Planung, Konstruktion und
Fertigung einer Roboter-FertigungsstralRe

Ein Projekt fur die BBS Germersheim von:
Artur Bardhoshi, Thomas Jungbauer und Sven Hirsch
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. Einleitung 7. Fertigung
. Planung und Montage
. Konstruktion 8. Inbetriebnahme

. FEM Berechnung O Resiimee

. Elektronik 10. Schlusswort
. Programmierung

oo O A WO N =

Artur Bardhoshi, Thomas Jungbauer, Sven Hirsch



1. Einleitung

VJ/orum ging es noch gleich...?

| Simulation eines Industrie-

roboters

* Bedienung fur jeden
moglich

* Frel programmier-

barer Bewegungs-

ablauf
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1. Einleitung

* Die Grunde fur das Projektthema

* Die ersten Schritte

* Die besonderen Schwierigkeiten
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. Konstruktion 8. Inbetriebnahme
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Programmierung
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2. Planung

* Verwendungsmoglichkeiten der

Roboter-Fertigungsstralde
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2. Planung

* Auswahl der geeigneten Bautelile
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2. Planung

* Bewertung der Bautelle

Bewertung Antriche
Klasse: FSMTOE
Namen: Hirsch / Jungbauer / Bardhoshi 10
Bewertung ungewichtet Bewertung gewichtet 09
Techn. Bewertung W3 | W4 |Ideal| |Faktor| V1 | V2 [ V3 | v4 = 08 r
Genauigkeit 2 3 4 03 12 103 (06| 09 = 07
Lautstarke 3 | 1 4 02 (o408 |08 02 t 08
Kraftibertragung 2| 4| 4 01 |02 |01 |02 04 ?; 0.5
Groke 3 1 4 03 |12 |06 |09 03 ° g;
Befestigung 3 1 4 0,1 040210301 é 3;
Summe 13| 10 | 20 1 35| 2 26 k) oA
Techn. Wertigkeit x 0,65 | 0,50 00 1
0001020204050807 080910
Hew, er?ung' V1| V2 | V3 | W4 |Ideal| |Faktor] V1 | W2 | W3 | V4 Techn. Wertigheit
Anschaffungskosten 4 2 3 1 4 0.3 12 108 (09| 03
Aufw. Zusatzteile 4 2 3 1 4 02 |08 |04 | 06|02
Aufw. Befestigungen 4 2 3 1 4 02 08 |04 ) 08| 02
Montageaufwand 2 4 3 1 4 0,2 04 |08 |08 02
Lnterhaltungsaut al2|a|1| a||lo1]|oa]02|03]01 400 -
Summe 18 12 15 b 20 1 36 [ 24 3 1 *
Wirtsch. Wertigkeit y | 0,80 | 0,80 | 0.75| 0,25 5 3,00
Bewertung ungewichtet Bewertung gewichtet E
Fazit: Beste Variante W1 W1 E 2 m
ﬁ«usgearb_eitet LI'I.d Konstruiert V1 ‘2
wird Variante 5
V3| V4 V1| w2 | W3 | ve £ 1,00
Techn, Wertigkeit x 0,65 | 0,50 350|2,00)|260|1,50 e
Wirtsch. Wertigkeit y | 0, 075|025 380|240 |3,00( 1,00 0,00
Summe fur krit. Falle| 1,75)| 1,10 1,40 | 0,75 710|440 | 580 2,50 0,00 100 2,00 3.00 400
Techn. Gesamtwert
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2. Planung

* Ausarbeitung von Konzepten
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2. Planung

* Horizontale Bewegung im

Oberschlitten
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2. Planung

* Aktionsplan

@ MyProject - Abschlussprojekt Prasentationskoffer Roboterarm.prj (C\Users\Sven Hirsch\Desktop)
tE-ABlE PR S==1T1e "

Name Durat... Start End ok | Progress
= Aosclussprookt - Kansktononer Robotor Ferigungsiate i3 12022005 | 05032000 | 55

Projektmeeting 3 17.11.2008 30.11.2008 |V

Beschaffung Farderband (Sven) 5 17.11.2008 08.12.2008 (¥ 100
Musterinstallation Verkabelung (Thomas) 20 23.11.2008 06.12.2008 [v 100
Erstellung des Programmcodes (Thomas) 50 08.12.2008 09.01.2009 [« 100
Alukoffer suchen (Sven/Artur) 6 23.11.2008 08.12.2008 (¥ 100
Konstruiren des Oberschlittens (Sven) 20 24.11.2008 21.12.2008 [¢ 100
FE Berechnung Abdeckplatte (Sven) 2 07.12.2008 07.12.2008 (4 100
Zeichnungserstellung Abdeckplatte (Sven) 2 07.12.2008 14.12.2008 [V 100
FE Berechnung Abdeckplatte 2 (Sven) 2 11.12.2008 12.12.2008 [V 100
Schriftliche Ausarbeitung (Sven) 5 11.12.2008 21.12.2008 (¥ 100
Bestellung fiir Zahnriemen und Zahnriemenrollen 2 09.12.2008 09.12.2008 [V 100
Bestellung Kugellager 2 10.12.2008 21.12.2008 (¥ 100
Bestellung fiir Zahnriemen und Zahnriemenrollen 2 1 15.12.2008 15.12.2008 (¥ 100
Baumarkt 2 13.12.2008 13.12.2008 |V 1a0
Anfrage bei Fa. Igus nach Prototypenteilen (Sven) 2 05.01.2009 06.01.2009 [¥ 100
Anfrage Kontaktstifte (Artur) 1 12.01.2009 13.01.2009 [V 100
Bestellung der Normteile Teil 1 {Artur) 2 26.01.2009 27.01.2009 (4 100
Erstellung der Einzelteilzeichnungen (Sven) 100 15.12.2008 31.01.2009 [ 100
Erstellung der FEM Analysen (Sven) 25 01.01.2009 30.01.2009 [ 100
Erstellung der schrifliche Ausarbeitung (Sven) 30 15.12.2008 10.02.2009 [« 100
Erstellung der Baugruppenzeichnungen (Sven) 10 05.02.2009 10.02.2009 0
Erstellung der schriftlichen Ausarbeitung (Thomas) 30 15.12.2008 10.02.2009 [v 100
Erstellung der schriflichen Ausarbeitung (Artur) 30 15.12.2008 10.02.2009 [ 100
Fertigung der Einzelteile (Artur) 50 01.01.2009 27.02.2009 50
Erstellung der Prasentationsunterlagen (Sven) 30 12.02.2009 06.03.2009 0
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3. Konstruktion

Planungsgedanken wurden
In einem 3D Modell umgesetzt

und stetig verbessert
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3. Konstruktion

* Baugruppen- und Einzelteilzeichnungen

wurden erstellt

Abwicklung
Scale: 2:1
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3. Konstruktion

* Bewegungen wurden simuliert

DATE SCENE TAKE
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4. FEM Berechnungen

* Bauteile auf ihre Eignung fur bestimmte

Aufgaben untersuchen

* Bereiche mit den grof3ten Spannungen zeigen

* Verformungen darstellen

* Sonstige Informationen aufzeigen
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4. FEM Berechnungen

* Verformung der Abdeckplatte
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4. FEM Berechnungen

* Spannungen Abdeckplatte

Yo Vises stress (nodal values). 2
Y23
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4. FEM Berechnungen

* Zusatzliche Informationen Abdeckplatte

Entity Size

Nodes | 56353

Elements | 32263

Sensor Name Sensor Value

Energy 0.003]

Global Error Rate (%0).2 | 4,880988121

Maximum Displacement 3 0.138mm

Maximumm Von Mises. 4 5.909NPa

Mass.5 2.41%:g
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5. Elektronik

* Netzteilplatine versorgt die Roboter-

Fertigungsstralde mit Spannung
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5. Elektronik

Gabellichtschranken dienen als

beruhrungslose Schalter
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5. Elektronik

* Optischer Endschalter erkennt ob sich

ein Werkstuck nahert
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5. Elektronik

* OctopusUSB ist das Herzstuck der
Roboter-Fertigungsstralde
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5. Elektronik

* Schrittmotor mit Steuerplatine
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5. Elektronik

* Der Elektromagnet mit Verstarker
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6. Programmierung

* Durch USBprog wird OctopusUSB

programmiert
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6. Programmierung

* Bewegungsablauf wird vom Programm

bestimmt

Farderband

Roboter
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/. Fertigung und Montage

* Werkstucke wurden gefertigt...

Frasmaschine Drehmaschine
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7. Fertigung und Montage

* ...und nacheinander zusammengesetzt

1x
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9. Resumee

Besondere Schwierigkeiten lagen vor allem...

.. In der Kabelfuhrung im Oberschlitten

.. bei der Feinabstimmung der Komponenten

.. In der Zusammensetzung der Bauteile in der
richtigen Reihenfolge |

.. In der Zeitplanung
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9. Resumee

Verbesserungspotential sehen wir vor allem...
... iIn der Grolde des Oberschlittens
... In der Auswahl einiger Bauteile

... In der Planung der Finanzen

cf8ER
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10. Schlusswort

TG
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Fragen

Noch Fragen?!
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Vielen Dank fur lhre
Aufmerksamkeit!
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