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Einleitung: In Produktionsumgebungen
verschiedenster Branchen, wie etwa der Elektronik
und der Medizintechnik, miissen haufig kleine, als
Schittgut vorliegende Teile weiterverarbeitet werden.
Das Handling solcher Teile stellt fiir die
Automationsindustrie nach wie vor eine erhebliche
Herausforderung dar. Dank Fortschritten in
Bilderkennungstechnologien und der Entwicklung
neuer, innovativer Férdersysteme werden jedoch
zunehmend schnellere, zuverlassigere und damit
wirtschaftlichere Implementierungen solcher
Handlingsysteme mdglich.

Aufgabenstellung: Am Ende der Bachelorarbeit soll
eine funktionsfahige Demoanlage vorliegen, die einen
moglichen Usecase fir flexibles Kleinteilhandling
darstellt. Die zu verarbeitenden Teile liegen dabei als
sortenreines Schittgut vor. Bereits vorhandene und
vorgegebene Komponenten umfassen einen SCARA-
Roboter, eine Cognex-Kamera und ein Anyfeed-
Zufuhrsystem. Die Hauptinnovation der Anlage
besteht darin, dass der Typ der zu verarbeitenden
Teile in sehr kurzer Zeit gewechselt werden kann. Der
Einlernprozess fiir neue Bauteile soll dabei so einfach
gestaltet sein, dass er mithilfe einer entsprechenden
Anleitung von beliebigen Personen ohne spezielle
Schulung durchgefuhrt werden kann.

Ergebnis: Es wurde eine funktionsfahige Demoanlage
entwickelt, die einen moglichen Usecase fiir flexibles
Kleinteilhandling darstellt. Dabei werden kleine
Elektronikklemmen, die als Schiittgut vorliegen, durch
einen Roboter in einem Tray platziert. Die
Hauptinnovation der Anlage, nédmlich der schnelle
Wechsel des Typs der zu verarbeitenden Teile, wurde
erfolgreich umgesetzt. Uber ein verstandlich
aufgebautes, grafisches User-Interface kdnnen neben
der normalen Anlagenbedienung auch neue Bauteile

Grundbild des User-Interface
Eigene Darstellung

Enlagenbedienung IAkIIveS Bauteil  Klemme_Gross

ORUN @ =]
ORESET

SAusloser
Betrieb zwingend iniialisieren!

F F It Limit
Hauptoereich:  QOOOOOOOOO® | 2829 800,000
Vorderer Bereich. QQQQQQQQQQ 185 [ 1700000
Hinterer Bereich: QOQQQQQOQQ 830 [ 110000073

Aktuelle Feeder Aktion
Anlage STOP

Pick Koordinaten
X Yo Winkel
-103.931 -22.752 40496

Einstellungen

@Kamerakalibrierung | ®Calib - @Feeder Konfiguration
@Neues Bauteil Einlernen | @Feederzonen Festlegen |
@Manuelle Feedersteusrung |

eingelernt werden. In Kombination mit dem zuséatzlich
erstellten Handbuchs ist es auch unerfahrenen
Benutzern ohne Einschulung mdglich, die Anlage zu
Bedienen und neue Bauteile einzulernen.
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