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ScanControlUnit (SCU-3)

Die SCU-3 ist eine Steuereinheit flir Scanoptiken zur Realisierung
von Remote-Laseranwendungen. Das System kann fr stationare
(fest stehender Scanner) und dynamische Applikationen (beweg-
ter Scanner, z. B. durch Industrieroboter) eingesetzt werden, wo-
bei in diesem Fall die Bewegung des Roboters und des Scanners
durch das System synchronisiert werden kann (sog. On-the-Fly
Applikation). Das System besteht aus dem Steuerschrank, der
darauf installierten Anwendersoftware und einem optionalen
Bediengerat.

SCU-3 Steuerschrank (19" Rack)

Die SCU-3 ist als kompakter Schaltschrank ausgefiihrt und tber
ein  mobiles Human-Machine-Interface (HMI) zu bedienen.
Durch das abgesetzte Bedienteil muss der Steuerschrank nicht
mehr in der Nahe der Laserzelle platziert werden. Die Hardware-
komponenten der SCU-3 sind in 19" Rack-Technik ausgefiihrt
und in klar abgegrenzte Module aufgeteilt. Dies gewdhrleistet
eine hohe Kundenindividualisierung und eine einfache Aus-
tauschbarkeit vor Ort. Eine nachtrdgliche Erweiterung des
Funktionsumfangs kann durch Nachriistung von Modulen reali-
siert werden. Die unterbrechungsfreie Spannungsversorgung
(USV) sorgt bei Stromausfall fiir ein geregeltes Herunterfahren
des Systems.

Human-Machine-Interface (HMI)

Das mobile Bediengerat (HMI) ermdglicht sowohl einen komfor-
tablen Einrichtungsbetrieb am Bauteil, als auch eine lbersichtli-
che Uberwachungsfunktion an der Laserzelle.

Ein 19"-Bildschirm in Kombination mit Tastatur und Maus erlaubt
es, das Potential der Softwarefunktionalitat voll auszuschépfen.

RSU Anwendersoftware

Die Anwendersoftware dient zur Programmierung, Steuerung
und Uberwachung des Schweiprozesses.

Die einfache und intuitive Handhabung sorgt fiir eine effektive
Programmierung der Schwei3aufgabe. Dabei kann der Anwender
sowohl anhand von CAD Dateien (STEP / IGES) des Werkstlicks als
auch durch intuitives Teach-In mit dem Roboter Programme bear-
beiten. Neben der Geometrie kdnnen verschiedenste Parameter
entlang der Scanfiguren in 3D interpoliert werden. Im spateren
Betrieb werden so u. a. die Laserleistung, der Vorschub, die De-
fokussierung und die Oszillation von der ScanControlUnit hoch-
prazise gesteuert.

Um die Zeiten wahrend der Positionierung zwischen Scanner
und Roboter zu minimieren, kann eine fliegende Bearbeitung
(On-the-Fly) durchgefiihrt werden. Die ScanControlUnit ge-
wahrleistet somit ein ideales Zusammenwirken von Scanner,
Laser und Roboter und tragt dazu bei, die Taktzeiten drastisch
zu reduzieren.
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Technische Spezifikationen SCU-3

|Ubergeordnete Zellsteuerung (Kommunikation und Sicherheit) |

Abmessungen

Lange 800 mm

Breite 660 mm

Hohe 880 mm 1080 mm 1280 mm 1880 mm
(15 HE) (20 HE) (24 HE) (38 HE)

Gewicht ca. 200 kg

IP Schutzklasse 54

Spannungsversorgung 100 - 230V, inkl. USV

Sprachversionen DE/EN

Verfligbare Schnittstellen
Scanneransteuerung

Laser

Roboter

Buskommunikation

Sicherheitsschnittstelle

X, Y und Z Achsbewegung

XY2/100, 16-Bit Auflésung

SL2/100, 20-Bit Auflésung
Leistungsansteuerung liber Analogspannung,
u. a. IPG, LASERLINE, TRUMPF, ROFIN
Integrationspakete, inkl. On-the-Fly Anbindung,
erhéltlich fir: ABB, FANUC, KUKA,

YASKAWA MOTOMAN

DeviceNet

Profibus

Profinet RT

Hardwiring

PROFIsafe (auf Profinet RT basierend)
DeviceNet Safety

Technische Spezifikationen Operation Terminal

Abmessungen

Lange 635 mm
Breite 790 mm
Hohe 1825 mm
Gewicht 30 kg

IP Schutzklasse 55

Blackbird Robotersysteme GmbH

Carl-Zeiss-Strasse 5 - D-85748 Garching / Germany
Tel. 0049 - 89 - 30 74 84-700 - Fax: 0049 - 89 - 30 74 84-701
info@blackbird-robotics.de - www.blackbird-robotics.de
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Laser ON/POWER

Xyz

Ansteuerung

Sicherheitssignal

Versorgung

In eine Laseranlage ist die ScanControlUnit zum einen in den Sicher-
heitskreis der Gesamtanlage einzubinden (Interlock), um einen si-
cheren Betrieb des Gesamtsystems zu gewahrleisten.

Zum anderen ist die SCU als Slave in die Steuerungskommuni-
kation einzubinden. Die Ansteuerung des Systems, also Programm-
auswahl, Programmstart usw. erfolgen durch eine tbergeordnete
Master-Steuerung. In der Regel ist dies die Roboter- oder Zellen-
steuerung. Fir eine reibungslose und flexible Integration steht
eine Vielzahl an géngigen Bussystemen zur Verfligung.

Zudem ist eine entsprechende Schnittstelle zur Laserquelle vorzu-
sehen, so dass die SCU die Laserleistung wahrend des Betriebs koor-
diniert mit der Scanner- und Roboterbewegung interpolieren kann.
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