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.@ Gliederung
finishing group

« Das Unternehmen

* Was ist Profilummantelung?
— Status quo
— Warum Automatisierung?

 Robotergestltzte Automatisierung
— 19 Roboter und 60 Antriebe

« ZUsammenfassung




ﬁ@ Das Unternehmen

* Gegrundet 2003
» 38 Mitarbeiter
» 8,5 Millionen € Jahresumsatz 2014
« Schwerpunkte
— Anlagen fur die Profilummantelung

— Anlagen fur die Flachenkaschierung

— Sagen, Frasen, Primerstation,
Kleberschmelzer, etc.
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Das Unternehmen

Kunden & lhre Produkte — Mobelindustrie

D
HECKEWERTH

Technologie mit Holzwerkstoffen

Bild: http://www.bmu-brinkmann.de/

e

Bild: http://www.heckewerth.de/
Bild: http://www.ikea.com/
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Das Unternehmen

Kunden & lhre Produkte — Fensterprofile

@
gy SIEMT  schiic

fenster + turen

Bild: http://www.rehau.com/ Bild: http://www.siems-fenster.de/ Bild: http://www.schueco.com/
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@ Das Unternehmen

Unsere Produkte: Ummantelung

s, &

RoboWrap: Automatisierung der
Profilummantelung

ideWrap: Flachenkaschierung
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@ Ummantelung — Status Quo

Konventionelle Ummantelungsanlage

Folienabwicklung

PrimeStar

Trocknung plus
Vorwarmung

Ummantelungszone

Klebstoffauftrag Vorwérmung Reinigung
plus Aufschmelzer
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cefla Ummantelung — Automatisierung
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Warum Automatisierung?
 Buzzword: Industrie 4.0

* Individualisierte Produktion
* Fertigung von Kleinstserien

Bild: http://www.lieblinger.de/

e 100 % Kontrolle des Prozesses / der
Ergebnisse

* Integration mit anderen Geschaftsprozessen
« Automatisierte Betriebsdatenerfassung

e

Oldenburg, 27.11.2015 /Ew




Ummantelung — Automatisierung

Warum Automatisierung?
 Buzzword: Industrie 4.0

* Individualisierte Produktion
* Fertigung von Kleinstserien

Bildyhttpy//www.lieblinger.de/
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Herausforderungen Individueller Produktion

 Rustzeiten bel Profil-/Dekorwechsel
verkurzen

* Reproduzierbarkeit sicherstellen

* Prozesssicherheit

e




Ummantelung — Automatisierung

Herausforderung Riistzeit

 Manuelle Justage von 20- |
60 Andruckrollen o

* Vier Freiheitsgerade
— Horizontal, vertikal,
— 2 Winkel

 Erfordert viel Erfahrung

* RUstzeit abhangig von
Komplexitat der Profile

.




Herausforderung Riistzeit
-

cefla Ummantelung — Automatisierung
|||||| g group
0 n 5 i

« Manuelle Justaqge
60 Andruc

* Vier Frell
— Horizo
— 2 WInke
* Erfordert VIS

* Rustzeit abhanglg-ve
Komplexitat der Profile

G




Ummantelung — Automatisierung

Video Rustvorgang
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Herausforderung Reproduzierbarkeit
Reproduzierbarkeit meint:

* |dentische Ausrichtung/Position aller
Andruckrollen bei erneutem Einriisten

 Nachfuhren der Andruckrollen bel
Verschlelf3 (flachen-/linienhaft)

* |dentische Ausrichtung aller Gbrigen
Anlagentelle

» Manuell nur sehr schwer realisierbar

Q
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fcg!glap Losungsansatz Automatisierung

Losungsansatz Automatisierung
 Manuelle Justage der

Andruckrollen erfordert viel = e ©
g o
Erfahrung e i~
* Reproduzierbare Einstellung -~ W
manuell kaum maoglich \Q

ldee: Industrieroboter

positionieren Andruckrollen L »
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cefla Losungsansatz Automatisierung
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Vorteile der Industrieroboter

* Reproduzierbare
Bewegungsablaufe

* Hohe relative Genauigkeit be| -
der Positionierung

« Konnen parallel bewegt werden

GroRes Potential fiir Optimierung (= 3
der RUstzeit und N 4
Reproduzierbarkeit N~

Q




,c,,e!gla,, Losungsansatz Automatisierung

19 Roboter
« 3 Magazine

\,

A%.. 250 Rollen

iy T AL
v
s S T T - "”‘ aserscanner

s =l ‘N 50 Antriebe

%"—‘u

Ubersicht Robowrap




1‘(:he!’glap Losungsansatz Automatisierung

Uberblick Einriistvorgang

S A \

Roboter haben Andruckrollen aus Magazin enthnommen

.
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1‘(:he!’glap Losungsansatz Automatisierung

Uberblick Einriistvorgang

Anfahrt Zielposition: Drehungen vorbereiten
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,c,,e!gla,, Losungsansatz Automatisierung

Uberblick Einriistvorgang

V= > 3!
N —,_!\_ =3

Anfahrt Zielposition: Roboter drehen sich
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1‘(:he!’glap Losungsansatz Automatisierung

Uberblick Emrustvorgang

Anfahrt Zielposition: Vorposition anfahren
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Anfahrt Zielposition: Mittlere Roboter fahren Zielposition an
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,c.,e!gla,, Losungsansatz Automatisierung

Uberblick Emrustvorgang

Alle Roboter auf Zielstation

Oldenburg, 27.11.2015 [(=(W=]=T=1g])




Losungsansatz Automatisierung

Video Rustvorgang
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Herausforderungen in der Ummantelungszone

* 19 Roboter (Weltrekord?)

» Sehr beengter Raum
— Roboter missen sich ausweichen

 Kollisionsvermeidung

— Kollisionen zwischen Robotern, Profil und
Maschine

Kontakt mit Profil um Druck zu erzeugen

Absolute Orientierung MT, notwendig

— Orientierung zwischen Roboter- und
Maschinenkoordinatensystem

G
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,@ Zusammenfassung

Zusammenfassung |

* Rustvorgang bei der Profilummantelung
beinahe zu 100 % automatisiert

* Entscheidung fur den Erfolg war:

— Entwicklung des Verfahren zur Bestimmung
der Absoluten Orientierung und der
Roboterkalibrierung

— Kontinuierliche Selbstiiberwachung um Drift
der Roboter durch Belastung zu erkennen

G
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phegfgla! Zusammenfassung

Zusammenfassung |l

* Verschiedenste Kenntnisse aus dem Studium
hilfreich
— Geodatische Best Practices
— Gefuhl far Fehlerfortpflanzung
— Koordinatentransformationen

— Ausgleichungsrechnung
— Verarbeitung geometrischer Massendaten

« Kombination der Kenntnisse in einem
Studiengang macht Geodasie / Geoinformatik
ZU etwas Besonderem

G
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