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Projektziele

ROBOTOP Plattform

Best Practice

Beispielkonfiguration

Komponentendatenbank & Kompatibilitatscheck

n Visualisierung der L6sung

Zusammenfassung
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Projektziele

ROBOTORP ist eine offene webbasierte Plattform
zur Konfiguration von Roboterlésungen
fr Service-, Logistik- und Fertigungsanwendungen,

insbesondere bei KMU

Sichtweise

Wenig automatisierte
konventionelle Prozesse

Umfangreiche Leistungen fur

Integrator .
g begrenzten Kundenkreis
Komponenten- _ _
anbieter Innovative Robotiklésungen,
ﬂ aber begrenzte Umsetzung

Konsortium:

ICARUS "~ 1ntosim
19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause

ist-Zustand —

Ldsungsfindung durch

Flexible Automatisierung mit
Best Practice aus Industrie

geringem Engineeringaufwand

Vernetzung mit Kunden und

Einfache Auftragsfindung durch
Komponentenanbieter

automatisierte Konfiguration

Herstellerubergreifende Erhebung der
Produktlogik verfiuigbar Kundenbedarfe
Gefordert durch:
@ ?plﬁs}smig\'sterium
| Automatica 3 e Deutachen Bundesog

whbk Institut fur Produktionstechnik (KIT)
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ROBOTOP - Automatisierungspotenziale gemeinsam erkennen

> ROBOTOP Plattform
c ! ! . w .
s o Bestehende Kategorien Vorkonfiguration Individuelle, finale
O 3 Losungen Konfiguration —
—t+ o:
S 2 Y Best-Practice 1 Vorkonfiguration 1 @
N O : : : :
y o Best-Practice 2 Vorkonfiguration 2 8
—_— =
® c Best-Practice x Vorkonfiguration x
-]
Q Erstellung der Plattform
Informations- Ableitung der Zusammenstellung Zusammenstellung
gewinn durch Kategorien aus der Best-Practices durch
Industriebefragung Best-Practice aus Datenbank Nutzereingaben
é;
' i ‘ Gefordert durch:
B | B
und Energie
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ROBOTOP - Individuelle Lésungen visualisieren

Anwendungsfall
(Lastenheft)

N

+ Komponentendatenbank

« Konfigurationslogik (Regeln)
«  Kompatibilitat

* Simulation

ROBOTOP Plattform Nutzung der Plattform

a[eizuajod

>
c . . . w .
S Bestehende Kategorie Vorkonfiguration Individuelle, finale

dsun onfiguration —
3 L g Konfigurat

o:

= | Best-Practice 1 Vorkonfiguration 1 @
n : : : :
o Best-Practice 2 Vorkonfiguration 2 8
E Best-Practice x Vorkonfiguration x
>
«
1

Standardisierung von zuktinftigen Roboterldsungen
mit Hilfe bereits existierender Anwenderlésungen.

19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause | Automatica 5
whbk Institut fir Produktionstechnik (KIT)

Geférdert durch:
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Bundesministerium
fiir Wirtschaft
und Energie

aufgrund eines Beschlusses
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ROBO
[oP Szenario: Greiftatigkeit mit Handhabungsvorgang

Best-Practice (bewahrte Anwenderldsung aus Industriebefragung)

Bauteilform: Zylinder
Bauteilgr6f3e: 180x50 mm
Bauteilgewicht: 2500 g

Bauteilempfindlichkeit/-material:
unempfindlich/Metall

vVvyyvyy

Benotigte PTP Distanz: 1500 mm
Rotationen der Bauteilquerachse: 1
Prozessgenauigkeit: gering
Prozesskrafte: keine externen
Zykluszeit: 7s

vVVvyyvVYYVYYy

B
B

| A‘ ptional je nach Anforderun
| ‘ - Position, Farbe, |dentital

| GG KUKA KR 16-2 (KRC4) + Greifer Schunk PGN-plus-P 100-1-AS
g- 4 individuelle Adapterplatte + Anschlisse zur Peripherie

19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause | Automatica 6 B et chen Bundestoges
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Greiftatigkeit ‘3}0
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Zum Beispiel:

- Maschinen-
bestickung

- Transport zwischen
Ladungstragern

- Halten an Scanner

Zum Beispiel:

- Prifen von Bauteilen

- Vermessen von
Bauteilen

Zum Beispiel:
- Rotormontage

. Abfrage von Primarkategorien

Werkzeugtatigkeit 2'!.

\'\eﬂo““p‘o puﬂu

Zu

m Beispiel:
Frasen mit
Fraswerkzeug an
Roboter

- Verschrauben mittels

Robater

Prototyp

zur Reduktion des Losungsraums sowie der Komplexitat.

19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause | Automatica
wbk Institut fir Produktionstechnik (KIT)

Geférdert durch:
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Beispielkonfiguration

1. Werkstuckkonfigurator

2. Greiferauswahl

3. Layoutkonfigurator

4. Roboterauswahl
[5. Simulation / Ergebnis |

Konfigurations-
menu

Gespeicherte Konfigurationen Qg Einstellungen G FAQ / Hilfe

- ’. Login
Symbolleiste

Draufsicht 3D
‘ Mentuleiste

Darstellungs-
funktionen

Visualisierte
Best-Practice-
Konfiguration zur
3D-Interaktion

Prototyp M

Impressum

Copyright ©® ROBOTOP

. Vorkonfiguration auf Basis von Best-Practice Analysen.
| Automatica

19.06.2018

Geférdert durch:

@ Bundesministerium
fiir Wirtschaft

und Energie

aufgrund eines Beschlusses
des Deutschen Bundestages

Dipl.-Ing. Martin Krause
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Gespeicherte Konfigurationen og Einstellungen 9 FAQ / Hilfe

Konfiguration | Spezifikation
1. Werkstuckkonfigurator
Draufsicht

ﬁ — 1 Layoutkonfiguration in
[’ ~ / Draufsicht-Darstellung

Anlieferung (IN1)

oo JESN > e o o

Maschinenposition (OUT1)

Option Ablieferung (OUT2)

ol [ o

Rotationen

@ Rotation X @Rotation Z ORotation Y 41
e Posmon_sangab en R
@I Takizeit Zu Anll_eferung’ T 002010 (300, 40, 10)
Maschine und

Druckiuft |~ .
Ablieferung

Starkstrom

Copyright © ROBOTOP Impressum P rototyp K N

Gefordert durch:
. . - . . o Bundesministerium
Anwender kann Roboterldsung an individuelle Bediirfnisse anpassen. B | s
9 P S
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Komponentendatenbank & Kompatibilitatscheck
g(rDel-rl]S'l:lK Drehdurchfiihrung DDF 2

Verbinden
SCHUNK Adapterplatten

Uberwachen
SCHUNK Kollisions-und
Uberlastsensoren OPR

Zusatzkomponenten

__ Wechseln
SCHUNK S

ind Crhne
und Schne

Sicherheit
- Greifen
SCHUNK G
Fiigen und Ausgleichen
SCHUNK Toleranz-
Kompensationseinheit TCU
Robotersteuerung
Quelle: Schunk
Sensorik
SPS _ _
Schnittstellen (z.B. Daten, Pneumatik)
Geférdert durch:
e . SM0 . a0 - l}pnds}smim’sterium
Uberprifung der Kompatibilitdt zwischen Komponenten. B | s
| Automatica 10 e eachen Bendesioes

Dipl.-Ing. Martin Krause
whbk Institut fur Produktionstechnik (KIT)
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Visualisierung der L6sung

Ihr Prozess: Geschatzte Zykluszeit
Bauteilpunkt und
Bauteil entladen: 20 Sekunden AuSeRg
. lhre Maschine
Leerfahrt von Weitergabe 15 Sekunden Veker MVK 1706C
nach Bereitstellung: reichmeite auf
Hohe 850

Bauteil laden: 25 Sekunden

. . B ilpunkt und
Bauteil bearbeiten: 180 Sekunden Aostchung

Hohe uber Boden:

Summe: 240 Sekunden 650 mm

Geschatzte
Entladezeit je Bauteil:

/ 20 Sekunden

Geschatzte
Bewegungszeit
zwischen
Bereitstellung und
Weitergabe:

15 Sekunden

Geférdert durch:

Losung ist mit 3D-Simulation auf Passfahigkeit und Anforderungen geprdft. 6 | b
Quialitativ hochwertige Anfrage kann an Systemintegrator gestellt werden. e
19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause | Automatica 11 e e Bendesgs

whbk Institut fir Produktionstechnik (KIT)
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Zusammenfassung

Nutzen Best-Practice Ansatz der ROBOTOP-Plattform:

Erhdht das Vertrauen des Benutzers,

da individuelle Konfiguration auf bereits etablierte Losung aufbaut
Innovative Best-Practices ermdglichen zugeschnittene Losungen
an individuelle Anforderungen (z.B. Preiswert vs. hohe Taktzeit)
-> Automatisierungspotenziale erkennen

Schnittmenge aus allen Automatisierungs- Automatisierungsempfehlung ermdglicht
l6sungen ermdglicht Standardisierung PR schnelle Kontaktaufnahme mit hoher
- ‘4 B Anfragequalitat

Etablierte Roboterlosungen mit ROBOTOP Konsortium teilen.

Geférdert durch:

@ Bundesministerium
fiir Wirtschaft
und Energie

Werbung flr innovative Automatisierungslosungen

»  Best-Practice sponsored by ...

19.06.2018 Dipl.-Ing. Martin Krause | Automatica
whbk Institut fir Produktionstechnik (KIT)
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