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Bild 1: High-Tech-Roboter kommen immer h&ufiger in der minimal-invasiven Chirurgie zum Einsatz

EtherCAT im Einsatz in medizinischer High-End-Anwendung

Innovation rettet Leben — so das Leitbild der spanischen Firma Rob Surgical. Das
Unternehmen arbeitet seit fast 10 Jahren an der Entwicklung eines ,,Best-in-Class
Roboters fiir die minimal-invasive Chirurgie®“. Das Leitbild und die Mission des Ro-
boter-Herstellers haben bei esd electronics einen starken Eindruck hinterlassen und
das Unternehmen freut sich darauf, Rob Surgical bei der Umsetzung dieses Ziels zu

unterstiitzen.

Ebenso wie andere Robo-
ter-Hersteller verlasst sich
Rob Surgical auf das Ether-
net-basierte Feldbussystem
EtherCAT, welches aufgrund
geringer Zykluszeiten und
geringem Jitter aulRerordent-
lich gute Echtzeit-Eigen-
schaften aufweist. EtherCAT
erweist sich als exzellente
Basis fur Anwendungen mit
hohen Sicherheits- und Pra-
zisionsanforderungen. Neben
EtherCAT fiur die Real-Time-
Kommunikation bendtigt Rob
Surgical auch ein echtzeit-
fahiges Betriebssystem, um
die hochprazisen Roboter-
bewegungen aufs Genaues-
te steuern und Uberwachen
zu kénnen. Hier vertraut Rob
Surgical auf das bewahrte
Echtzeit-Betriebssystem QNX,
welches eines der ersten kom-
merziell erfolgreich genutzten

Mikrokernel-Betriebssysteme
auf dem Markt ist. Dieses Mi-
krokernel-System beruht auf
der Aufteilung individueller
Prozesse des Basissystems
und erreicht so bessere Mog-
lichkeiten des Debuggings
und der Priorisierung dieser
Prozesse. Um das Ganze
greifbar zu machen, lohnt
sich ein Blick auf die techni-
schen Details: Aktuell nutzt
der Kunde einen Quad-Core
Prozessor mit QNX 7.0, um
EtherCAT-Zykluszeiten von
4 ms zu erreichen, auf lange
Sicht ist sogar 1 ms die Ziel-
grole.

Echtzeitverhalten mit
EtherCAT und QNX
EtherCAT und QNX sind zwei
Bereiche, die esd electronics
bereits seit vielen Jahren ak-
tiv verfolgt, wodurch das Un-

ternehmen seinen Kunden
die bestmdgliche Lésung fir
deren Projekte bieten kann.
Daher liefern die Produkte
von esd electronics der Firma
Rob Surgical die optimale
Grundlage fir die Entwick-
lung eines eigenen Systems.
Der Kunde setzt dabei auf
EtherCAT-Hard- und -Software
.made by esd electronics®. Flr
den Robotic Station Cont-
roller des Roboters kommt
der EtherCAT Master Stack
als zentrale Kommunikati-
onseinheit zum Einsatz, der
die Konsolsteuerung einer-
seits Uber seine HMI an den
Robotic Station Controller und
andererseits mit den Achsen-
controllern verbindet. Inner-
halb der Konsolsteuerung be-
findet sich ein EtherCAT Slave
Interfaceboard mit dem Ether-
CAT Slave Stack. Die dafir
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Bild 2: Der Bitrack-Roboter von Rob Surgical ist das Ergebnis von 10
Jahren Spitzenforschung in der Chirurgie-Robotik. Quelle: Rob Surgical

verwendete Schnittstellen-
karte ECS-PCle/FPGA ist ein
FPGAbasiertes Board mit einer
PCI Express-Schnittstelle und
einem integrierten DMA-Con-
troller, der die Prozessdaten
direkt zum Hauptprozessor
in den Arbeitsspeicher Uber-
tragt. Da der EtherCAT Slave
Stack auch unter QNX ein-
setzbar ist, konnte der Kunde
auf Hard- und Software von
nur einem Anbieter zuriick-
greifen. Den Zugang zu den
EtherCAT Software-Produk-
ten von esd electronics fand
Rob  Surgical ursplnglich
Uber den EtherCAT Mas-
ter Stack und die EtherCAT
Workbench fir Windows.
Zu Beginn einer Entwick-
lung bietet die EtherCAT
Workbench viele hilfreiche
Funktionen fir die Anlauf-
phase und das Debugging
von EtherCAT-Systemen.
Im weiteren Verlauf erfolg-
te bei der Entwicklung durch

Rob Surgical eine Umstellung
auf QNX, die aufgrund der fur
alle Betriebssysteme beste-
henden einheitlichen API des
EtherCAT Master Stacks mit
nur geringem Portierungsauf-
wand verbunden war. Infolge
der aulRerordentlich positiven
Erfahrungen mit QNX im Hin-
blick auf den EtherCAT Master
Stack, sollte die Slave-seitige

Anbindung nun ebenfalls
mit QNX realisiert werden.
Daraus ergab sich die Not-
wendigkeit, einen EtherCAT
Slave fur QNX zu entwickeln.
Diese Anforderung wurde
durch die Realisierung eines
auf QNX portierten EtherCAT
Slave Stacks als Treiber fir
die ECS-PCle/FPGA erfiillt.

Positives Fazit

Wahrend der gesamten
Entwicklungszeit stand esd
electronics dem Roboter-
hersteller mit umfangreicher
Dokumentation und Support
zur Seite. Das esd-Team war
erfreut zu erfahren, dass Rob
Surgical mit der begleitenden
Unterstltzung sehr zufrieden
war. esd electronics zieht ein
positives Fazit und freut sich
auf weitere Projekte, in wel-
chen sie Unternehmen bei
der Entwicklung von kunden-
eigenen Produkten unterstuit-
zen und die Realisierung von
innovativen Zielen und Ideen
vorantreiben.
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Bild 3: Schematischer Aufbau eines Rob Surgical Systems (vereinfacht)
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