Fertigungs- & Maschinenautomation

Beruhrungslose Kommunikation
fur Elektrohangebahnen

Automobile werden in groBen Hallen mit einer duBerst komplexen
Logistik und komplizierten Prozessen aus mehreren 1000 vorbe-
reiteten Teilen hergestellt. Just in Time, alle 50 s transportieren
bis zu 1000 Elektrohdngebahn-Fahrzeuge die Einzelteile eines
Automobils an die Endmontagelinie. Die Endmontage des Fahr-
zeugs geschieht auf bis zu 100 fahrenden Schubplattformen -
Schritt fiir Schritt. Bei Elektrohdangebahnen und Schubplattformen
werden heute Schleifleitungen zur Energieversorgung der mobilen,
schienengefiihrten Fahrzeuge verwendet. Uber diese Schleif-
leitungen findet auch eine CAN-Kommunikation dieser Elektro-
hdngebahn-Fahrwerke untereinander und zum stationdren Teil

der Anlage statt.

Fiir die Steuerungs- und Kommunika-
tionsaufgabe bei schleifleitergespeisten
Systemen bietet die Berghof Automa-
tionstechnik GmbH [1] seit Jahren seine
modulare und entsprechend IEC 61131-3
[2, 3] programmierbare Steuerung ,,CAN-
trol Powertrack” an.

Diese Steuerung erlaubt es, jedes Ein-
zelfahrzeug in einem Materialflusssystem
mit jeweils einer eigenen, lokalen Steue-
rung und CAN-Kommunikationsfahigkeit
auszustatten. Damit kann ein Fahrzeug
auber Transportaufgaben auch Montage-,
Qualitéitssicherungs- oder andere Aufga-
ben iihernchmen. Die Steuerung tibertrigt
die CAN-Daten direkt {iber einen Schleif-
leiter. Die intelligente Steuerungstechnik
in Verbindung mit der permanenten Da-
tenkommunikation eroffnet vielfiltige
technische Mdglichkeiten bei der Reali-
sierung von  Elektropalettenbahnen,
Elektrohiingebahnen, Regalbediengeriiten
und Kransystemen (Bild 1)
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Ein Nachteil bei Schleifleitungsanwen-
dungen ist der Verschlei3 der Schleif-
kontakte und die daraus resultierenden
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nikation, das komplett in das bestehende
Steuerungssystem integriert wurde. Somit
steht nicht nur eine Kommunikationslg-
sung zur Verfigung, sondern ein Netz-
werk an bertihrungslos miteinander kom-
munizierenden Steuerungen, die jeweils
eines der Fahrwerke einer Anlage steuern.

Mit CAN beriihrungslos
kommunizieren
Mit dem Bussystem CAN ist es méglich,
eine permanente Kommunikation zwi-
schen der stationéren Anlage und jedem
kontaktlos angekoppelten, mobilen Teil-
nehmer zu realisieren (Bild 2). Das Sys-
tem besteht aus:
e dem Transceiver, der als
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Bild 1. Mit beriihrungsloser Kommunikation tiber CAN-Bus lassen sich Elektrohdngebahnen in

der Automobilproduktion autormnatisieren

Wartungsarbeiten, die immer wieder An-
lagen oder Anlagenteile stilllegen. Die
stindig steigenden Anforderungen an
Anlagenverfiigbarkeit und Taktzeiten
laufen dem entgegen.

Deshalb geht man heute verstarkt dazu
tiber, die Energieversorgung der Fahrzeu-
ge auf beriihrungslose Losungen umzu-

¢ der iCAN Datenleitung zur Ankopp-
lung des iCAN-Pickup,

e den iCAN-Pickup als mobilem Koppel-
element zwischen der iCAN-Leitung
und dem lokalen CAN-Bus,

e der mobile Steuerung in jedem Fahr-
zeug sowie

e dem iCAN-Terminator als aktiver Bus-
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Anlage und greift an diesem die Energie
fiir die Fahrzeuge induktiv ah. Dadurch
kann die Kommunikation dann ebenfalls

nicht mehr Gber Schleifleitung stattfin-

Systemaufbau fiir groBe Netzwerke

GroBe Netzwerke lassen sich durch
Kombination mehrerer Segmente reali-
sieren. Durch die mobilen Netzwerkteil-

den, sondern auch dafiir sind neue Lo-
sungen erforderlich.

~CANtrol iCAN" ist ein Kommunika-
tionssystem fir beriihrungslose Kommu-
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nehmer (Fahrzeuge), veriindert sich das
Netzwerk dynamisch durch das Uberfah-
ren von Segmentgrenzen. Damit ergeben
sich Segmentwechsel fiir die Fahrzeuge.
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Bild 2. Prinzip der drahtlosen Kommunikation tiber iCAN

Die Fahrzeuge melden sich an der Seg-
mentgrenze automatisch aus einem Seg-
ment ab und im niichsten wieder an. Da
die Segmentcontroller ihrerseits tiber den
zweiten, stationdren CAN-Strang mitein-
ander verbunden sind, kénnen sie durch
redundante Information die An- oder
Abmeldung ebenfalls erkennen. Es lassen
sich mehr als 1000 Fahrzeuge eindeutig
tiber mehrere Segmente ansprechen,

Stationdre Segmentcontroller kénnen
wahlweise tiber Standard-CAN oder {iber
Ethernet untereinander bzw. mit dem tiber-
geordneten Leitsystem kommunizieren. Die
Kommunikation der im Segment befind-
lichen Fahrzeuge mit dem Segmentcon-
troller lauft tiber die iCAN-Leitung.

Da sich iCAN datentechnisch gesehen
wie ein ,normaler® CAN-Bus verhilt,
kénnen Daten transparent fiir alle Fahr-
zeuge gehalten werden. So lassen sich
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z.B. Abstandsregelungen realisieren,
Schleppfehler der unmittelbar benach-
barten Fahrzeuge berechnen oder Pulk-
fahrten ohne zusitzliche, aufwiindige
mechanischen Komponenten verwenden.

Daten kénnen von den Segmentcon-
trollern gezielt fahrzeugbezogen ange-
fordert und an das Leitsystem weiterge-
geben werden. Damit ist es moglich, oh-
ne mechanische Anderungen Durchsatz-
optimierungen bzw. Parameter- oder Re-
zepturdownloads durchzufiihren.

Gleichzeitig ist das Leitsystem in der
Lage, Aufgaben an die Fahrzeugsteue-
rungen abzugeben. Lediglich die Fahr-
auftrige und die Riickmeldungen der
Fahrzeuge miissen noch in der Leitwarte
verwaltet werden. Notstopp-Informatio-
nen werden jederzeit tibertragen.

Mit diesem Systemaufbau ist es mog-
lich, ein Netzwerk aus bis zu 100 Seg-

menten mit einer Gesamtkursldnge von
tber 10 km aufzubauen.

Programmierung und Test

Programmiert und konfiguriert werden
die iCAN-Cell-Controller mit Standard-
Software-Tools. Zur Programmierung
steht eine IEC61131-3-konforme Sprache
zur Verfiigung. Uber den integrierten
Bridge-Programmiermodus kénnen die
einzelnen Fahrzeugsteuerungen von zen-
traler Stelle aus programmiert und onli-
ne getestet werden. Ein individuelles und
damit zeitraubendes AnschlieBen der Pro-
grammierleitung an jede einzelne Fahr-
zeugsteuerung ist nicht notwendig,.

Ausblick

Durch die bertihrungslose Technik re-
duziert sich der VerschleiB. Das System ist
robust und unempfindlich gegeniiber
Verschmutzungen, was zu einer hisheren
Betriebssicherheit und Anlagenverfiig-
barkeit fiihrt. Die einfache Inbetriebnah-
me und die hohe Transparenz sind weite-
re Vorteile, die das bertihrungslose Kom-
munikationssystem fir den Anwender
interessant macht.
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