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MERSA Agenda

» Motivation und Projektvision - Warum?
» Projektziele - Wohin?
» Projektpartner - Wer?
» Automation Components - Was?
» Der MEDEIA Entwicklungsprozess - Wie?
» Ein Beispiel
» Zusammenfassung und Ausblick
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MEE])C]EL% Motivation

Industrielle Automatisierungs- und Steuerungssysteme

» Der Automatisierungs- 3% Project Management
grad und die damit
verbundene System- =m g Pranning &
L - | % nglnee_rlng,
komplexitat in - . 55 % Programming nd
industriellen Anlagen = ==
StElgt Stetlg an Automation and -
Control Technology 3% Validation and Tests
. (Hardware and Software)
> Die Planung gestaltet [P
sich haufig aul3erst System
komplex und wenig QuelelSource
. . ) _nayse Kostenstruktur ) Control Hardware
eﬁ:IZIent ggggi:ﬂ?gglégsten Steuerungstechnik und 28 % and Software

AIDA, Analysis Cost Structure Investment-
Costs for Control and Robotics, 2005
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MEB[:]EI.% Projektziele

» MEDEIA definiert einen Multi-Domain Modellierungsansatz fir die
Steuerungstechnik

= Verschiedene Spezifikations- und Modellierungswerkzeuge (z.B.
Gantt Charts, ECAD, UML, VDI/VDE 3682 ...) sollen tber ein
gemeinsames Automatisierungsmodell Daten austauschen und
zusammenarbeiten

» Eckpunkte des MEDEIA Design- und Engineering-Framework sind:
* Integriertes Design & Modellierung von Diagnoseprogrammen

= Integrierte Simulation, Test und Verifikation von Steuerungs-
softwarekomponent und Applikationen

= Automatische Steuerungscode-Generierung flr verschiedene
Hardwareplattformen

© The MEDEIA Consortium, 2008-2009
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MEB&L’% Projektpartner

Partner auf allen Ebenen der Produktwertschopfungskette

1 Standardisierung g )
O Marketing Anwender
9 - By e
s - System- > @Y%
IMA Integratoren €DF
) logicals SW-Hersteller
* GD gli:;' kirchner SOFT Dlenstlelster . @ mm
+ SACMI . Maschinen
- TetraPak \ Hersteller Y,
+ SELCOM
5 SCHUNK ¢ °
" CRIT Gerate
Hersteller
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F&E Organisationen
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Der Aktuelle Entwicklungsprozess

o
0>

v |
‘ SPECIFICATION : IMPLEMENTATION >

User / )\‘ User X:

Gantt chart K IEC 61131-3
User B: UserY:

(j?\\ <:::jp&| _ <::ZVHDL ?i>

~ ) Plant specification _

Py and implementation -

User C: ? User Z:
VDI/VDE 3682 ) C/C++

Effizienzsteigerung durch elektronischen Daten-/Informationsaustausch
zwischen den einzelnen Methoden, Anséatzen und Tools!

(] ARTEMIS-Austria Event, Wien, 2009 () MEDEIA Projekt - www.medeia.eu B seite 6 7

© The MEDEIA Consortium, 2008-2009



MEBDEL% Der MEDEIA Entwicklungsprozess

Von der Spezifikation bis zum Steuerungscode!

IMPLEMENTATION

Plattform Specific
Implementation 1

‘ SPECIFICATION >

Dogain
Specific View 1
Domain
Specific View

MEDEIA
approach

Plattform Specific

Plant specification and Implementation 2

implementation
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Automation Component (AC) = Embedded Hardware + Software

PROC Turn_DT()
IF di_Kontakt_BAS=0 PulseDO\
PLength:=0.2,do_Kontakt_BAS;
WaitDI di_Kontakt_BAS,1;
IF di_Schwenk_BAS=1 THEN

WaitDI di_Schwenk_WRK,1;
. ) ELSE
(Steuerungs-)applikation A

\If\l'\e‘lls'll"i:me 0.3;

IEnde

ENDPROC

PulseDO\PLength:=0.2,do_Schwenk_WRK;

PulseDO\PLength:=0.2,do_Schwenk_BAS;

Roboter + Robotersteuerung
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Steuer-
ungslogik

wae' Simulations-
und Test-
— beschreibung

L

Hardware-
beschreibung
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Automation Component Model = Embedded HW & SW Beschreibung

) ) Model execution
Verification _ )
enficatio = simulation

? V%
A\ /7@

Domain Domain specific
specific models implementations

| Automation
[ JJ <—-—> Component ::} ‘
Model

el

; [
\ Diag— Con-
. |_|, I| ‘h .nostmq trol @

Higrarchical Comm., Internal Interface
aggregation  Local I/Os behavior specification
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Unterschiedliche Sichtweisen
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EDEIA Ein Beispiel: Roboteranwendung

Automation
Component
Model

%%
N2/TASCH

N9G4M3

N11G0z2102
N13G0X30.251Y-425.315
N15G0z2
N17G1Z0F4800
N19X30.251Y-425.49Z-20
N21X30.251Y-425.526F6000
N23X30.258Y-442.948
N25X30.335Y-453.012
N27X30.395Y-470.172
N29X30.65Y-497.233
N31X31.689Y-557.314
N33X33.037Y-603.853
N35X33.926Y-623.45
N37X35.281Y-656.282
N39X36.912Y-683.784

N41X38.739Y-707.987
N43X40.544Y-725.743

N45X41.283Y-733.655
N47X42.215Y-741.089
N49X44.649Y-758.819
N51X47.914Y-776.945
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Ein Beispiel: Roboteranwendung

Receive
command
Move to
POS #0 HOME t 't
Move to| A ~
Pos# Component
PART
GRIP O d e
Move to PART
POS #2
MC_MoveAbsolute MC_MoveRelative MC_MoveAbsolute
Y_Axis — Axis Axis Axis Axis Ton Axis Axis —
——  Execute Done Execute Done —— In Q Execute Done —
-450 —  Position CommandAborted -10,0 —  Distance CommandAborted e 500ms == PT ET 1,0 —  Position CommandAborted ——
100,0 —=| Velocity Error 10,5 —  Velocity Error  — 10,0 —  Velocity Eror  —
20 = Acceleration ErroriD 20 —  Acceleration ErrorD  — 20 " Acceleration EmorlD  —
20 —  Deceleration 2,0 —  Deceleration 2,0 — Deceleration
0,0 — Jerk 0,0 —= Jerk 00 — dJerk
—  Direction —  Direction
(] ARTEMIS-Austria Event, Wien, 2009 (] MEDEIA Projekt - www.medeia.eu B seite 13

SEVENTH FRAMEWORK
PROGRAMME

© The MEDEIA Consortium, 2008-2009



EDEIA Ein Beispiel: Roboteranwendung

%%
N2/TASCH

N9GAM3
N11G0Z102
N13G0X30.251Y-425.315
N15G0Z2

N17G1Z0F4800
N19X30.251Y-425.49Z-20
N21X30.251Y-425.526F6000
N23X30.258Y-442.948
N25X30.335Y-453.012
N27X30.395Y-470.172
N29X30.65Y-497.233

Move to N31X31.689Y-557.314

POS #0 HOME N33X33.037Y-603.853

- 35X33.926Y-623.
Automation
Move to|, A N\ N39X36.912Y-683.784
38.739Y-707.98
hivren Pos# CO m p onen { ~ N340, 544Y 726,743

N45X41.283Y-733.655

~ b 4 N47X42.215Y-741.089
O e N49X44.649Y-758.819

Receive
command

GRIP N51X47.914Y-776.945
Move to PART
POS #2
MC_MoveAbsolute MC_MoveRelative MC_MoveAbsolute
Y_Axis — Axis Axis ———————— Axis Axis Ton Axis Axis —
——mm Execlie Done ——  Execute Done — In ————————————— Baebde Done —
-450 —  Position CommandAborted  — -10,0 —  Distance CommandAborted —~—  500ms - PT ElE— 10—  Position CommandAborted ~ —
100,0 —= Velocity Emor  — 10,5 —  Velocity Error  — 10,0 — Velocity Eror  —
20 = Accekration ErorlD  — 2,0 —  Acceleration ErrorD  — 2,0 — Acceleration ErrorlD  —
20 —  Deceleration 2,0 —  Deceleration 2,0 — Deceleration
0,0 — Jerk 0,0 —= Jerk 00 — dJerk
—  Direction —  Direction
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MEB@EL% Zusammenfassung und Ausblick

Zusammenfassung

» MEDEIA zielt auf die Optimierung des Design- und Engineering-
Prozesses flr den Automatisierungs- und Steuerungsbereich ab

» Das MEDEIA Design- und Engineering-Framework beruht auf dem
Konzept der “Automation Components”™

» Automation Components = Embedded Hardware + Software

» Der MEDEIA-Ansatz verbindet Steuerungs- und Diagnhosesoftware
sowie integrierte Simulation und Verifikation sowie die automatische
Steuerungscode-Generierung

Ausblick / weitere Entwicklungen
» Das Basis-Framework wird als Open-Source Version erhaltlich werden

» Das MEDEIA Automation Component Model soll standardisiert werden

© The MEDEIA Consortium, 2008-2009
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Danke fur Ilhre Aufmerksamkeit!

Kontakt MEDEIA-Koordinator
Dr. Thomas Strasser
PROFACTOR GmbH

Im Stadtgut A2
4407 Steyr-Gleink, AUSTRIA
+43 (0)7252 885-309
thomas.strasser@profactor.at
www.profactor.at
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