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Konzeptentwicklung fur ein Warenlager inkl.
Recyclingfunktion mit Roboterbediensystem

NN

GroRindustrielle Produktionsanlagen sind in Hochlohnlandern auf Kosten- und
Qualitatsziele optimiert. Die zunehmende Variantenvielfalt bei kleinen Losgrofen
erfordert einen flexibleren, aber effizienten Betrieb und dafir neue Produktions- und
Automatisierungskonzepte. Um diese zu entwickeln, wird am Fachgebiet Mess- und
Regelungstechnik eine Modellfabrik aufgebaut. Diese besteht aus Prozessinseln,
einer Roboterzelle und einer Inspektionszelle und robotischem Materialtransport.

Im Rahmen dieser Arbeit soll ein Gesamtkonzept fir das mittels ABB IRB 140
Knickarmroboter bediente Warenlager der Modellfabrik entwickelt und ausgelegt
werden. Dies beinhaltet die Waren-(Gefal3)ibernahme von den mobilen Robotern,
Handhabung mittels IRB 140 Roboter inkl. Auswahl eines Greifers, Lager-/Inventar-
verwaltungssystem, Kommunikation zwischen mobilen Robotern, IRB 140 Steuerung
und Lagerverwaltung sowie das Sicherheitskonzept. Dabei sind Mdglichkeiten der
Produkt-/GefalRkennzeichnung bspw. mittels RFID oder QR-Code zu prfen.
Mogliche Ein-/Auslagerungsstrategien sind zu prufen und eine geeignete ist
auszuwahlen. Da das Produkt im Behalter aus einer Flissigkeit mit mehreren Kugeln
bestehen wird, ist fir das Recycling ein geeignetes Separationskonzept zu
entwickeln. Dies soll die Flussigkeit von den Kugeln trennen, sowie die
verschiedenen Kugeltypen separieren, so dass die Einzelfraktionen wieder den
Prozessinseln zugefuhrt werden kénnen. Die Teilaufgaben der Arbeit sind:

« Einarbeitung in die Problemstellung

« Gesamtkonzeptentwicklung

« Detailentwurf Lagerverwaltungssystem und Produktkennzeichnung
« Auswahl Greifer, Detailentwurf GefalR3lbergabe, Sicherheitskonzept
« Detailentwurf Produktseparationsstation

« Dokumentation der Ergebnisse und Vortrag
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