Vom 25. bis 27. November 1997
fand in Nurnberg die 8. Internati-
onale Fachmesse und der Kongreld
flr Speicherprogrammierbare Steue-
rungen, Industrie-PCs und Elektrische
Antriebstechnik oatt. Uber 10.000
Besucher kamen zur Messe und
konnten sich bei 340 Ausstellern Uber
die aktuellen Trends und Produktneu-
heiten aus dem Bereich Elektrische
Automatisierungstechnik® informieren.

In Zusammenarbeit mit den Firmen
IRA-TEC und AMS war das In-
stitut  far  Prozel3rechentechnik,
Automation und Robotik (IPR) in
Nurnberg ebenfalls as Aussteller ver-
treten. Auf dem Gemeinschaftsstand,
der mit finanzieller und organisatori-
scher Unterstiitzung der Technologie-
transferstelle realisiert werden konnte,
wurde en komplettes Robotersteue-
rungssytem prasentiert. Ausgehend
von einer automatischen Bahnplanung
wurde eine dfene PC-basierte Robo-
tersteuerung bis hin zur Servoregelung
und Antriebssteuerung nach CANo-

pen gezeigt.

as Institut far Prozef3rechen-

technik, Automation und Ro-
botik (IPR) unter der Leitung von
Prof. Dr.-Ing. Heinz Worn der Uni-
versitdt Karlsruhe stellte dort die aktu-
ellen Forschungsergebnisse des DFG-
Projektes ,Skalierbare Algorithmen
fur die pardlele Bewegungsplanung in
dynamischen Umgebungen* vor, die
im Rahmen des Schwer-
punktprogrammes , Effiziente Algo-
rithmen fUr diskrete Probleme und ihre
Anwendungen” erarbeitet wurden.

en des Projektes it die

Entwicklung enes
Bewegungsplaners i elsidogsiahtyen
ter. Ausgehend von einem CAD-
Modell des Roboters und der Umge-
bung, wird nach Eingabe ener belieh-
gen Start- und Zidpostion im Sekun-
denbereich auf der |PR-ParaStationen
(siehe UNIKATH-Ausgabe 1/97) eine
kollisonsfreile Tragektorie berechnet.
Diese kann dann je nach Wunsch in
einem Robotersmulationssystem oder
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auf enem realen Roboter ausgefihrt
werden. Weitere Informationen gibt es
unter wwwipr.ira.uka.de/~paro/skalp/.

m Bereich der interaktiven Offline-

Programmierung besteht die Auf-

gabe fir ein gegebenes Problem
eine moglichst optimale Roboterbahn
zu programmieren. In der Regel @
schieht dies immer noch von Hand,
und die Qualitd der Losung hangt
stark von dem Konnen des Program-
mieres ab. Die automatisierte Bewe-
gungsplanung kann hier eine gute Un-
terstiitzung bieten.

Ein sensorintegriertes PC-basiertes
Steuerungssystem fir Einzel und
Mehrachssysteme wurde von der Fa.
IRA-TEC présentiert. Das neuartige
Sysem unterstitzt  eine  Offline-
Programmierung auf Client-Server-
Basis mittels API-Funktionen in C.
Zur Simulation einer Roboterzelle steht
eine VRML-baserte Online-
Visudiserung zur Veflgung. Die
Robotersteuerung ist fur die Betriebs-

systeme Windows95/NT, Unix, Linux
verfugbar. Weitere Informationen gibt
€s unter www.ira-tec.de.

Die eigentliche Ansteuerung der

Roboterachsmotoren war Aufgabe
der Fa. AMS die fur diese Zwecke
leistungsféhige Regelmodule anbietet.
Die Anbindung an die Robotersteue-
rung geschieht unter Nutzung des
CANopen-Standards. Damit ist eine
Integration auch in andere Applikatio-
nen leicht mdglich. Weitere Informta-
tionen gibt es unter www.ams-
online.de.

lle drei Partner haben nach Ab-

sprache der Schnittstellen unab-
héngig voneinander ihre jeweiligen
Systeme entwickelt. Die Systeminteg-
ration konnte dann innerhalb von ener
Woche redisert werden, was die
Leistungsfahigkeit der einzelnen Kon-
zepte dokumentiert. Die Resonanz der
Besucher war aul3erst positiv, so dal3
ale drei Partner die Messe als Erfolg
bezeichen.




