Entwicklung und Anwendungsméglichkeiten

des modularen Baukastensystems:
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1. Aufgabenstellung

Der VEB Landtechnisches Instandsetzungs- -

werk {LIW) Jiterbog, Betriebsteil Maschinen-
bau, hat den Auftrag, fiir den Bereich der
Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft
Industrierobotertechnik zu entwickeln und
zu bauen. Mit der Ubernahme dieser kom-
plexen Rationalisierungsaufgabe waren die
spezifischen Anforderungen und die Ent-
wicklungsrichtungen zu klaren. Nach an-
fanglichen Untersuchungen mit hydrauli-
schen Roboterlosungen wurde eine Entschei-
dung zugunsten von pneumatischen Bauka-
stensystemen getroffen und in die Praxis um-
gesetzt.

Der diesen Anforderungen entsprechende
und bereits in verschiedenen Einsatzféllen
erprobte Beschickungsroboter BR 20p ist auf-
grund der einfachen Bauform und der ge-
ringen Anforderungen an die Positionier-
genauigkeit fiir vielfaltige ‘Beschickungsauf-
gaben okonomisch einsetzbar (Bild 1). Die
Verwendbarkeit einzelner Module des Sy-
stems ermoglichte es auch, einfachste An-
wendungsfalle wirtschaftlich zu realisieren.
Durch eine giinstige Kombination mit einer
verdrahtungsprogrammierbaren = Steuerung
auf TTL-Basis ergaben sich je nach Kompli-
ziertheit des Einsatzfalls Investitionen fiir den
Anwender  zwischen 35000 M  und

60 000 M. Die technischen Parameter dieses
Baukastensystems mit einer Verfahrlidnge in

der X-, Y- bzw. Z-Achse (je nach Anordnung)
von 400 mm, einem Kurzhub von 100 mm
und einem Drehwinkel von 180° sowie mit ei-
ner Positioniergenauigkeit von £2 mm sind
jedoch fiir einige Gruppen von Einsatzféllen
nicht geeignet. Die daraufhin durchgefiihr-
ten Markt- und Vergleichsuntersuchungen
fihrten dazu, daR die Aufgabe gestellt
wurde, ein modulares Baukastensystem
pneumatischer industrieroboter zu entwik-
keln, das in den technischen und Gkonomi-

Bild 1. Pneumatiscf\es Baukastensystem BR 20 p
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schen Parametern das internationale Niveau
mitbestimmt.

2. Realisierung der Aufgabenstellung _
Auf der Grundlage einer Vereinbarung des
Ministeriums fur bezirksgeleitete und Le-
bensmittelindustrie und des Ministeriums fiir
Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirtschaft
wurden der VEB-KOSORA Dresden als The-

. mentriger und der VEB LIW Juterbog, Be-

triebsteil Maschinenbau, als Teilthementra-
ger mit der Realisierung dieses Staatsplan-
themas beauftragt. '

Das zu entwickelnde Baukastensystem BKS
1/15 kann in der .Lebensmittelindustrie, in

der Nahrungsgiiterwirtschaft und in der In--

standhaltung als Einlegegerét fiir Stanzen
und Pressen, als Zufiihr- und Entnahmegerit
an Schmiedepressen, als Beschickungsgerat
bei Mehrmaschinenbedienung in der Einzel-
teilfertigung und -instandsetzung sowie als
Einlegeger#t bei Palettierprozessen vorgese-
hen werden. Wesentlicher Vorteil soll die

Mbglichkeit des Einsatzes einzelner Module
oder groBerer Konfigurationen zur Lésung -
von komplexen technologischen Prozessen

sein, wobel die Anpassungsféhigkeit und Ab-
gestimmtheit der einzelnen Module eine we-
sentliche Voraussetzung fiir die technisch-
6konomische Realisierbarkeit bilden.

Mit der Verteidigung des Pflichtenheftes am
~21. Dezember 1982 begannen fiir beide The-
mentrdger umfangreiche und terminlich
straff geplante Entwicklungsarbeiten. Bereits
bei der Pflichtenhefterarbeitung wurde eine
prizise Aufgabenteilung vorbereitet und-in
Form eines Kooperationsvertrages rechtlich
festgeschrieben. Durch zeitlich abgestimmte
Kontrollberatungen wurde die Einhaltung der

fachlichen Parameter und der terminlichen.

Vorgaben (berpriift und erforderlichenfalls
korrigierend eingegriffen.

2.1. Module und Varianten des BKS 1/15 )
Das Baukastensystem BKS 1/15 (Bild 2) soll in -
drei verschiedene Grundvarianten zum Ein-
satz kommen: '
— Stdndervariante

— Portalvartiante

— maschinenintegrierte Variante.

Die Realisierung dieser Grundvarianten er-
folgt mit Hilfe von vier Drehantrieben, sie-
ben Translationseinheiten und zwei starren
Modulen. Im Zusammenwirken ergeben sich
Konfigurationen mit maximal 6 Freiheitsgra-
den, einer Positioniergenauigkeit - von
+ 1mm und einer Handhabemasse von
20 kg (einschlieBlich Greifer). -~

Im einfachsten Anwendungsfall wird das Ge-
samtsystem mit einer festverdrahteten Steue-
rung auf TTL-Basis oder bei komplizierteren’
Bewegungsabliufen mit einer Rechnersteue-
rung auf der Grundlage des Kleinrechners
K 1520 gesteuert.

2.2. Einsatzvorbereitung !

In Abh#ngigkeit von den jeweiligen Einsatz-
fallen wird der Preis des Baukastensystems
BKS 1/15 zwischen 60 000 M und 180 000 M
liegen. In Zusammenarbeit -mit der Inge-
nieurhochschule Berlin-Wartenberg werden
2. Z. Applikationsméglichkeiten des vorge-
stellten Systems fiir die sozialistische Land-
wirtschaft entwickelt. Die bisherigen Ergeb-
nisse zeigen, daR der Einsatz zwar technisch -
in vielen Fillen méglich, jedoch der Nach-
wels des 6konomischen Nutzens #uBerst ..
kompliziert ist. Dabei ist hiufig erkennbatr,
daR von seiten der Anwender der Einsatz
von Robotertechnik noch nicht umfassend
genug gepriift, vorbereitet und schiieBlich
realisiert wird. Aus bisherigen Einsatztéllen
des Beschickungsroboters BR 20p kann ge-
schluBfolgert werden, daR derjenige Anwen-
der am schnellsten den Einsatz von Robotern
verwirklicht, der eine intensive technologi-

Bild 2. Modelle anpassungsfihiger und abgestimmter Module zur Ldsung von '
komplexen technologischen Prozessen BKS 1/15
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sche Durchdringung seiner Produktion er-
reicht hat. Durch giinstige Verkniipfung von
Arbeitsgéngen, auch fir Teile unterschiedli-
cher Form, Erstellen einer abgestimmten Pe-
ripherie und Erarbeitung einer konkreten
Aufgabenstellung von seiten des Anwenders
ist der Hersteller von Robotertechnik in der
Lage, kurzfristig die entsprechenden Leistun-
gen zu erbringen. Neben diesen Vorausset-
zungen hat sich gezeigt, dal} ein friihzeitiges
Zusammenarbeiten zwischen Hersteller und
Anwender fir die Entwicklung von spezifi-
schen Lésungen okonomisch ist.

Als Beispiel ist hier der erste Einsatzfall des
Beschickungsroboters BR 20p (Vorldufer des
BKS 1/15) im VEB Kreisbetrieb fur Landtech-
nik (KfL) Juterbog, Betriebsteil Markendorf
(Bezirk Potsdam), anzufiihren. Aus einem

Speicher wird ein Rohr einer alten Bohrma- -

schine zugefiihrt, die in konstanten Abstén-
den Bohrungen “einbringt. Das fertige Rohr
wird dann abgelegt. Dieser gesamte Kom-
plex wird mit Hilfe einer TTL-Steuerung ko-
ordiniert. Der relativ einfache Anwendungs-
fall war fur das Kennenlernen der auftreten-
den Probleme beim Einsatz von Robotern
wichtig und ohne wesentliche Mitarbeit des
Anwenders nicht lésbar. Die gesammelten
Erkenntnisse kommen weiteren Einsatzféllen
zugute.

Die Entwicklung des Baukastensystems
-BKS 1/15 wird unter dhnlichen Bedingungen
bis zur Uberfihrung in die Produktion betrie-
ben.

GroRe Probleme bereitete es, 3 Konstruk-
teure und einen grof3en Teil der Fertigungs-
kapazitit des VEB LIW Juterbog, Betriebsteil
Maschinenbau, fiir diese Aufgabe 2 Jahre zu
binden. Bei der eigentlichen Entwicklung der
Module ergaben sich die Schwerpunktpro-
bleme durch die vorgegebene Antriebsart,
die hohe Positioniergenauigkeit, die groRen
Geschwindigkeiten und die zu realisierende
Anforderung, beim Hauptdrehantrieb in der
C-Achse (Drehung um die Senkrechte)

MRC 360 eine.endlose Drehung zu erzie-
len. . i -

Die betriebliche Entwicklungsstrategie lief
darauf hinaus, soviel wie moglich bereits
Vorhandenes nachzunutzen, um den Ent-
wicklungsaufwand so gering wie maglich zu
halten und die begrenzten Kapazititen zu
kompensieren. So wurde als Antrieb fiir den
Rotationsmodul MRC 360 eine Pneumatiktur-
bine ermittelt, die in der CSSR hergestellt
und den Anforderungen gerecht wird. Nach-
teilig wirkt sich allerdings der hohe Luftver-
brauch von 0,7 m3/h aus.

Probleme bereitete auch die Realisierung
von eindeutig bestimmten Dampfungen. Um
das System relativ schwingungsarm zu hal-
ten, ist eine pneumatische Dampfung des
Antriebs erforderlich. Durch intensive Unter-
suchungen ist eine Losung gefunden wor-
den, fiir die ein patentrechtlicher Schutz be-
antragt werden konnte. Die Entwicklungsar-
beiten sind inzwischen bis zur Erprobung
des Funktionsmusters vorangekommen.
Durch abgestimmte Erprobungsprogramme
werden Verhaltensweise und Einhaltung der
technischen Parameter untersucht und kon-
struktive Schlisse gezogen. Um die ver-
schiedenen Varianten unter Produktionsbe-
dingungen zu erproben, werden sowohl
Funktions- als auch Fertigungsmuster in kon-
kreten Einsatzfillen getestet.

@ Einsatzfall 1

Eine Portalvariante des Baukastensystems
BKS 1/15 wird zum Beschicken von 2 Kopier-
drehmaschinen im VEB LIW |iiterbog, Be-
triebsteil Maschinenbau, eingesetzt. Bei die-
sem Einsatzfall wird durch eine giinstige Zu-
ordnung der beiden Maschinen und des
Speichers der Einsatz des Portals in folgen-
den Varianten realisiert:

—~ MTX 6300 (Translationseinheit — Portal-

- ausfiihrung in der X-Achse 6 300 mm ver-

fahrbar)
— MRD 180 (Rotatlonseinheit als Greiferdre-
hung um 180°)

— MTZ 1000 (Translationseinheit in der Z-
Achse 1 000 mm verfahrbar) ‘
— MTX 650 (Translationseinheit in der X-
Achse 650 mm verfahrbar)
— MTV 100 (Translationseinheit — Kurzhub
als Greiferbewegung 100 mm verfahrbar).
Dabei ist auch beriicksichtigt, da beim Aus-
fall des Systems eine Bedienung von Hand
erfolgen kann. Der Einsatzfall realisiert eine
Freisetzung von 2 VbE im Zweischicht-
system. Als Steuerung wird eine im VEB LIW
Juterbog, Betriebsteil Maschinenbau, entwik-
kelte Rechnersteuerung auf der Basis des

" Kleinrechners K 1520 angewendet.

o Einsatzfall 2
Hier wird der Einsatz einer Stidndervariante
zum Beschicken und Verschweien von For-
derbandern mit Plastnocken im VEB KfL Ji-
terbog, - Betriebsteil Niedergorsdorf, reali-
siert.
Um die Einhaltung der 6konomischen Para-
meter abzusichern, wird eine gunstige Aus-
wahl der Module durchgefiihrt. Es werden
zum Einsatz kommen:
— MSZ 1350 (starrer Modul,
1 350 mm in Z-Richtung)
‘MRC 360 (Rotationsmodul in der C-Achse,
um 360° schwenkbar)
MTX 1100 (Translationseinheit in X-Achse
1 100 mm verfahrbar)
— MTV 100 (Translationseinheit — Kurzhub
als Greiferbewegung 100 mm verfahrbar).
Das System wird mit einer TTL-Steuerung
oder Rechnersteuerung betrieben.
Der Einsatzfall garantiert eine Freisetzung
von 1 VbE. :
Die bisherigen Erfahrungen lassen eine
grofe Vielfaltigkeit des Baukastensystems er-
kennen. Damit soll dem Anwender die M&g-
lichkeit gegeben werden, komplexe Rationa-
lisierungsvorhaben zu realisieren.
Die Entwicklungsaufgaben am Baukastensy-
stem BKS 1/15 werden bis zum 31. Dezem-
ber 1984 abgeschlossen und die Produktions-
aufnahme soll im Jahr 1985 erfolgen.

Festlinge
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Ergebnisse und Erfahrungen beim Einsatz der Bobotertechnik
in der Instandsetzungslinie fiir Roderédder
des Riibenrodeladers KS-6

Dip!l.-Ing. U. Vierich, KDT, VEB Kreisbetrieb fiir undtecﬁnlk Bitterfeld

1. Einleitung .

- Zur Verwirklichung der dkonomischen Stra-
tegie der 80er Jahre ist die Anwendung von
Mikroelektronik und Robotertechnik im _Be-
reich der Land-, Forst- und Nahrungsgiter-
wirtschaft weiter zu intensivieren. Dabeli soli-
ten die VEB Kreisbetrieb fir Landtechnik
(KfL) mit einem entsprechenden Produktions-
profil bei der Entscheidung iiber die Einfiih-
rung von Automatisierungstechnik in ihrem
Bereich nicht z6gern, wenn die Aussicht be-
steht, kdrperlich schwere monotone Arbeit
zu beseitigen, Arbeitskrafte einzusparen und
die-Qualitdt der Instandhaltungsleistungen zu
verbessern. Entsprechend der zentralen Auf-
gabenstellung der Einsatzvorbereitung, der
Entwicklung und des effektiven Einsatzes
von Robotertechnik ‘wurde auch vom VEB
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KfL Bitterfeld erstmals im Planjahr 1982 eine
Untersuchung von Arbeitsplédtzen auf ihre
Eignung fiir einen Robotereinsatz vorgenom-
men. Bei dieser Untersuchung von Anwen-
dungsméglichkeiten standen zunéchst tech-
nische, soziale und 6konomische Aspekte im
Vordergrund der Betrachtungen. Aufgrund
der hohen Stiickzah! instand zu setzender
Einzelteile — im VEB KfL Bitterfeld werden
z. Z. jahrlich 12 000 Roderéder des Ribenro-
deladers KS-6 instand gesetzt — und des ho-
hen manuellen Instandsetzungsaufwands
war der Arbeitsbereich ,Einzelteilinstandset-
zung Roderader K$-6 fiir den Einsatz von In-
dustrierobotertechnik prédestiniert.

Ein weiterer Grund fiir den Einsatz eines Ro-
boters in diesem Bereich war eine unzurei-

chende Bedarfsdeckung bei instand gesetz-

ten Roderddern wahrend der Erntekampagne
in den Monaten September und Oktober. In
diesem Zeitraum missen die Roderider des
Rubenrodeladers KS-6 entsprechend den
vorherrschenden Bodenverhiltnissen mehr-
mals je Maschine gewechselt werden. Die-
ser Saisoncharakter in der landwirtschaftli-
chen Primérproduktion mit seinen z. T. eng
begrenzten agrotechnischen Zeitrdaumen be-
dingt eine Spezifik im Bereich des landtech-
nischen Instandsetzungswesens eines VEB
KfL, da nicht kontinuierlich iiber das Jahr ver-
teilt eine Bereitstellung von Altteilen erfolgen
kann. :

Durch den Einsatz des Industrieroboters
standen neben den genannten sozialen und
versorgungstechnischen Aspekten die Stei-
gerung der Arbeitsproduktivitit und eine
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