @ NHafag ziMMER NHafag Hafag asentics
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FESTO

Neue Maschinenarchitekturen auf Basis von digitalen
Reprdasentanzen
- im Engineering und im Betrieb

LN
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Digitale Reprasentanzen — Im Engineering und im Betrieb

Herstellerkataloge N ECAD
~F o
2 ; , MCAD S
o ¢ §
W Q
Y
Auslegungstools . &
Programmier-
%,Jj: ) tools
Fﬂ = & ,Strom an...«
Prin ziplﬁsu:‘?; I A Instanziierte Maschinenarchitektur

rerormat <AUtOMafionV
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Digitale Reprasentanzen -

Im Engineering und im Betrieb

=

L.

= . . . : ‘

=) Durchgdngiges Engineering Engineering

N VIBN

- g Yo

N o

Fﬂ i Programmierung >imulation

MCAD

I.II_J Prmzmlosung | ECAD

= Kataloge \

LI Auslegung

- -

<Automati

Flleformat

‘ k »Strom an...*

q Instanziierte Maschinenarchitektur

Plug & Produce

Daten bereitstellen auf
von Ebenen

Deployment

Mehrwertdienste |- o

rensite

Anbahnung Konstruktion Programmierung

Parametrierung
Konfiguration

Optimierung Betrieb

Entsorgung
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FESTO

Fahigkeitenbasiertes Engineering

Geordnetes Fiihren
speichern

Fligen durch
Einpressen
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Fahigkeitenbasiertes Engineering

Fahigkeitenbasiertes Engineering

@ Produkt o -
ce

@ Montage-Vorranggraph

@ Fahigkeitenauswahl (1. Ndherung)

Fligen durch
Einpressen

Geordnetes Fiihren
speichern

@ Fahigkeitenauswahl (Ausdetailierung)

o=

Merkmalsliste

- Lineare Bewegung
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Fahigkeitenbasiertes Engineering 9
CODESYS

Mit dem Engineeringtool CODESYS ST e ———

Fle Edt View Project Build Online Debug Tools Composer Window Help Depictor

1. Generische Prinziplésung s .

2. Virtuelle Inbetriebnahme der -
generischen Prinziplésung i

3. Konkretisierung mit = -]
kaufbaren Produkten

4. Virtuelle Inbetriebnahme der
konkretisierten Losung S

= 0
01122017 | |
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Fahigkeitenbasiertes Engineering

Herstelleriibergreifende Fahigkeitenkategorisierung

Y N

>

Rotative
Bewegung

Lineare
Bewegung

Greifen

Spannen

Standardisierungsansatze

VDI 2860
Montage und Handhabung

DIN 8580
Fertigungsverfahren

FESTO

taxonomische Hierarchisierung zur funktionalen Kategorisierung von Automatisierungselementen
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Physische digitale Reprasentanz
von Automatisierungskomponenten

Sensorik Elektronik / CPU

| I—@ EL. Energie
‘ Netzwerk

Druckluft

FESTO
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FESTO

Physische digitale Représentanz
Sensorik Elektronik / CPU

Mechatronische, objektorientierte Systeme

%.

" mggmiﬂ . . ) .
S >~ R Ventllt\\\

e .
—

"~ Software

-~

El. Energie
Netzwerk
Druckluft

Abb.: EMC2xx gefaltet

| =/

Z-Form

Platine 2

U-Form

Abb.: Flexibler Einbau durch Faltung

el reS'|'® Abb.: Abmessungen
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Physische digitale Reprdasentanz

Beispiel Logistikmodul (Stopper) Maschinenbauer ASYS ASYS

Steuerung

Druckluft
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Physische digitale Reprdasentanz

Wirtschaftlichkeitsanalyse

Kosten

A

/

1. Anderung

v

Zeit

Sensorik

- ..
tl’ g
Ventile \

Elektronik / CPU

@ EL. Energie
Netzwerk

—@ Druckluft
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FESTO

Physische digitale Reprdasentanz

Applikationsideen: Einfaches pneumatisches 2-Achs-Handling
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VDMA OPC UA Demonstrator

/
OPC UA Demonstrator /V/BMA

in cooperation with
o i

='21utomatica

Optimize your Production
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VDMA OPC UA Demonstrator

in AutomationML beschrieben

Alle Gerdte bieten herstelleriibergreifend
standardisierte Fahigkeiten an

Steuerungssoftware fahigkeitenbasiert mit
Engineeringtools erstellt:
a) Uber CODESYS Application Composer
b) Uber fortiss 4diac

Montage Fidget-Spinner

Alle Gerdte tiber OPC UA im System prdsent
und gesteuert

Alle Gerdte/Komponenten von allen Herstellern

VDMA 1

Robotik + Automation

asentics

vision technology
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VDMA OPC UA Demonstrator

O afag asentics elrest’ 7 U €ps FESTD ISHA KUKA m @VITRONIC @ W) weiss rogoTcs YASKAWAZlMMER
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FESTO

Robotik + Automation

Vielen Dank
fur [hre . S
cooperation with

Aufmerksamkeit! .
“rautomatica

Optimize your Production
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Hindernisse im Engineering

/
OPC UA Demonstrator / BMA

Robotik + Automation

in cooperation with

“*automatica
Handbuch
Emails '
| S “
Ve
@ ‘ S
/ NS
_7 e coe\j/
O

Sketch Aufgabenbeschreibung

z.B. Programmierer




Digitale Reprasentanz fiir das Engineering - aktuell

Festo Magnetventil VUVG-BK10-M52-AT-F-1R8L-S

@
\ 1

Daten (Auswahl)

ECAD

¢
14 3
5‘"1’3

MCAD/Kinematics

Jil

ﬂ

Behaviour

Manuals

FESTO
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Digitale Reprasentanz fiir Engineering Daten - zukiinftig

ECap

14
-?QM-MB1 %

<AutomationML/>

FESTO

komponente * S
Merkmale %
Manufacturer: Festo AG & Co. KB =
Typeld: CPEIB-MIH-5L-1_4 1 J 4—
TypeDescription: Magnetventil CPE18 3
OrderNo: 163142 E
Instanceld: 357PCB3KMSG -

Biid (JPG/PNG) Symbal (JPG/PNG) ICON (ICO/BMP)
= 14 4 2
1 =] 4 l
“' ey s Ty .
Documentation (POF) Wartung (PDF/TXT)
Rl | :

Verhalten (simuiation)

&'m'

= Fahigkeiten (Skills)
g4 | L |Verhalten ogisn)

Geometry (CAD)
Kinematik (CAD)
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FESTO

AutomationML: Architektur und Inhalte

Behaviour

CAEX IEC 62424
Top level format w
- Control Logic
Plant topology Collada - Y —
information : @
Geometry ¢ -
- Kinematics

» Plants
» Cells — 3
w Components
w Attributes L | PLCopen XML
" Interf;ces ——— — 1 " Behaviour
» Relations . 1 Sequencing
» References ]

i

s -

] Further XML-
— Standard format
= Further aspects of
engineering information
®

AvtormafionM!. stendsrdizes how CAEX ohjocts rofarance ademal :

documants i ordar to mods the geamalry, Knemalics or discrale 0 rd er Informatlo n

Iogics of an ohjact as wall &s refaranca fo forffar documsnts. |_ 1
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FESTO

Liicken im Engineering schlieBen mit AutomationML

*

Mechanical
t engineering
System -

engineering

\'4

Control
engineering

N

Electrical
engineering

’

L

Virtual
commissioning

\
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<AutomationML e V_Members num=52 /»
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Anwendungsbeispiel AutomationML: Geometrie und Kinematik

l¢|aBE@ Ble

@

(@AW

<AutomationML/>
CC JLLADA.




Anwendungsbeispiel AutomationML: konfigurationsrichtige offene Engineeringdaten

Austausch der Steuerungskonfiguration zwischen ECAD und SPS-Tool

FESTO

MCAD

@

—_— CD

ECAD
O O \
O <AutomationML/>
4‘}:@

FESTO

PLC-Tool

FUNCTION_BLOCK BehavPLC
VAR_INPUT
END_VAR
VAR_OUTPUT
END_VAR
VAR
xPneul : BOOL := FALSE;
xPneu2 : BOOL := FALSE;
END_VAR
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Anwendungsbeispiel AutomationML

e AutomationML/3|
homponente )

e T%

e o
|
]

<AutomationML/>|

Fomponente

= SEES
ST

@

i

[kAutomationML/>]
Fomponente

e ma, |
R e

- [

fa

GoToPosition

-

o

Steuerungscode-Synthese

Raproect:“COESTS TN

Datei Bearbeiten Ansicht Projekt Erstelen Onine Debug Tools Composer

e d &

®rER

=1

-0

Fenster

Module

-2

x

= = ProgramSequence [Execute]
=83 steps [AC_OPAK ]

= *> GoToRecordPosition

&

]

IProgramSeque

2 skil Error Sequence [AC_OPAI
Q) waittime_2 T
=-*3> CloseGripper

£ ores

% skill Error Sequence [AC_OPAJ
€D waitTime_1

=*> GoToRecordPosition_1

7| F—

»

Sequence Editor

|

-
GoToRecordPos:
Scate-Swisch: FALSE

¢ ../ -././mesL

-

23k 11Command: SsarExecusion
Mame_dwRecordPosizien:l

ition

ition

Gerate

> A

=) EntwikiungErleben’s_Run

=

=5 (1] Device IVerbunden] (CODESYS Control Win V3)

=@ sps-Logik

= Application [run]

. Depictor

= o AC_RMP Task
S

]

’{

Scate-Svisch: FALSE

eSk:11Command: SsaztExecusion

-/ ../DGSL/IHRS

POUs

=) EntwicklungErlebens. Run
=2 Festo
=@ pc
# 2 PneumaticDrive
# {2 PeumaticGripper
# (2 sensor
=2 vave
=@ e
& e

. Depictor_CPE

=0 ICPE

=[5 cre(FB)

[ CallPriotighStart
[ Execute

Wai tTime
State-Switch:FALSE
STime:TDESLs

-
GoToRecordpos:
State-Switch:FALSE

23k 11Command: StartExacusion
Mame_dwRecordosizion:i
£ -./../../DGSL/THES

ition

o
3
3,
g

Twouetpsoaon ] | unea (] |emwex W]

2oom: 152,61

BB S+ 5

ey =
& -
X

E] Meldungen - Gesamt 0 Fehler, 2 Warnung(en), 13 Meldung(en) |

Letzter Build
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AutomationML e.V. kooperiert mit CADENAS
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