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Herausforderungen im Engineering Prozess
far industrielle Anlagen
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Planning
Tool Data
Engineer Electrical Software Project Participants Project / Quality
Engineer Engineer Manager
1. “Engineering Polynesien”: Werkzeuginseln passen nicht nahtlos zusammen.
2. ;
3.

“Engineering Babylon”: Maschinen verstehen Projektkonzepte der Ingenieure nicht.
“Lose Kopplung”: Nicht aufeinander abgestimmte Engineering Prozesse.
27. November 2017
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i ¥] Bedarfe fur das Unterstitzen gelebter |
ld) Engineering-Prozesse mit Werkzeugen N uality

Erhobene Bedarfe aus realen Engineering-Umgebungen
Uberblick zum virtuellen mechatronischen Engineering-Modell
Etwa Anderungskaskaden, Navigation, Auswertungen zu versionierten Daten
Uberblick zu Projektorganisation und Fortschritt
Etwa Rollen, Zustande, Notifikation/Ticketing, Anbindung an ERP-Systeme
Verwendbarkeit/Benutzerfreundlichkeit fir den Anwender
Etwa Verwenden gewohnter Werkzeuge, On-Site Unterstitzung

Abgeleitete Bedarfe an Fahigkeiten einer gut integrierbaren Werkzeuglandschatft
Offene Datenintegration auf Projektebene, Abgleich auch mit Externen
Automatisieren des Engineering Prozesses auf Projektebene

Etwa Ansteuern von Werkzeugen ftr Sichten Ubergreifende Funktionen

Welche Herausforderungen ergeben sich daraus in einer hetereogenen Software-
Landschaft?

Biffl S., Mordinyi R., Moser T., ,Anforderungsanalyse flr das integrierte Engineering — Mechanismen und Bedarfe aus der Praxis®, atp edition 5/2012.

27. November 2017 © TU Wien
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Losungen fur den Engineering Prozess ﬁsoft .
. . Wl
industrieller Anlagen | -

uality lab

Plant Design & Construction Processes Operation & Maintenance Processes

Basic Detailed Procurement & Operation /

Engineering Engineering Construction Flexible Re-Configuration

Integrated Discipline-Specific Views

AML.hub Features

Mechanical Mc(:)t?el kI:)escriptkipns,
Engineer ecks, Matching
Electrical Plan Integ rated Engineering Processes
Eleotical Plant TOpOlogy Model Transformations
Eﬁgcit,ﬁﬁr - Analysis Functions

Version Control

“ - ¢ '- — d Communication
Software 6 # Integrated Views

!

Engineer

Plant Topology
Editor

Tool Data

Third-Party Applications

Collective Intelligence
Plant Planner

A
¢ - -

Project/Quality
Manager

Business Operations
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IRId Industrielle Anwendungsszenarien QI
il J N uality Iab

Flexible Testautomatisierung fir einen modularen Systems Teststand
Engineering Prozessverbesserung nach VDI 3695

Paralleles Round-Trip-Engineering

Einfaches Definieren und Uberwachen kritischer Projektparameter

'

Project
Manager

W e

m Mechanical
Mechanical CAD = [C
Tool Data

m} Engineer
Layout Planner H |C =

Integrated
. Plant Topology

Basic [ToolData } Customer

Engineer .
_ Representative
CAD, Pipe & | |1~ _ Software Dev.
lﬂ‘)]] Instrumentation Environment m]
_ Tool Data

Process J l- Software
Engineer . . . Engineer

g lleT Electrical Plan H |C C Simulation/Test 9

. . Tool Data i
Electrical Engineer Control Engineer

27. November 2017 © TU Wien Seite 5




Flexible Testautomatisierung flr einen
modularen Systems Teststand

§ Testfallbeschreibung durch Fachexperten. TestDesign( _D
§

Effizientes Mapping von abstrakten Detaled Test festGase Abstraction Dj
Testszenarien zu ausfiihrbarem Test Code. Au?fﬂi?oi‘c _ 0
Test Automation (Test Cases) ‘g
§ Automatische Testfalldurchflihrung und g
Reporting. Executon | | Simulation * : 3
§ Flexible Werkzeugkette fur Simulation e B }, g
Testautomatisierung. * gl 8
Simulation Hardware Devices g
[




TU Heterogene Werkzeuglandschaft Quéiitg €

WIEN

Test Management

YJIRA

POLARION

Test-Spezifikation

. Selenium
& Szenarien

Testfall-Implementierung specﬂﬁﬁ

Netzwerk
von
Softwaretest-
werkzeugen \ Testfall-Ausfiihrung
Funktionale Hardwaretests =Y

w—

Hardware & Interfaces
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TU Herausforderung und Ziel ﬁ

WIEN

§ Herausforderungen

— Heterogene Werkzeuglandschaft beim Kunden
(manuelle Integration).

— Automatisches Testen nur in Teilbereichen mdglich.
— Mangelnde Flexibilitat / Erweiterbarkeit etablierter Werkzeugketten.

— Software-/Testexperten erforderlich.

§ Ziel ,Modularer Embedded Teststand*
— Automatisches Testen von Automatisierungsanlagen.

— Erstellung von Testszenarien durch
Fachexperten.

— Flexibles und konfigurierbares Testautomatisierungsframework.

— Unterstitzung unterschiedlicher Werkzeuge.

27. November 2017 © TU Wien Seite 8




W4 LOSungsansatz Num ol TaE

§ Testautomatisierungsframework: Schichten Modell Test

Management Y"RA

§ Werkzeugbausteinkasten

— ,Best-of-breed” auf unterschiedlichen Schichten der Testfall
Testautomatisierung. Definition specﬂm?

— Fachexperten flr spezifische Aufgaben. *

§ Definierte Schnittstellen zwischen einzelnen Schichten / Test- .
Werkzeugen Automatisierung @ Jenns
§ Flexible Konfiguration von Werkzeugketten. v
System under | Physisches % S

§ Effizientes Fiullen von Testautomatisierungsliicken. Test (SuT) | System

27. November 2017 © TU Wien Seite 9




[AYd Vision: Automatisierter Testprozess N ialit

WIEN
Rollen Schichtenmodell Prozess-Schritte Werkzeug-Unterstitzung
(Auswahl)
Layer 6 Definition Test- | v
Test Management Strategie ) lYl IRA
Testmanager
lm Layer 5 Definition von ) ase
Test Specification ' - l
Fachexperte p Testszenarien s ,Y IRA
C
'ﬁ}' Definition S .
e Abstrakte Testfalle '« @  specflow
Fachexperte ™ | Test-Case Abstraction o P
Testingenieur & Testdaten 2
2
WE‘ Layer 3 Erstellen / @ Jenki S,
Testingenieur Test Automation Mapping Testcode |« v iCEREERELS Tave
Testautomatisier
Layer 0-2: Testausfuhrung
Testausfuhrung
+ Simulation System ‘
+ Reales System under Test

© TU Wien Seite 10
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Prozess-Schritte o .
1. Definition von Testszenarien

Iml Definition Test- | — Use Cases, User Stories

Testmanager Strategie — Werkzeug: Jira
'm‘ E Definition von | 2. Definition abstrakter Testfalle & Testdaten
Fachexperte Testszenarien — Keyword-Driven Test: Given, When, Then

— Werkzeug: Jira Plug-In, SpecFlow

Q Definition

m m Abstrakte Testfalle [©
Fachexperte & Testdaten

Erstellen / Mapping Testcode

Test Reporting
W

Testingenieur '9 | — Existierender Testcode & Mapping von Keywords — Java-Code
,m‘ Erstellen / - — Fehlender Testcode a Auftrag an Testingenieur.
Testmgenieurm Mapping Testcode — Werkzeug: Jira Plug-In, Java Repository
restauomaisier (@) Testausfuhrung 4. Testausfilhrung & Reporting
— Jenkins: Simulation, Real-World System
System — Reports fur unterschiedliche Schichten, z.B. auf Testszenarien
under Test — Werkzeug: Jira Plug-In

27. November 2017 © TU Wien Seite 11




TU

| . Definition von Testszenarien

Szenario: Gripper Tool Clamp Test

1. Der Roboterarm fahrt zuerst auf die Initialisierungsposition, damit
iImmer die gleiche Ausgangsposition vorhanden ist.

Im nachsten Schritt wird das zu bearbeitende Werkstiick auf das
Forderband 1 gelegt.

Nachdem das Werkstiick auf dem Forderband vorhanden und flir den

nachsten Arbeitsschritt bereit ist, wird der Roboterarm das Greifer-
Werkzeug klemmen.

PLC - Control

w0 2 O

Ticlamped ToolC done ToolC errol
Tool Clamp man

— Uberprifung des Greifwerkzeugs.

B o o

Tool Release man T2clamped ToolRdone ToolR erroi

Der Testfall sollte grtin aufleuchten wenn das entsprechende Signal
vorhanden ist.

| Sepry P rvrioe Do opdnd iIE0A, WS propschl S0 URARR

27. November 2017
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IH 2. Definition Abstrakter Testfalle Nt 5o fare

Testsequenz mit Keyword-Driven Tests
Scenario: Test Gripper Tool Clamped Signal

— Given Robotarm is in Init State

Best Demo [/ BEET-10 HilSwagl 1 BEET-11

Gripper Tool Test
— When Supply manually pressed (Event)
# Bearbeiten L1 Kommentar Zuweisen  Weitere Aktionen - Fortschritt starten | Vergang lésen  “ergang schlisen Admin - 2| Q) Expor

— Then Remove possible Signal is active A -
i n 4000 m | I | | S e C O n d S (EV e nt) Typ: [E] Beet-Scenario Status: IEEEE0 (Arbeitsablauf anzeigen) Bearbeltar: 3 Nicht zugewiesen

Prieritat. T Medium Losung: Nicht erledigt Mir zuwelsen
Stichworter: Keine # Autor: admin
- e Stimmen: o
Beschrelbung Beobachter €D Beobachten beenden
Kiicken um die Baschrelbung hinzuzuftigen verwalten:
BeET Feature Builder Daten
Scenario Steps | Given Robetam is in Init State ErstE”T:, ek M!nuta
When Supply Manually was pressed (Event) Aktualisiert Vor 1 Minute

Then|

ety — : Diskussi
Y l I m Then the workplece will be available Iskussionen

Then th rkpi ill not b g h Sie diesen Vorgang diskutieren? Stellen Si
en the workpiece will not be remove Ling zu HipChat her.

Then Remave possible Signal is active in (.*) milliseconds | Aishnei

Then Press CNC Init button

aa Then the robotarm will clamp taol (%) in (") milllseconds
D Then the robotarm will clamp tocl (") in (.") milliseconds with break!{Eventi)
SpeCﬂ GW BeET Test Result Then the robotarm will clamp tocl (.*) in(.") milliseconds without Check
Clryn S Fo S} . S o Then the gripper tool closed signal will be active

27. November 2017 © TU Wien Seite 13




Mapping von Szenario zu Testcode
Beispiel: Test Gripper Tool Clamped Signal

§ Given Robotarm is in Init State
§ When Supply manually pressed (Event) :>
§ Then Remove possible Signal is active _
in 4000 milliseconds (Event) Mapping zu
Testcode
8
specflow

(=

Ausfihrung

27. November 2017 © TU Wien

Jf <summarys
/ff Function for writing log messages

f7 </summary >
public static wvoid Log(String Msg)

1
b

File.AppendAllText(@"c:\path\file hil.txt", Msg + Environme

Jf <summarys
/ff Function that compares two values, 5So0ll and Ist.
f/7 Returns TRUE, if they are equal, and FALSE otherwise.
ff/ Asserts the result.
A </summary >
public static bool AssertIntEqual{double Soll, double Ist, Stri
{
try
{
Assert.AreEqual(50ll, Ist);
Console.Writeline("PASSED: " + Msg + " "
return true;

+ Soll.ToS5trin

¥

catch

{
Console Writeline("FAILED: " + Msg + " " + Eall.TDStrin
return false;

¥

Seite 14
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4, Testausfuhrung und Reporting

Automatische Ausfihrung und Reporting der Testfalle

27. November 2017

S csummary

JIf Functlon far weiting log messages
FIF «f pummaryy

public static wold Log(String Msg)

File,dppendillText(§ e \pathiFile_Ril, t=t™, Mig + Ervironment,Nind ine);

}

S csummary
FIF Functlon that coepares

fiF Asserts the result.
S < summary >

twa values, Soll amd Ist,
AT Returns TRUE, EF they are egqual, #nd FALSE otherwise.

public static bool AsiertlntEqual{deutle Soll, double Tst, Steing Mag)

{
try
p
Assert. AreEgual(Sell, Ist);
Consale.Weitel ine " PASSED:
retsrn true;

¥

canch
{

Console.Writeline{ FAILED: = « Msg +

return false;
1
}

" & Mi +

"+ Soll.TaString() + = == "

= = & Boll.ToString() + = <> = &

Testcode

+ Ise. ToSteing{)):

Ist. ToStedng{});

Preparation Build Test
15 ds i .
= —— — unit

Testfall- s 3s
ausfihrung

Reporting

| i

5
specflow

BeET Test Result

Name
CripperToolTest

Initialize

Duration

47124

0.003

N4

Result

¥JIRA

© TU Wien Seite 15




Flexible Testautomatisierung flr einen
modularen Systems Teststand

§ Testfallbeschreibung durch Fachexperten. D Ssmninn konfieren
Effizientes Mapping von abstrakten —l_l——-]
Testszenarien zu ausfuhrbarem Test Code. S —

§ Automatische Testfalldurchfiihrung und AN
Reporting. 5 = L_"_m’_"

§ Flexible Werkzeugkette fiir i

Testautomatisierung.

) Visual Studia @um‘t




Engineering Prozessverbesserung
Nach VDI 3695

Projektunabhéngige Tatigkeiten

Strategische
Rahmen- ----- > Test /
bedingungen Abnahme

Kunden-/Markt-/ Wiederverwendbare
Projekt- Artefakte / Standards
anforderungen

Inbetrieb-
nahme

— Projekt A

Auftrage ___pf projekt B

vom Markt
—»‘ Projekt C

Projektbezogene Tatigkeiten



TU Herausforderung im Anlagen Engineering:
i) Prozessverbesserung

27. November 2017

Basic Detalil Procurement .
: . : . : Operation
Engineering Engineering Construction

Zielgruppe: Fach- & Werkzeugexperten in Anlagen Engineering Projekten, Manager von
Projekten und Organisationen.

Wiederverwendung von Artefakten und Engineering Know-how wird erschwert durch
§ lokale und unstrukturierte Ablage von Engineering Artefakten.

§ unzureichend qualitatsgesicherte Artefakte.

§ fehlende Nachvollziehbarkeit von wiederverwendeten Artefakten.

Project-independant Activiiies

(e -

Reusable
projict Artifacts | Standards
requireents

Strategic
Constrainis

1
s e

Project-dependent Activities

Market o] Proi
Orders e

—| Project C

© TU Wien

Seite 18



Prozessverbesserung nach VDI 3695: e
Beispiel aus einem Beratungsprojekt N\ uality I2b

_ Projektunabhéngige Tatigkeiten
Strategische

Rahmen- ----- >
bedingungen

Test /

Abnahme

Wiederverwendbare
Ar'gefakte / Standards

Kunden-/Markt-/
Projekt-
anforderungen

Inbetrieb-
nahme |

—» Projekt A
Auftrage ) projekt B
vom Markt
— Projekt C

Projektbezogene Tatigkeiten

1. Identifikation kritischer Systemteile (Risiko) 4. Sicherung und Nutzung von Engineering Wissen

2. Massnahmen der Qualitatssicherung (Reviews, 5. Systemmigration, z.B. Tools, Altsysteme

Tests, Testautomatisierung) 6. Disziplinibergreifendes Projektmanagement

3. Requirements Engineering

27. November 2017 © TU Wien Seite 19




g¥] Sicherung und Nutzung des
i) Engineering-Wissens N uality Iab

§ Erhdhung der Akzeptanz bestehender Systeme durch Feedbackschleifen zur kontinuierlichen
Verbesserung.

1. Wissensverwendung.

2. Erfassung / Bewertung neuer Wissenskomponenten (Nutzerbeitrage).
3. Evaluierung und Bewertung durch Experten (Absicherung).

4. Feedback und Anerkennung von Beitragen durch Experten.
5

. Anerkennung fur aktive Nutzer zur Erh6hung der Akzeptanz

Confluence
—S— |
[ WS- - -
T e e iy Evaluation
Krowledge (Re) Use f’,‘\} e S S— @h‘_ S sy *
' ' 4—""""{_ L — adlim ' Enawledge
- —_— —_ - 4 B Eng eeeee
Bischanical o — s s e [} s e Expurt '
Enganear e e T |
' ' T Mew / Updated Knowledge, : JE\L Expert '
Electrical Progact {E:‘I Lessons Learnad Expan
Enginwer Managar ' Knowledge Ratings
A . Experts
Managamant ‘ﬂ RCENIVES
Users

'Wiki Systems

27. November 2017 © TU Wien Seite 20




IR Collective Intelligence Mechanismen ﬁ are
WIEN huahtg

§ Sicherung und Nutzung von Engineering-Wissen
§ Homogenisierung und Verbesserung der unterschiedlichen Projektteams.
§ Kontinuierlichen Verbesserung durch Feedbackschleifen.

§ Verwendung von Collective Intelligence Mechanismen.

§ Erwarteter Nutzen

§ Verwendbare aktuelle Wissensbasis fur alle Projektmitglieder.
Sicherung, Strukturierung und Weiterentwicklung des State-of-the-Practice.
Wissenstransfer zwischen unterschiedlichen Projektteams.

Effizienzsteigerung durch stetig eine wachsende Wissensbasis

w W W W

Einschulung neuer Mitarbeiter.

27. November 2017 © TU Wien Seite 21




TU | - e
Wd Ablauf eines Beratungsprojektes ﬁ‘ua"tg

§ Initiale Analyse und Bedarfserhebung beim Kunden

§ Workshop mit Schlisselpersonen
. Analyse

§ Ergebnis: Katalog an Verbesserungsmal3inahmen
§ Unterstitzung bei der Umsetzung 1

§ oder
§ Umsetzung durch mafl3gescheiderte Losungen Umsetzung
§ Evaluierung der umgesetzten Verbesserungsmalinahmen. 1

§ Systematische und nachvollziehbare Evaluierung der i

Wirksamkeit der umgesetzten MaRnahmen. EvaIUIerung

§ Vorher-Nachher-Vergleich.

27. November 2017 © TU Wien Seite 22




Engineering Prozessverbesserung
Nach VDI 3695

Projektunabhéngige Tatigkeiten

Strategische
§ Identifizierung von Effizienz- und Wiederverwendungs- beFZ?rTg”JﬁS'e;"'_':
potentialen. |
Kunden-/Markt-/ Wiederverwendbare
. . . .. . Projekt- Artefakte / Standards
§  Lokalisierung von Projektrisiken und Verzégerungsfaktoren. anforderungen |
§ Kontinuierlichen Verbesserung und fir Akutfalle. e | |
nahme
§  Schrittweise Verbesserung: > ProjektA
Analyse - Umsetzung - Evaluierung o R
—P’PI‘OJBKIC

Projektbezogene Tatigkeiten



Paralleles Round-Trip-Engineering LY,

WIEN

Iogi.cols&

all the more power

Plant T opology _ )
ﬁ Planning Env. Project Planning lﬁl
Plant Planner N Eanabc u Project <AU1’DmaﬁDnMLI>
¢ Manager
* _ Electrical Dev. *

Environment (ECAD)
Mechanical I Software

Engineer . Engineer
Electrical

Engineer




WIEN

A% Bedarf und Herausforderungen |0gi-00|3®

all the more power

Equipmant
Data @{
Sheels

/]

)
9
J

SDViES

LY
]

<
[
BNV

ks

LY A L

T'q,

=]

o
[
Y

/]

Cesign B85
Cata

P 1 ¥
O

-
iy

\

[]
F

N/

1Q/0Q
8 Cata ﬂ

Sheels =i

;ﬂj
%j

S
]

AN

€ hange ﬂ
Manape-

ment =

Heidel R., Industrie 4.0: Ohne Normung geht es nicht. IEC TC 65:
Industrial-process measurement, control and automation, Blomberg, 7.10.2014

i * T;F Im verteilten Engineering von Automatisierungs-systemen
Project Manager  Customer Rep. Project Participants erfolgt haufig ein punktueller Datenaustausch in
(" san Design N End Werkzeugketten und -netzwerken, der
Yes - . .
e ® s | [ gy 1. kein ausreichendes Qualitats- und
& J

Konsistenzmanagement ermdoglicht.
effizientes Round-Trip Engineering erschwert.

kaum eine Nachvollziehbarkeit von Anderungen Uber
Disziplingrenzen hinweg untersttzt.

27. November 2017 © TU Wien Seite 25



Iogi.coI3@

all the more power

1. Definition von Disziplin-spezifischen Anlagentopologien.
2. Konsistente Sichten auf das integrierte Anlagenmodell.

3. Nachvollziehbarkeit von Operationen mit generierten Anderungsberichten.

Integrated
Plant Topology

Plant T opology
m Planning Env. >

Project Planning Iﬁl

Plant Planner AutomationML Hub Project
/ i Manager
_ Electrical Dev.
Environment (ECAD)

Mechanical Software
Engineer . Engineer

Electrica

Engineer

27. November 2017

© TU Wien

Plant Planner
. Commit: Initial
Plant Topology

Read Initial
Plant Toplogy Integrated Read Plant Topology,
< ‘E dibiend MCAD V1, ECAD V1
s G )
Mechanical Commit: Software
Englneer MCAD V1 AariamatoniL Hub Engmeer

Read Plant Topology & o o Commit:
MCAD V1 ECAD V1

Electrical
Engineer

Seite 26




H Nachvollziehbarkeit von Operationen |0gi.CQ|S®

all the more power

4 | B | localiost 000 Ml fweriet Dockmsriabin g ool flecedme i checkinGheckinPage 1 i)

AML hub & Home A Changes of Interest 4 Check-in & Object Browsar = Campare cammits £ Chackout

5 Rollen spezifische Vorgange.

§  Versionierung von Operationen Check-in
§ Modell-Versionierung von HT_M‘_ T
AutomationML Dateien. Please salct a fil fo check n
Merge Strategy
5 Versionierung von einfachen aus AutomationML Overwrtelargesiategy
referenzierten Dateien, Project
wie COLLADA oder PLCOpenXML. n::‘-'fw
master
CSommit message
§ Unterstutzung von “Commit NaChriChten" [PS-24] Added extensicn of WFEiscricalComponentSystemUniClassLib due to dPonRanSwitch
fur bessere Ubersicht und Kollaboration. y oo

Dy @n AutomationML/> logicals'

27. November 2017 © TU Wien Seite 27




gg¥] Nachvollziehbarkeit von Operationen mit looicals:
M) generierten Anderungsberichten gl

all the mere power

AML hush #ymome  FiChonges ofintereat Sy Oneckdn o Otjoct Browssr =2 Cowpane commi & Crac ot

. . . Check-in
1. Unterschiede am integrierten
Anlagenmodell im Vergleich Suscouty ceckes | maos e 37 e
zur letzten Operation et
Element Type § Attributo
DIFf Kind DT Location Hamy Ehemant / D9t Deecriptor
2. Unterschiede zwischen beliebigen - ,

Operationen unter Einbehaltung
der Rollen-spezifischen Sicht

0o core :
CHANGE CAENFie /WF_ModelSyvemUniClasslin / UNENCAWH_LOC_DESC  valus

Syviem Urk Class Lisrary by I8F DvaL
Systarn e Class ey by IAF DGl with VEASES 1S

CHANGE meEHMmmw!UW_LM;EE“ valus 100

Change report

21112015 231457 ecad_user [P2-20] Defined inftial a-design ;*| —

Bitte wihien |=

11,2015 23:08:33 planner: [P5-2] Designed Initial version of plant topalogy with AuiomationMLExendedRoleClasslin
112015 23:10:08 mcad_user [PS-10] Defined initial mcad-design

11,2015 23.10:45 mead_user. [P5-11] Added missing gecmetry and sequence files

11.2015 23:11:15 mead_user; [P3-12] iImport and application of VOMA Roles

1

1

1

1

1.11.2015.23:11:59 mcad_user. [P5-13] Instantiation of I4F_ModelSystemUniiClasses
.1 t:!ﬂ moad_user [P5-14] Updated Z0 Layout

111 ‘5T ecad_user [F5-20] Defined inttial e-design

1

1

112 42 ecad_user [PS-21] Added Rofes, Extemnailnterface, Vanablainerface, and assignmants for OC-Maotor and Schalter
JA1:200 116:18 ecad_user [PS-22) Updated Buscoupler, motorcontrolcenter and -devices, 10 — wiring and reiated internalLinks
21.11.2015 23:16:50 ecad_user: [P5-23] Updated wiring

21112015 231730 gcad_user [PS-24] Added extension of IAFElsctricalCompaneniSysiemUnitCiassLib due to 4PoriRailSwiich
124.11.2015 22:18:11 ecad_user [PS-25] Added ModbusTCPMastarRaquest

29.11.2015 23:18:50 ecad_user [PS-26] Added vanables

21.11.2015 23.1%:27 ecad_user: [P5-27] Added more varables

b3 P B3 B3 R B3 RS BRI BS

27. November 2017 © TU Wien Seite 28
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WIEN

Disziplin-spezifische Anlagentopologien

Iog1

cals

all the more power

Navigation durch die Anlagentopologie.
Inspizierung von AML Modellelementen.

Visualisierung der Rollen spezifischen
Topologie und Modellelemente.

AML Browser

Flam mpaiogr

=l Ropwids
j

- borrisowd
L‘.mhq_pmJ.mlﬂ::
L ine_terrantie
| Aemmon_iiambey
11 eppen_Fame_lumiakss
I rwur_bama_urmisbie
1 beeiy_wesitsn_choe vwisa
L1 e pann_CourtieTocesise
L anoter_lnw_furrasbies
L] mtes_pabaton_isaenly
) machinal
L1 o _poiias_pracet
L1 soel_hoider
1 procesmng,_toali
1 proceaing_bostd
o presamng_msil
| vhaisr_maching
L iree_wanin_baigrt_sciusrmeen_ster
L1 Arri_pvertcn_basgiit_ncusinaa_bakoes
] rmi_pwrish_toel_tnanging
R ]
] meter_tool_changing
] minr_procesing ool
LhsriaaT

AML Browser
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g ¥] Konsistente Sichten auf das integrierte logicals:
i3l Anlagenmodell gl

all the mere power

§ Darstellung von Anderungen an der Rollen-spezifischen Sicht auf die Anlage
& seit dem letzten Commit

§ durch Anderungen an uberlappenden Sichten

AMLhub  #AHome B Changesofinterest  #Check-in & ObjectBrowser = Compare commits: & Checkout

&
Changes of Interest

Recent Changes

Date Author Rev Id Commit Message

2015.91.21 23:19.27 ecad_user 1448144357804  [P5-27] Added more variables

2015.11.21 23:18:50 ecad_user 1448144330331  [PS5-26] Added varables

20151121 23:18:11 ecad_user 1448144281181  [PS-25] Added ModbusTCPMesterReguest

2015.11.21 2301730 ecad_user 1448144250802  [PS-24) Added extension of IAFElectricalComponentSystemUnitClassLib due to 4PortRailSwitch
2015.11.21 2311650 ecad_user 1448144210235  [PS-23) Updated wiring

2015.11.21 231618 ecad_user 1448144178581 [F35-22] Updated Buscoupler. motorcontrolcenter and -devices. 10— wiring and related internallinks
2015.91.21 23:15:42 ecad user 1448144142964 2 [P3-21] Added Roles, Externalinterface, Varlablelnterface, and assignments for DC-Motor and Schalter
2015.91.21 2311457 ecad_user 1448144097252  [PS-20] Defined initial e-design

Your last change was at 2015.11.21 23:12:29 Revid 1448143945381 Commit Messange [F5-14] Updated 20 Layout
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Paralleles Round-Trip-Engineering LY,
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Iogi.cols&

all the more power

5 Definition von Disziplin-spezifischen
Anlagen-Topologien

Plant Topology
5 Konsistente Sichten auf das ﬁr [:,F'-ﬂﬂiﬂﬁw-

integrierte Anlagenmodell

Project Planning ﬁr

Plant Planner utomati u Project
. . . Manager
5 Nachvollziehbarkeit von Operationen _ ‘_
i i A i Electrical Dev.
mit generierten Anderungsberichten ' Iﬁﬂ ?ﬂmﬁﬁumm '
Mechanical
Engineer Engineer

[@ MAGDEBURE <AutomationML />




Einfaches Definieren und Uberwachen TU
kritischer Projektparameter S

Iogl cals:

& more power

CH AutomationML

\ Hub )




p¥] Heraustorderung: Uberwachen von kritischen Iogi.colf
uia) Projektparametern

Basic Detall Procurement .
: . . . : Operation
Engineering Engineering Construction

5 Zielgruppe: Fachexperten in Anlagen Engineering Projekten.

all the more power

5 Der Aufwand fur das Sammeln, Auswerten und Beobachten von kritischen Projektparametern soll
minimiert werden.

1. Ineffiziente manuelle Uberwachung instabiler Projektparameter
2. Spate Benachrichtigung von relevanten Projektteilnehmern bei Anderungen.

3. Fehlende oder aufwandige korrekte Zuordnung von Betriebsdaten zu Engineering-Wissen
aus der Entwicklung.

Project Manager

{

Organization A

{

Organization B

Organization C

Time Sheets
XLS)
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IR Uberwachen von kritischen Projektparametern |0gi-00|3®

WIEN all the more power
Basic Detail Procurement .
: . . . : Operation
Engineering Engineering Construction

Das Multi-Model-Dashboard unterstuitzt
1. einfaches Definieren und Uberwachen kritischer Projektparameter.

. automatisierte Uberwachung von Anderungen und Warngrenzen.

2
3. unmittelbare Ruckmeldung bei Anderungen an relevante Rollen.
4. Schnittstellen zur Verbindung von Parametern aus der Entwicklungsphase mit dem Laufzeitsystem.

v e

9 Project Manager e ==
] L
Organization A Q020 o\ 9
&2 iy
lm‘ Electrical Plan I AutomationML Organization C
Hub

Organization B \_ J

@ c Runtime
System

SEEL

{
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Multi-Model Dashboard Ablauf

Iogi

cals’

all the mare power

1. Finden kritischer Parameter

»  Erheben technischer Parameter und
Abhangigkeiten.

Definition von Beschrankungen.

Verbindung von Parametern
mit lokalen Repréasentationen

Unterstutzung von Schnittstellen und Daten-
formaten, wie XLS, DOC, PDF, XML, REST.

Auswertung und Bewertung
von Anderungen

* Analyse der Auswirkung
von Anderungen

Auflosung von riskanten Parameteranderungen

Benachrichtigung relevanter Projektteilnenmer

27. November 2017 © TU Wien

1. Parameter and

FM Multi-Model Dashboard

constraint definition

Common Concepts in

the team workspace

2. Linking parameters to
local representations

Mappings

-
@ T
""Local\

Knowledge
Engineer

Representations

in private works aces* 3. Change monitoring in

Ry

Code

Structure”> Signal List U e
Domain A Domain B

Conswaint Name Owenes aus Value Unit Last Update
MEWeidingCell.Robotl Location within area ME 02 Published True Bool 2.2.2014; 17:49
4b. Constraint evaluation
Constraint List
Constraint Mame Owner Status Value= Unit Last Updars
_F'E-thdlnzttll StationTime below time limit 8_0¢  Requested NfA Boal Nia
PE,Wacﬂhﬁeu Rgbml.ﬁd dedvalueDuration below limit = GA_DM  Publish False Bool 10.4.2014; 10025
'l\?l:ﬂiuﬂ:llf:!nm}r.‘r'w:isenginl:trl:d as_ 04 Publish alse Bool 17.3.2014; 21:24
ME Weldlng&uﬁnnml Locatidh githin area . ME_02 Published True Bool 1.2.2014; 17:49
ME WeldlnzCEll.Gecﬂ‘ta;IDn Location wlﬂn aregp g ME_02 Published True Boal  2.2.2014; 17:49
S S v .
e s N 4a. Parameter evaluation
Farameter Name S - [] [y Source STatus Value unit Last Update
PE.WeldingCell.StationTime 0 @ MED1 Requested N/A 5 N/A
RP. Weldinglell.Robotl AddedValu=Ratio '\ RP_01 Requested Nfa L Nfa
AP Weldingtell Robotl, Welding Duration \ LY RP_02 Published 18 5 1042074, 10:22
RP. WeldingCell.Robotl Handling.Duration ) RP_02 Fublished 4 5 10.4.2014; 10:22
RP.WeldingClell.Robotl. Motionl.Duration [y ‘\ RP_02 Published ] 5 10.4.2014; 10:25
RP.Weldinglell.Robotl Motionl.Duration L Y [ RP_02 Published 5 5 10.4.2014; 10:25
ME WeldingCell Rabotl Location b ‘ ME_02 Published (13.3; 21.8] (m;m) 2.2.201%; 17:49
MEWeldingCell.Geastation. Location ME_03 Published (16.4: 23.4] (m;m)  2.2.2014; 17:49
MEWeldingCell.Robotl MaxSpeed ME_01 Published 52 m/=  14.8.201%; 06:50
ME WeldingCell Conveyer Size ME_02 Published 1,325 mm 1732034, 21:24
ME.WeldingCell.Conveyer.Manspeed ME_02 Fublizhed 1o mfs 17.3.2014; 21:24
MEWeldingCell Conveyer. Drivel ME_02 Published True Bool 17.3.2014; 21:24
PP WeidingCell. Conveyer FailuraTimer FP_03 Request Nfa = R4
PP WeldingCell Conveyer, Drivel, Signall FP_D3  Publish False  Bool 1332014 D649
EE WeldingCell.Conveyer Drivel Signall EE_04  Fublish True Bool 14.8.2013; D650
local engineering models - ‘
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TU Uberwachung von Beschrankungen |0gi._00|$®

all the mare power

- Bedingungen Parameter Arbeitsbereiche - =3 B Kontakt Ausloggen

Issues 2 Branches 2 Conflicts 5 Motifications 42

Constraint overview

s

CONSTRAINT LIST =
Name Owner Status Value Last updated
PE_WeldingCell_StationTime below time limit QA_D4 Reguested INIA

PE_WeldingCell_Robotl_AddedvalueDuration below limit QA_D4 Published MIA 24.11.14
WeldingCell_Conveyar_Drivel engineered @A_D4 Published INIA, 241114
ME_WeldingCell_Robot!_Location within area ME_D2 Published 241194
ME_WeldingCell_Robotl_GeoStation_Location within area ME_D2 Published 241114

List of available constraints

27. November 2017 Seite 36
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Definition von Beschrankungen

Iogi

cals’

all the more power

- Bedingungen

Issues 2 Branches 2

Constraint definition

Parameter

Conflicts

5

Arbeitsbereiche -

Motifications 42

Name TEMPLATEINSTANCE COUNT is below 42 degrees
Status Bitte wahlen v
+ Bezeichnung
Visibility Bitte wahlen . v
+ Bedingung
Value
Expression I

Bedingung / Beschrankung

27. November 2017

Parameters

Name

No recoms found

Uit

Value

© TU Wien

# 2% Kontakt

Ausloggen

Verfligbare und zuordenbare Parameter

Available parameters

Fiiter

| Al ‘ Subscribed | Private

Mame

PE_WeldingCsll_StationTime
RP_WeldingCell_Robot1_AddedValueRatio
RP_\WeldingCell_Roboti_Welding_Duration
RP_WeldingCell_Roboti_Handling_Duration
RP_WeldingCell_Robot1_Mationt_Duration
RP_WeldingCell_Roboti_Motion2_Duration
ME_WeldingCell_Robot1_Location
ME_WeldingCell_GeoStation_Location
ME_WeldingCell_Roboti_MaxSpeed
ME_WeldingCell_Conveyer_Size

ME_WeldingCell_Conveyer_Iaxspeed

Unit Value

Seconds (s)

Percent (%)

Seconds (5)

Seconds (s)

Seconds (s)

Seconds (s)

Position (Meter) ((m,m}}
Position (Meter) (im,m})
IMeter per second (mfs)
Millimeter (mm)

Meter per second (m/s)
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TH Definition von Parametern |0gi-00|3®

all the more power

Bedingungen  Parameter  Arbeilsbereiche ~ i Koniaki  Ausloggen

Issues 2 Branches 2 Conflicts 5 Notifications 42

Parameter overview

. T—— Request parameter since not available

Name Source Owner Siatus Value Unit Last changed
Name || source ConmiEs Bitts wahlen v Bitts wahleri v
PE_WeldingCell_StationTime PE M admin Requested Seconds (s) 2014-11-24 09:44 o
RP_WeldingCell_Robot_AddedValueRatio RP_D4 admin Regquested Percent (%) 2014-11-24 00:44 f =
RF_WeldingCell_Rohoti_Welding_Duration RP_D02 admin Fublished Seconds (s) 2074-11-24 D044 -
RP_WeldingCell_Roboit?_Handling Duration RP_02 admin Published Seconds (s) 2014-11-24 09:44 £ u
RP_WeldingCell_Robotl_Meotion1_Duration RP_02

Request parameter
RF_WeldingCell_Robotl_Motion2 Duration RP_D02
ME_‘WeldingCell_Robotl_Location ME_03

Name TEMPLATEINSTANCE COUNT

ME_WeldingCell_GeoStation_Location ME_D3
ME_WeldingCell_Robot!_MaxSpeed ME_01 Unit double v
ME_WeldingCell_Conveyer_Size ME_DZ

<o o

27. November 2017 i Seite 38
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Verbindung von Parametern mit Konzepten
In lokalen Modellen (1)

logicals’

all the mare power

Issues 2

Bedingungen Parameter

Branches 2

Parameter linking

Name

PE_WeldingCell_StationTime

RP_WeldingCell_Robot1_AddedvalueRatio

RP_WeldingCell_Robot1_Welding_Duration

RP_WeldingCell_Robotl_ Handiing_ Duration

RP_WeldingCell_Raoboti_Motion1_Duration

RP_WeldingCell_Robot!_Motion2_Duration

ME_‘WeldingCell_Roboti_Location

ME_WeldingCell_GeoStation_Location

ME_WeldingCell_Roboti_MaxSpeed

ME_WeldingCell_Conveyer_ Size

ME_WeldingCell_Conveyer_Maxspeed

ME_WeldingCell_Caonveyer_Drivei

PFP_WeldingCell_Conveyer_FailureTimer

PP_WeldingCell_Conveyer_Drivel_Signall

EE WeldingCell_Conveyer_Drive1_Signall

TEMPLATEINSTANCE_COUNT

27. November 2017

Conflicts

3

Arbeitsbereiche -

Motifications

Status

Requested

Requested

Published

Published

Published

Published

Published

Published

Published

Published

Published

Published

Requested

Published

Published

Requested

42

Unit

Seconds (s)

Percent (%)

Seconds {8)

Seconds (s)

Seconds (s}

Seconds (s)

Position (Meter) ((m,m})

Paosition (Meter) ((m,m})

Wieter per second (mis)

Millimeter (mm)

Meter persecond (ms)

Boolean (bool)

Seconds (s)

Boolean (bool)

Boolean (bool)

Number (daouble)

# = Kontakt

Ausloggen

Zuordnung zu lokalen Modellen

Name TEMPLATEINSTANCE COUNT
Unit double v
Owner Owner
Modified Last updated
Status Requested v
Link type logi.cals RTS v

‘Value definition

Endpoint hitp:/flocaihostiread plc

Variable | TEMPLATEINSTANCE COUNT |

&

Cancel Save
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TU _Verbindung von Parametern mit Konzepten ogicals
i) in lokalen Modellen (2)

Bedingungen Parameter Arbeilsbereiche - B Kontakt Ausloggen
Issues 2 Branches 2 Conflicts 5 Notifications 42
. . = = W WMEw me e e W - L = T mEW B e - - f j
Parameter linking I Automation. egtor 413 - [
[
Name Status Unit _ _ - mlx| .? “ u P RE .
PE_‘WeldingCell_StationTime Reguested Seconds (5) g . Roletlamslio - wmm amm s Aum.nn. MOADE_ fires Oy - f x
L Emxaw ] x] ~
RF_WeldingCell_Robotl_AddedValueRatio Requested Percent (%) . | - {i[] Rioom445 {Class: Role: Arcal a gecametry
g o [[E] FrenbismanufachunngSystem [Class Rele: ProducticnLine] ] !
RF_WeldingCell_Robot1_Welding_Duration Published Seconds (5} 3 + [ trrastéed | Cass: Rotes i) ||| comnections
" » achine? | Class: Rode: Linit) W po
RP_WeldingCell_Roboti_Handling_Duration Published  Seconds(s) 5 ] machine G =
= | w | [1E] turrabdeT | Class: Rode: Linit]
RP_WeldingCell_Robati_Motion1_Duration Published Seconds (s) & e} HL] firdablof { Chumse Roll: Lnkid .
.E w | (1] twendabies [Class Rele:Unit) Harme roLational speed
RP_WeldingCell_Robati_Motion2_Duration Published Seconds (s) E o) [f] eonveyert | Class: Robe: Urit) DessopEen
E ::.Eﬂmrmﬁfr [ Cluss: frame Role: | g w:’r = 240
ME_WeldingCell_Robot1_Location Fublished Pasition (Meter) ((m.m)) < 7] e conveyer {Class: ine._conveyer Role:) zem:-,m alue —
T indctned Sensor_ comviper | Class mductive sensar Rale: | T -
ME_WeldingCell_GeoStation_Location Published Fosition (Meter) ({m,mj) - m:-h'rl_klh‘rnrl.'.-rqqﬂ o ey ot DataType :smr:;« y
) . ) ] SupporedioheClas: VDMAGEALSRemeClan it VDMASEA1 5 Unit
ME_WeldingCell_Robot1_MaxSpeed Published Metar persecond (mis) . ey EMLE - b
ME_WaldingCell_Canvayer Size Published Millimeter (mm} ) HE] Imiveqecr | Chias: Rt Ly L
w | [if] commveyert | Class: Robe Lirit)
I WME_WeldingCell_Conveyer_Maxspead {t"’) Published Meter per second (mi/s) I w | [I[] eonveyerd | Class: Role: Lnij
- w ! [I] conmveyerB [ Class: Robe: Urin)
ME_WeldingCell_Conveyer_Drivel Published Boolean (bool) i w [{[] turmtabled | Chass: Role: Linit)
w | [if] machinel {Class: Rolbe: Uniti
FP_WeldingCell_Conveyer_FailureTimer Requested Seconds (s) w | [I] comverer]. | Class: Robe: Uin)
w | [il] frmabde] |Class Rode: Linit) || [ O8iect Hepder | Astributes mototfire_ton vl { ks
PP_WeldingCell_Conveyer_Drive1_Signali Published Boolean (bool) i i P P
Fm i CALbsers Richard\ Deskioplami-demo-1eshIAFDemorstrationPiant-me-cmb CAEXIS 7723 24776381 43045.0ml
— b8 = -
EE WeldinaCell Convever Drive1 Sianall Published Boolean iboal)

Link requested parameter with runtime system
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Jd Ubersicht und Auswertung |0gi.CQ|S®

all the more power

Bedingungen Paramler Arbedsbereche - il B Konlakt AusIoggen
? Branches 2 Conflicls § Holificaions 42
Status Bitle wahken "
Visibility Bitle wahlen . Al Subscribed Private
Value talse Name Uil Value

L _WeldingCefl SatonTime Seconds (3}

Expre S‘Si.Cln RP_WeldingColl_Robat ! AddedVakicRalio Pircimnl (%)

. RP_WealnngTall_Robatl_Waldeng_Duration Seconds (s}
TEMPLATEINSTANCE_COUNT = 42 o L

RP_Welginglell_Raobail_Handling_Duratien Seconda (8)

RF_WaldingCail_Rabatl_Mosoni_Durabon Seconds (8)

RP_WeldingCall _Robal1_KMotan?_Duration Socomds ()

Parameters ME_WeidingCad_Ronott_Lacasan

Linit Vahis ME_wWeidingCed_ Geoitation_Locaton

Haime Consiraint ovendiew

TEMPLATEINETANCE COLINT Rurmber (doubse) ME_ ‘WekdingCell_Ronet! _kaxSpesd COMETEMNT LIET -
[r— T Tiatu Nanw Lawi Lysinimd
[} ME_Wiriding Gl _Comoypor_Scn =i RN e L ;
Canced LI . RS Rt e e Ga_td Hactusmhined W

: ME_WildingColl_Compar_Mipiodd | il imenote Boseit_sdted st sess b oA g4 T (7 b e

Current parameter value has o O S | G T

h d i th t. PP_WeldingCeil_Conveyer_FailureTime e m— e "

cnanged in tne meaniime... PSS s g

EP WoldingCell Cormvayer Difee? Sign

TELMSLATERSTANCOE, COUNT & belcw L7 aegreas

...related constraint has been violated!

=> notification of related engineers




Einfaches Definieren und Uberwachen TU

kritischer Projektparameter =
logi.cals

all the more power

5 Effiziente Beobachtung kritischer Prjec Manager |

AEERE

VELE
{1

=il

Projektparameter Uber Werkzeuggrenzen. i -
C
. . . . Organization A qr‘o
5 Zeitnahe Information bei Constraint-Verletzungen. i &2
Tﬂ? Electrical Plan Organization C

I AutomationML

§  Zentrale Plattform fir Ingenieure organization 8 2 Hub
wahrend der Entwicklung und zur Laufzeit. e
stem



