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IMPROVING ROBOT FLEXIBILITY

QUALITAT. PRAZISION. EFFIZIENZ.

Drehdurchfuhrung mit ProfiNet

Mit der RSP-Drehdurchfiihrung kdnnen Sie Ihren Roboter ohne
stérendes Schlauchpaket frei bewegen und sogar die 6. Achse
endlos drehen. Neben Luft und Vakuum kénnen Sie auch elektrische
Signale tibertragen.

Bussysteme werden bis CAT6 Ubertragen und so erreicht ProfiNet
zuverldssig Ihre Werkzeuge.
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Energieversorgung fiir Industrieroboter

Kontaktlose Energieiibertragung mittels induktiver Nahfeldkopplung

Roboter allein unterwegs

Kontaktlose Energieiibertragung mittels induktiver Nahfeldkopplung ist seit (iber 120 Jahren bekannt. Vor
allem fiir Industrie 4.0 wére das Konzept, das mobile Roboter ohne Kabelanschluss autark in Produktionshal-
len herumfahren lieBe, sehr niitzlich. Jedoch sind die herkémmlichen Technologien dafiir nicht geeignet.

ei drahtloser Energielibertragung lasst sich
B der héchste Wirkungsgrad erzielen, wenn

gekoppelte Resonanzkreise in Sendeemp-
fangsystemen zum Einsatz kommen und auf ihrer
gemeinsamen Resonanzfrequenz betrieben wer-
den. Dabei muss die Betriebsfrequenz gleich der
Resonanzfrequenz sein. Alle bekannten Ansatze
betreiben die gekoppelten Resonanzkreise immer
unterkritisch, um Uberkritische Kopplung zu ver-
meiden. Eine kritische Kopplung, die das physika-
lische Optimum bedeutet ist bei den herkdmmli-
chen Lésungen praktisch nicht moglich.

Linearer Ansatz zur
Frequenzsteuerung

Die neue Technik UniWP umfasst mehrere Teilblo-
cke, darunter einen GroBsignal-VCO, der Teil eines
PLL ist. Die Sendeeinheit arbeitet in einer Frequenz
bzw. Phasenschleife, die Giber den Resonanzkreis
geschlossen ist. Wenn sich der Primar- oder Sekun-
darresonanzkreis verstimmt oder wenn sich die Kopplungsbedin-
gungen oder die Last der Sekundérseite dandern, wird die Reso-
nanzfrequenz immer auf die gewiinschte Spektralposition gere-
gelt. Dieser neue lineare Ansatz zur Frequenzsteuerung hat ein
Ansprechverhalten von einer halben Resonanzkreisperiode und er-
maoglicht die PLL innerhalb weniger Resonanzkreisperioden zu
schlieBen. Das resultiert in einem Ausgangsspektrum, das die Ge-
nauigkeit einer beliebigen Referenzfrequenz aufweist. Ein Uber-
kopplungsdetektor im Sender und im Empfénger detektiert Uber-
kopplung und reduziert die Last. Auf diese Weise lassen sich be-
liebige Lasteinheiten mit hohen bzw. niedrigeren Kopplungen und
Sekundargiten flexibel dimensionieren. Der Uberkopplungsdetek-
tor der Lasteinheit spricht immer vor dem Uberkopplungsdetektor
in der Sendeeinheit an. Auf diese Weise entkoppeln sich immer
zuerst die Lasteinheiten. Die Redundanz dieses Blocks in der Sen-
deeinheit gewdhrleistet einen Softstart und garantiert den Betrieb
im Fehlerfall in der Lasteinheit oder auch, wenn die Lasteinheit
keinen Uberkopplungsdetektor enthalt.

GroBer Wirkungsgrad und erweitertes Spektrum
Wenn das Resonanznetzwerk in der Frequenz bzw. Phase in Re-
sonanz betrieben wird, ist die gesamte Ubertragungsstrecke als

reeller Transformator zu betrachten und ergibt automatisch eine
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Das Funktionsmuster UniWP beinhaltet eine Sendeeinheit mit blauer Testrahmenan-
tenne, eine Empfangseinheit mit schwarzer Antenne, eine Synchrongleichrichtung und
einen Buck-Boost-Wandler fir eine geregelte Ausgangsspannung von 24YV.

Anpassung, da nur die reelle Last zur Sendeeinheit transformiert
wird. Dafur ist die Harmonischenunterdrtickung durch die tiefere
Filterselektion niedriger. Somit sind die Kosten gering und es l&sst
sich eine hohe Flexibilitat durch einfaches Softwaredesign errei-
chen. Durch die hohe Dynamik von UniWP mit GroBsignalreso-
nanzsteuerung lasst sich ein beliebiges Frequenzspektrum per
Softwaresteuerung bewirtschaften. Die spektrale Leistungsdichte
durch Spreizung ergibt 10dB weniger Storpegel bei gleicher Sen-
deleistung. Dadurch lassen sich die EMV-Normen besser einhalten.
Da nur der Maximalpegel genormt ist, kann das Konzept durch
Sweepen zudem mehr Energie Ubertragen.

Zusammenfassung und Ausblick

Das hier vorgestellte Konzept zur kontaktlosen Energielbertra-
gung ergibt weitreichende Maglichkeiten fir Industrie-4.0-An-
wendungen, eignet sich fur dynamische Kopplungsbedingungen
und arbeitet im hdchst moglichen Wirkungsgrad. Ab Herbst wer-
den einige Evaluationboards auch ftr mobile Roboteranwendun-
gen auf Anfrage erhaltlich sein. [ |
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