
De rol van Industrial 
Ethernet

in robotisering



Bijna 4 miljoen industriële robots actief over de hele wereld



Handling & Welding zijn de belangrijkste toepassingen



Aantal installaties zal de komende jaren alleen maar toenemen



Dit betekend ook een toenemende vraag voor toolings

Wat bedoelen we precies met robot tooling?

Het object welke de robot fysiek in verbinding brengt met het werk wat gedaan moet 
worden is een end-of-arm tool, of ook wel end-effector, of robot-tooling genoemd

Door meerdere EoAT in te zetten kan het economisch interessanter worden om te 
investeren in een robot

Meerdere taken kunnen worden gedaan door één robot, met daarmee mogelijk een 
betere ROI 

Dit is afhankelijk van de snelheid van het proces i.v.m. wisseltijden, anders is een extra 
robot met ieder een eigen EoAT wellicht efficiënter

EoAT komen in zeer veel verschillende soorten en maten, afhankelijk van de taak



Drie trends in Robot EoAT

De eisen van robotgebruikers zorgen voor veranderingen in de EoAT van robots.

Enkele van de meest ingrijpende veranderingen zijn:

Veiligere grijpers: gebruikers geven meer om veiligheid en wordt de EoAT vaker uitgerust 
met sensoren of krachtbeperkingen.

Soft Grippers: de behoefte aan zachtere grijpers, met name in de voedselproductie en -
verwerking, is de laatste jaren sterk toegenomen. 

Verbonden EoAT: EoAT zijn vaker IIoT-verbonden voor diagnosedata en mogelijkheden tot 
optimalisatie.

Bron: Association for Advancing Automation - Trends in Industrial Robot End of Arm Tooling



Wat betekend een verbonden EoAT

Toolings worden steeds vaker voorzien 
van compacte IO modulen, om 
sensoren en actuatoren te kunnen 
verbinden.

In plaats van meerdere signaalkabels te 
koppelen, is slechts één Ethernet- en 
voedingskabel voldoende.



Eisen aan Industrial Ethernet bij toolwissels voor EoAT

Bij het opstarten van een IO module in een Industrial Ethernet applicatie zijn 
er zaken die relatief veel tijd kosten.

Auto-Negotiation voor Ethernet Link duplexity (HD/FD 10/100MD)

Identificatie, diagnose & configuratie etc. voorafgaand aan data exchange

Oplossingen:

Fast Startup (FSU) in PROFINET applicaties

Quick Connect (QC) in Ethernet/IP applicaties



OSI-Layer 1/2

Source: UNIVERSITY of NEW HAMPSHIRE INTEROPERABILITY LABORATORY 

Half-Duplex / Full-Duplex

Link Speed

OSI-Layer 1 – Physical layer

En daarom kost dit tijd! → State Diagram →



OSI-Layer 7 → PROFINET Applicatie & Fast Startup

Devices gaan onmiddellijke in een 'power on'-status en in 
data-exchange 

Het vergroot de flexibiliteit van productielijnen en 
vermindert het aantal robots per cel

Bij bijv. de productie van sommige onderdelen kan de totale 
cyclustijd voor een enkele robot-cel slechts 45 seconden 
bedragen, inclusief de tijd voor een gereedschapswissel. 

PROFINET FSU definieert de tijd tussen 'inschakelen' en 
ontvangst van de eerste cyclische IO-data als minder dan 
500 ms.

De protocoloptimalisaties die nodig zijn om dit te bereiken, 
zijn gestandaardiseerd in de PROFINET-specificatie

Source: https://us.profinet.com/technology/profinet/ §2.6 – FAST START-UP

https://us.profinet.com/technology/profinet/


PROFINET Fast Startup applicaties

Geen Auto-Negotiation en fixed Link duplexity

De netwerkconfiguratie wordt niet bij elke cyclus doorgegeven aan het IO-apparaat, maar 
alleen bij de eerste keer opstarten. 

Parameters worden opgeslagen in het geheugen van het IO-apparaat en direct opnieuw 
gebruikt i.p.v. opnieuw een volledige uitwisseling van parameters. 

IO-modulen kondigen aan dat ze klaar zijn om communicatie tot stand te brengen in plaats 
van te wachten tot de IO-controller zoekt.  

Source: https://us.profinet.com/technology/profinet/ §2.6 – FAST START-UP

https://us.profinet.com/technology/profinet/


PROFINET Fast Startup applicaties



PROFINET Fast Startup applicaties



Ethernet/IP Quick Connect

Een output schakelt de 
voeding van een IO module

Frame 584 is de output 
actief en dus de power up

Frame 611 is de eerste ARP, 
aankondiging dat apparaat 
live is



Ethernet/IP Quick Connect

Frame 675 ≈125ms na power up, CIP Connection Succes

Frame 678 → device stuurt input data ≈125ms 



Wrap-Up

Robotisering neemt toe

Trends geven aan dat er meer en meer connected EoAT
zullen zijn

Door verschillende toolings in te zetten kan mogelijk 
een betere ROI worden bereikt

Toolwissels vraagt om specifieke Ethernet methodieken 
bij korte cyclustijden

Methodes in OSI-Layer 1 & Layer 7 maken het mogelijk 
om in no-time up & running te zijn door:

Geen AutoNegotiation toe te passen en Fixed Link Speed 

Fast Start Up & Quick Connect in PROFINET en Ethernet/IP 
applicaties (<500ms!)



DEMO
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