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Architecture ouverte de commande
temps réel pour le contréle multi-axes
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Variateurs Invensys Parvex

12 cartes de contrdle d’axes

CACII (brevet ROBIOSS)

sur bus CAN »

Supervision PC par liaison
Série sur carte maitre
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1. Etat des lieux en 2012

Bus VME
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CPU 68030 Conv. AD 12 bits Carte 24 E/S TOR Controle PID 4 axes || :
33MHz 16 entrées Microprocess Controleur LM628 :
4Mo RAM Microprocess Microprocess | 1

100 Mo HD

0S/9 - |

Multiplexeur
104 entrées 213 sorties

Liaisons série RS232

Architecture de commande V1
1996 - 2009

PC Pentium SUN Sparcstation
Windows 98 Unix

Console VT420
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Architecture de commande V2
Embarquée sur Robot Kuka KR 16
Projet ANR Abilis (2009 - 2012)
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1. Etat des lieux en 2012

frontiéres
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dépasser les

Synthése du robot esclave
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1. Etat des lieux en 2012

frontiéres
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dépasser les

Robot Translateur 3DDL

articulations
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1. Etat des lieux en 2012
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matériels et logiciels dépendant fortement des solutions choisies
v' Interopérabilité des systémes difficile a implémenter avec des
contraintes de réactivité
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2.Vers une nouvelle stratégie
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Necessite de s’appuyer sur des standards materiels et logiciels
v Maitriser le bas niveau

v' Réutilisabilité et maintenabilité du code

v' Interopérabilité entre les composants d’une cellule robotique
v' Temps réel dur

v' Faciliter le transfert hors laboratoire
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2.Vers une nouvelle stratégie
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{L The Orocos Project
r Simarter caniral in rabolics &
automation!

Des frameworks trés intéressants par la quantité de librairies disponibles
gérant de nombreux périphériques

Difficulté a proposer un acces unifié au bas niveau en respectant les
contraintes de déterminisme temporel

Implémentation souvent lourde, non compatible avec les systemes
industriels de contréle/commande existants (IEC 61131)
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:::ROS

Architecture 2PLC a 5ms

OS Temps

PLC Staubli

5 - ' Déterminisme temporel =>

Nécessité d’avoir un OS temps réel sur ’ensemble des
composants !

PLC Staubli

192.168.1.127
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v Partie 9 :10-Link.
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2.Vers une nouvelle stratégie

v' Certification des matériels et des logiciels,
v' Définition de nouveaux standards :

= PLCopen Motion Control,

=  Communication : PLCopen OPC-UA,

= PLCopen Safety,

= PLCopen XML.
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» PC Industriel avec cohabitation Windows/Linux et
runtime B&R basé sous VxWorks,

» Microcontréleur Texas Instrument Delphino basé sur
interruptions timer (sans OS temps réel),

» Simulation sous Windows avec Timer multimédia.

Notre choix

B&R Automation un partenaire privilégié depuis 2002
(www.br-automation.com)
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3.Nos choix stratégiques

» Réseau industriel supportant la Safety,
» Horodatage des trames en cas de non possibilité
d’implémentation d’un réseau temps réel.

ETHERNET Il = mn 1

POWERLINK Protocole de communication open source

(http://www.ethernet-powerlink.org)

real-time technology
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3.Nos choix stratégiques
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Execute [Enable —
Abort —

TimeLimit
TimeOut —

Data n N

@des async@

Parametres
Data Internes

— Done
—— Busy
—— Error
—— Aborted
—— ErrorlD

— Data Out
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3.Nos choix stratégiques

dépasser |

NOT xExecute

xExecute

XEXeCUTE

AMD

Ready
Condition

Error

TimeLimit e
P Canddition

TimeOut
Condition

----------

Executing

AND

sResetRequest OR NOT xExecute

Invecation Complete
AND

®xResetRequest OR NOT xExecute

Invocation Complete

xResetRequest OR NOT xExecute

Invecation Complete

frontiéres
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dépasser les frontiéres

Au

Architecture d'une Commande de Robot
22 axes pour applications
de manipulation dextre et de cobotique

PC810
Intel Core Duo

Powerlink 2 ms
Powerlink 500 ys

IO Auxiliaires

Pouce Index Majeur Annulaire
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Développement J=
sur mesure
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Delthaptic, interface
haptique 6 axes controlée
par 1la solution orientée
objet de robotique
ouverte RoBioSS

/.

ETHERNET HSE R mm g

POWERLINK

B&R PC910 +
ACOPOSmicro

et en couple

Pilotage en position

Powerlink Controlled Node

ETHERNET NN a e

POWERLINK

Aujourd’hui en 2017

Zone de sécurité avec_
' fonctions SafeRobotics
1
1 COMAU Racer 3 controélé
g par la solution
! openROBOTICS B&R

ETHERNET HOE e

POWERLINK

Safelogic
Contréle central de
1'application

Zone de collaboration
avec |'opérateur

LBR iiwa avec
contréleur KUKA
Sunrise Cabinet

robotex

A\ EthercAT=

B&R PC910 + ACOPOS P3 +

B Powerink Managing Node 1,6ms Powerlink Controlled Node

ETHERNET NN N

POWERLINK

real-time technology

real-time technology

B&R X20CP1586 +
passerelle Ethercat
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Aujourd’hui en 2017

odaeaeds

! 1431 E

Université
de Poitiers
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Aujourd’hui en 2017

X20PS4951 ->4 +/- 10V potentiometers supply
X20A4632 ->4 +/- 10V /0 to 20 mA Inputs 16 bit
X20BT9100 ->Bus transmitter, IO supply 24 VDC

ETHERNET g on-mn i

POWERLINK

)

[ 8LVA33.81021D000-0

 sLvaz2B103000000 |
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A bientot !

Retrouvez nous sur la chaine Youtube Robioss

MECATRONIQUE ET ROBOTIQUE AU CCEUR DE LA
REVOLUTION INDUSTRIELLE

Des AWARDS exceptionnels pour I'édition 2017 des EMM

Quelques news : Journal « Le Monde » du 25/11/2016 , Salon SPS-IPC Numremberg,
Mechatronics Award 2017 Prix Recherche — Groupe Thésame - Industries Lyon

¥ Robotex TechDays 2017 -
ro b!g - e .,

' Clermont-Ferrand : h R E
Suvivas as s
R o s ¥ A T 23 \




