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»EthercCat:

er sichere
Performance-
Kunstler«

DR. GUIDO BECKMANNN Er ist im Team Technologie-Marketing bei Beckhoff Automation,
Vorsitzender des Technischen Komitees der EtherCat Technology Group (ETG) und pladiert fiir
ein sicheres Highspeed-Kommunikationssystem.

Herr Dr. Beckmann, EtherCat, ein 2003 von
Beckhoff initiierter Ethernet-basierter Feld-
bus, hat seitdem eine erstaunliche Entwick-
lung genommen. Worauf begriindet sich
lhrer Meinung nach dieser Erfolg?

Grundlage fiir diesen Erfolg ist fraglos die
Technologie an sich: Mit EtherCat lassen sich
bei der Dateniibertragung Zykluszeiten bis 100
Mikrosekunden und darunter erreichen. Der
Topologie von Datennetzwerken sind prak-
tisch keine Grenzen gesetzt, sodass man auch
sehr ausgedehnte und komplexe Anlagen be-
treiben kann. Die Interfacekosten der meisten
Industrial-Ethernet-Technologien erlauben es
nicht, die Feldbusse vollstindig zu ersetzen
und auch einfache Gerdte mit Ethernet-
Schnittstellen auszustatten. Die EtherCat-
Slave-Anschaltkosten erreichen hingegen
Feldbusniveau und liegen teilweise darunter.
Auflerdem zwingen wirtschaftliche Griinde
nicht zum Einsatz von Proxies oder Gateways,
sodass auch die Infrastrukturkosten - und das
ist fiir die Anwender wichtig - ebenfalls sehr

gering sind. Zudem setzt EtherCat — der Name
sagt es schon: Ethernet Control and Automa-
tion Technology - auf Ethernet auf, das schon
seit langem fiir die Master-Master-Kommuni-
kation im Bereich der Maschinen- und Gebdu-
deautomation eingesetzt wird. Das ist ein wei-
terer Grund, wieso EtherCat so schnell und so
positiv von den Anwendern aufgenommen
und akzeptiert worden ist.

Neben den Technologievorteilen sind die Of-
fenheit des Systems und die Wahrung der
Kompatibilitdt - bis heute gibt es nur eine Ver-
sion V1.0 - entscheidend fiir den Erfolg; das
Ergebnis der ETG-Aktivitdten.

Sind die schnellen Dateniibertragungsraten
bei EtherCat mit dem Fortschreiten der Rech-
nertechnologie begriindet?

Ja, auch. Bevor man sich bei Beckhoff ent-
schlossen hat, EtherCat aus der Taufe zu heben,
hat man natiirlich die am Markt befindlichen
Feldbus-Systeme evaluiert und festgestellt,
dass bei den klassischen Feldbussen die Daten-

ibertragung der eigentliche Flaschenhals ist.
Die Rechner wurden immer schneller, damit
auch die Master- und Slave-Gerdte, die mehr
Daten verarbeiten konnten, als sie letztendlich
bekommen haben. EtherCat ist in der Lage,
eine ausreichend grofse Datenrate zur Verfii-
gung zu stellen, um diesen Flaschenhals nicht
mehr entstehen zu lassen.

Welches waren die Meilensteine in der Ent-
wicklung von EtherCat?

Es gab eigentlich keinen »Big Bang«, sondern
das Wachstum und die Akzeptanz der Techno-
logie liefen bislang kontinuierlich - und setzen
sich weiterhin fort. Die Initialzindung war
sicher 2003 die Offenlegung des EtherCat-Pro-
tokolls durch Beckhoff, um méglichst viele
Unternehmen daran zu interessieren. 2005
erfolgte dann die Spezifikation von EtherCat
als IEC-Standard, mit der die Technologie-Ent-
wicklung quasiabgeschlossenwar. Der ndchste
Schritt war 2006 die Einflihrung des Asics als
EtherCat-Slave-Controller. Damit konnten »
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nochmals bei vielen Gerdte-Anbietern die letz-
ten Zweifel ausgerdumt werden.

Aus Sicht der EtherCat Technology Group sind
als Meilensteine sicher die sukzessive Interna-
tionalisierung zu nennen, mit der Er6ffnung
von lokalen Biiros fiir Service, Support und
Schulung in den USA, in China, Korea und in
Japan, wo es auch ein Testcenter gibt.

Mehr als 1.500 internationale Unternehmen
- Anwender wie Anbieter - sind in der Ether-
Cat Technology Group organisiert. Sie ist
damit zugleich die weltweit grofite Feld-
bus-Organisation. Aus welchen Branchen
kommen die ETG-Mitglieder und wie arbeiten
sie zusammen?

In der EtherCat Technology Group sind Unter-
nehmen aus nahezu allen Branchen vertreten,
denn die erwdhnten Technologievorteile von
EtherCat-Losungen sind in allen Industriezwei-
gen gefragt und der Bedarf daran steigt stan-
dig. So hat sich EtherCat beispielsweise in vie-
len Anwendungen bei Kunststoffmaschinen
und besonders auch in der Messtechnik eta-
bliert. Zu den Mitgliedern der ETG gehdéren Un-
ternehmen aus dem Verpackungsmaschinen-
bau, Hersteller von Pressen und von Robotern
ebenso wie Hersteller und Betreiber von Wind-
kraftanlagen, von Distributions- und Logistik-
zentren, von Sortieranlagen, die zum Beispiel
die flexible Topologie von EtherCat bené&tigen.
Verschiedene Hochschulen und Institute der
Fraunhofer-Gesellschaft sind Mitglieder in der
ETG, aber auch Automobilbauer wie etwa die
Volvo Group, Volkswagen und die BMW Group,
die zum Beispiel bei Aggregate-Priifstinden
EtherCat fur die Datentibertragung und -verar-
beitung in Echtzeit nutzen. Doch auch in der
Rohbaufertigung gibt es innerhalb der Maschi-
nen viele EtherCat-Applikationen.

Neben den genannten Anwendern haben wir
als Mitglieder die Hersteller von Gerdten. Das
sind Unternehmen aus dem grof3en Bereich
der elektrischen Automation, also Hersteller
von Antrieben, von Industrie- und Prozess-
steuerungen, von Industrie-PCs, von Sensoren,
Lichtschranken und Bildverarbeitungslésun-
gen,von Mess- und Priiftechnik und so weiter.
Zur Zusammenarbeit: EtherCat ist ja eine
offene Technologie und alle daran Interessier-
ten sind eingeladen, sie zu implementieren.
Technologie-Erweiterungen, wie zum Beispiel
das Safety Drive Profile oder die zur Einord-
nung der Mastereigenschaften definierten
Master Classes, werden recht unspektakuldr
innerhalb der ETG spezifiziert; beispielsweise
indem Anbieter und Anwender gemeinsam in
Arbeitsgruppen produkt-, branchen- und
applikationsspezifische Anforderungen defi-
nieren, gemeinsam Anwendungs- und Gerdte-
profile erarbeiten, die anschlieRend dem
Technical Committee vorgestellt werden.
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Wenn man sich die Liste der ETG-Mitglieder
anschaut, fillt zweierlei auf: mehr als ein
Viertel davon kommt aus Asien. Andererseits
fehlen der grofite deutsche Elektrokonzern
und sein stirkster Wettbewerber aus den
USA. Wie bewerten Sie das?

Dass schon mehr als 400 Unternehmen aus
Asien Mitglied in der ETG sind, spricht eindeu-
tig fur EtherCat. So hat sich beispielsweise vor
etwa drei Jahren die Motion-Division von
Omron fiir EtherCat entschieden. Die Erfah-
rungen dabei waren dann wohl so iiberzeu-
gend, dass ein Jahr spdter EtherCat als allge-
meines Automation-Netzwerk ausgesucht
wurde und die Bereiche 1/0-Controller und
-Prozessoren, Steuerungstechnik und Bildver-
arbeitung nachgezogen haben. Und es ist klar,
dass eine solche Entscheidung auch auf andere
Unternehmen ausstrahlt. Eine dhnliche Ent-
wicklung haben wir auch im US-Markt erlebt,
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nachdem die Semi Conductor Industry sich fir
EtherCat entschieden hatte.

Die hohe Akzeptanz von EtherCat in Asien, um
jetzt bei diesem Markt zu bleiben, ist zudem
auf die Offenheit der Technologie zuriickzu-
fihren. Dies eréffnete vielen Firmen die Mog-
lichkeit, sich fiir EtherCat auch als Systembus
zu entscheiden. Fiir die europdischen Unter-
nehmen, die auf diese Feldbus-Technologie
setzen, ist natdirlich der heimische Markt wich-
tig; aber auch der Export in den asiatischen
und den US-Markt wird erleichtert, nicht
zuletzt weil dort bereits Service-, Support- und
Trainingskapazitdten vorhanden sind.

Zum zweiten Teil lhrer Frage: Dass der eine
Konzern auf ProfiNet setzt und der andere auf
Ethernet/IP, sind meiner personlichen Ein-

schdtzung nach unternehmenspolitische Ent-
scheidungen: Heilige Kiihe, die man, teils wi-
derbesseren Wissens, nicht schlachtet. Warum
das so ist, dartiber kann man allerlei Spekulati-
onen anstellen, die jedoch der Sache, ndmlich
EtherCat weiter voranzubringen, nicht helfen.

Welche Roboterbauer haben sich mittler-
weile bei der EtherCat Technology Group
committed?

Mit wenigen Ausnahmen sind die namhaften
Roboterbauer in der ETG vertreten. Kuka Robo-
ter beispielsweise hat ja als prominenter Ver-
treter der Branche auf der Automatica 2010
ihre neue Steuerungsgeneration KR C4 vorge-
stellt. Sie nutzt EtherCat als internen System-
bus, um die Achsen der Roboter zu steuern.
Zudem besitzt die Steuerung eine externe
EtherCat-Schnittstelle, tiber die sich weitere
externe Achsen und periphere Systeme einbin-

»Von Satefy-over-EtherCat haben die Entwickler und
Konstrukteure von Maschinen und Anlagen alle
Vorteile, die ihnen EtherCat bietet, plus der Sicherheit
bei der Kommunikation zwischen sicheren Antrieben,
Schaltgerdten, Sensoren, Lichtgittern oder anderen
Sicherheitssensoren und sicheren Steuerungen.«

den lassen. Das wird nicht nur in der Automo-
tive, sondern auch in der General Industry
mehr und mehr gefordert. Und gerade dieist ja
vor flinf, sechs Jahren ins Bewusstsein der
Roboterhersteller geriickt.

2009 nannte die EtherCat Technology Group
als ziel, im Jahre 2013 einen 25-prozentigen
Anteil im Feldbus-Markt haben zu wollen.
Wie nah ist man da dran?

Tatsdchlich basierte diese Aussage auf einer
Studie der BPA Consulting fiir die Verbreitung
von Industrial-Ethernet-L6sungen. Wir den-
ken, diesem Ziel sehr nah zu sein - zumindest
nach unserer Zahlart.

In der ETG haben wir uns darauf verstandigt,
nicht die Knoten zu zdhlen, da solche Zahlen
nur schwer serids ermittelt werden kénnen.
Das fiihrt dann dazu, dass unterschiedliche
Studien den Anteil von Maschinen, die Ether-
Cat-Systeme einsetzen, sehr unterschiedlich
beziffern. Wir versuchen daher die Akzeptanz
von EtherCat an anderen greifbaren Kenn-
zahlen einzuschétzen; zum Beispiel an der An-
zahl der verkauften Evaluation-Kits - allein
Beckhoff hat bereits mehr als 1.100 solcher Kits



verkauft -, die eine intensive Evaluierung der
Technologie belegen. Auch die enorme Anzahl
der im Markt verfiigbaren Gerdte zeugt von
der Akzeptanz und Verbreitung.

Momentan sehen wir EtherCat ganz klar als
Nummer zwei im Industrial-Ethernet-Markt.

Im vergangenen Jahr ist das Safety-over-
EtherCat-Profil innerhalb der IEC 61784-3 als
Sicherheitsprotokoll akzeptiert und damit
zur internationalen Standardisierung freige-
geben worden. Was ist das Besondere an die-
sem Kommunikationsprotokoll im Vergleich
zu anderen?

Dieses Protokoll definiert den sicherheitsrele-
vanten Austausch von Daten zwischen Gerd-
ten in einem Netzwerk. Es ist ein offenes
Protokoll und damit nicht nur fiir EtherCat
geeignet, sondern auch fiir andere Feldbusse.
Ausgangspunkt bei seiner Entwicklung war ein
Grundsatz aus der Sicherheitstechnik: Keep it
simple. Wenn etwas einfach ist, dann ist es
iberschaubar, dann weif? man immer, wo was
passiert, und dann kann man ein System auch
sicher beherrschen. Dementsprechend schmal
ist die Spezifikation und damit bleibt die Im-
plementierung auch relativ Gbersichtlich und
einfach.

Zum sicheren Datenaustausch iiber EtherCat
als einkanaligem Kommunikationsmedium
nutzt Safety-over-EtherCat den Ansatz eines
sogenannten Black Channels, der die Datenin-
tegritdt unabhingig vom Ubertragungskanal
macht. Bildlich gesprochen: Die Prozessdaten
werden in einem »Safety Container« verpackt,
zu den Gerdten auf Applikationsebene trans-
portiert, um dort sicher ausgewertet zu wer-
den. Um welche Art Transportmedium es sich
dabei handelt, ist nicht relevant und wird auch
nicht in die Sicherheitsbetrachtungen ein-
bezogen, selbst Wireless-Ubertragung ist
erlaubt. Das alles passiert ohne Einschran-
kungen hinsichtlich Ubertragungsgeschwin-
digkeit und Zykluszeit.

Erkannt haben diese Vorteile bereits Hersteller
von Steuerungs- und Antriebstechnik, der
Robotik und der Sensorik aus Europa, den USA
und Asien, die Safety-over-EtherCat in ihre
Gerdte implementieren.

Und was haben die Konstrukteure und Ent-
wickler von Maschinen und Anlagen davon?
Sie haben alle Vorteile, die ihnen EtherCat bie-
tet, plus der Sicherheit bei der Kommunikation
zwischen sicheren Antrieben, Schaltgerdten,
Sensoren, Lichtgittern oder anderen Sicher-
heitssensoren und sicheren Steuerungen.
Hierzu gehoren die erweiterte Diagnose, um
den Betrieb der Maschine zu iberwachen, fle-
xible Erweiterungs- und Anderungsméglich-
keiten und die Einsparung der Verdrahtung
gegeniiber einer sicheren 1/0-Verschaltung.

Konnen Sie sich vorstellen, dass Safety-over-
EtherCat auch in Applikationen zum Einsatz
kommt, in denen Roboter in Interaktion mit
Menschen arbeiten oderin der Servicerobotik
- Stichwort: Home Care?

Durchaus. Genau fiir solche Applikationen
braucht man ein einheitliches Kommunikati-
onssystem und einen Safety Layer mit kurzen
Reaktionszeiten. Und gerade bei Robotern
muss man ja zu jeder Zeit die Lage-Istwerte
aller gekoppelten Achsen in einem frei defi-
nierbaren Raum mit karthesischen Koordina-
ten iberwachen. Safety-over-EtherCat unter-
stlitzt das natrlich.

Voraussetzung ist allerdings eine sichere Steu-
erung, die diese zentrale sichere Uberwachung
implementiert. Was dieses anbelangt, so wer-
den auch wir von Beckhoff unsere PC-basierte
Steuerungstechnik durch eine Software-Erwei-
terung fiir die sicherheitsrelevante Verarbei-
tung ertlichtigen und dem Anwender so auch
flr die Sicherheits-Logik die Performance an
die Hand geben, die er von der Standard-Steu-
erung kennt — und die von Jahr zu Jahr mit je-
der Prozessor-Generation steigt.

Welche Reaktionen gibt es seitens der Robo-
ter-Hersteller auf Safety-over-EtherCat?

Es gibt grofes Interesse und bereits viele
Anfragen hinsichtlich der Implementierung.

EtherCat ist ja urspriinglich als Steuerungs-
bus fiir die Kommunikation von Feldgeriten
im weitesten Sinne entwickelt worden. Vor
zwei Jahren hief} es, mit EtherCat lief3en sich
auch die Fertigungs- und Leitebene und
damit ganze Fabriken vernetzen. Was ist
diesbeziiglich Stand der Dinge?
Das funktioniert tatsdchlich, allerdings nicht
mit dem EtherCat Device Protocol, das wir fir
die Vernetzung der I/O-Ebene nutzen, sondern
mit einer Lésung, die auf Standard-Ethernet-
Verkabelungen basiert. Ein entsprechendes
EtherCat Automation Protocol existiert. Es
wird derzeit in einer Arbeitsgruppe der ETG
spezifiziert und anhand von Implementie-
rungen verifiziert.
Stand heute gehe ich davon aus, dass wir das
Protokoll in der zweiten Jahreshilfte in der
EtherCat Technology Group veroffentlichen
werden. Damit kénnen Anlagenteile unterei-
nander und mit iibergeordneten Steuerungen
auf Basis der bekannten Mechanismen zur
Konfiguration der Gerdte und zur zyklischen
Kommunikation im Millisekundentakt unter-
einander vernetzt werden.
Auch der Informationsaustausch mit Leit-
und ERP-Systemen ist in der Vorbereitung.
Hierzu braucht es eine standardisierte Schnitt-
stelle an diese Systeme. Hier halten wir die
Anbindung an OPC UA als zukunftsweisend.
www.beckhoff.de




