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Projektauftrag

Dipl.-Ing. D. Gerst
Fachschule fur Technk Miihthausen

an den Benulichen Schulan des UnsirutHalnich-Keises

Praktikumsauftrag : ROB

1. Anfangsinformationen

Fach und Klasse {bzw Lerngruppel METROO7TV
Name Vormame Korner, Thama Marx, 1 ars

2. Ziele das Praktikumsversuchs

Hauptziel:

Intetriebnahme emner Roboteraniage SR-60

Feinziele:
- Erfassen der Komplexitat der Aufgabe (Erarbeiten von Teizielen)
- Montage der Anlage , Funktionskonirolle
Erstelien eines Roboterprogramms/Versuchs
- Erarbeiten eines umfassenden PAP s fur das Programm
- Test der Anlage mit beschalteten Ein- und Ausgangen
- Volistandige Dokumentation des Versuchs
f
I
Unterachrift: ..........f.cccviiiiinnnn Unterschrift: .......coovvnenemiennnanns
{Fachiehrgr/Betreuer) (Stugenten)
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Aufbau und Wiederinbetriebnahme des Roboterlabors nach dem Umzug

sichten der vorhandenen Komponenten

sortieren der Komponenten und Vorbereitung fur den Aufbau

Grundaufbau der einzelnen Baugruppen (Standortwahl)

technischer Aufbau und VerknUpfung der einzelnen Baugruppen miteinander
Grundeinstellungen vornehmen

erste Inbetriebnahme und Funktionsprifung der Baugruppen

Fehlersuche/ Fehlerbehebung

Feinjustierung der Anlage

© ©®© N o o kA 0N~

eventuelles erarbeiten eines Grundlagenversuches fur die Anlage

Zeitraum der Durchfuhrung: 02.02.2009 — 27.02.2009

Einleitung

Im Bereich der Produktionstechnik nimmt die Montage einen bedeutenden
Stellenwert ein. Die Vielschichtigkeit der méglichen Aufgabenstellungen in
unterschiedlichen Industriebereichen und die Komplexitat der Aufgaben flUhren zu
einer Fulle von Hemmnissen und Restriktionen beim Einsatz von automatisierten
Handhabungsgeraten. Dies ist einer der Beweggrinde fUr den bisher verhaltenen
Einsatz von Industrierobotern im Bereich der automatisierten Montage.

Das Wissen um die Leistungsfahigkeit der eingesetzten Produktionsmittel im
Zusammenhang mit einer bestimmten Aufgabenstellung ist von entscheidender
Bedeutung fur den Erfolg einer Automatisierungsbemihung. Im Rahmen des
Fertigungstechnischen Labors sollen nun Untersuchungen vorgenommen werden,
die dem Zweck einer besseren Voraussage bezlglich der Eignung eines
Handhabungsgerates, im allgemeinem wie auch aufgabenbezogen, fur bestimmte
Montageanwendungen dienen. Die Arbeit im Fertigungstechnischen Labor dient dem
Ziel, dem Studenten die Grundzuge des eigenstandigen, labormafRigen Arbeitens im
Rahmen fertigungstechnischer Aufgabenstellungen zu vermitteln. Insbesondere soll
der Student lernen, durch welche Untersuchungsmethoden aussagefahige und

reproduzierbare Versuchsergebnisse erzielt werden kdénnen. Hierbei kommt es auf
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das Erkennen und die Beachtung versuchsrelevanter Randbedingungen bei der
Durchfuhrung des Versuches selbst, als auch der kritischen Beurteilung der

Messergebnisse bei der Auswertung an.

mechanischer Aufbau

Als erstes bestand unsere Aufgabe daraus den chaotischen Zustand im Roboterlabor

zu beseitigen. Wir haben zunachst erstmal alles was
sich im Labor befand rausgeraumt und anschlieend
sortiert. Nachdem wir eine klare Linie in die ganze
Sache gebracht hatten, haben wir die Standorte flr

die einzelnen Baugruppen bestimmt und platziert.

Aufgrund der Iatzverhéltnisse haben wir uns

dazu entschieden, die beiden SCARA’s in einer

Sicherheitszelle aufzubauen. Um erstens kosten

zu sparen und zweitens sich die Moglichkeit

vorzubehalten beide Roboter miteinander

verknUpfen zu kénnen. Als erstes wurde nun die L_ o

Sicherheitszelle montiert d.h. Sie wurde am Boden und an den Wanden verankert.
Danach haben wir die beiden SCARA’s so in der Sicherheitszelle aufgebaut das

jeder einzeln in seinem Schwenkbereich ungestoért arbeiten kann, aber trotzdem eine

gemeinsame  Verknupfung mdéglich ist. Die
Pneumatikeinheit fur die Steuerung der Greifer hat
dabei ihren Platz direkt neben dem
Druckiuftanschlu@ an der Wand gefunden.

Desweiteren mussten wir uns Gedanken um die

Verriegelung der TUr in
der Sicherheitszelle machen, da die vorhandene
Verriegelung nicht mehr richtig schloss und die

Turkontaktschalter teilweise nicht richtig betétigt worden

sind. Um ein sicheres und stérungsfreies schalten der
Turkontakte zu gewéahrleisten, haben wir zusatzlich zwei Magnetschnapper

angebracht. Die weiteren Steuereinheiten wurden auferhalb der Sicherheitszelle in
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einem 19 “ Rack, bzw. neben der Zelle platziert. Da das 19" Rack
nach dem Einbau der einzelnen Gerate nicht so einen festen
Stand aufwies, haben wir es zusatzlich mit Seitenstreben verstarkt
und an der Wand und dem Boden fixiert. Des Weiteren soll

anschlieBend noch ein Programmierarbeitsplatz vor der

Sicherheitszelle eingerichtet werden.

Lageplan




Vorbereitung der Hardware & elektrischer Aufbau

Da wie im Absatz ,mechanischer Aufbau“ schon erwahnt wurde noch
Programmierarbeitsplatze entstehen sollen, musste auch hier noch die Hardware
vorbereitet werden. Dies duerte sich so, dass wir aus alter PC Hardware insgesamt
zwei funktionstuchtige Clientcomputer erstellt haben und auf diesen, Betriebssystem,
die nétigen Treiber und Software installiert haben. Des Weiteren haben wir vier
Netzwerkverbindungen fur die beiden Steuerrechner und die beiden Clientcomputer
hergestellt. Dazu mussten wir die Netzwerkkabel ab langen und mit RJ-45
(Westernsteckern) versehen, welche mit einer Grimpzange montiert wurden. Die
Belegung fur die Ethernet- Kabel musste als Patch kabel also 1:1 ausgefuhrt werden,

da Sie hinterher mittels eines zentralen Netzwerkswitches noch weiter gepatcht

wurden.

Inbetriebnahme

Nachdem nun der Montageteil erledigt war ging es an die wieder Inbetriebnahme, mit
der vorhandenen Dokumentation zur Inbetriebnahme aus vorherigen
Schulerprojekten, gestaltete sich das ganze auch nicht all zu schwierig.

Wir lieRen den Steuerrechner hochbooten, starteten die Steuersoftware des Bosch
SCARA SR6. Als erstes hatten wir noch ein kleines Problem mit der Not- Aus
Schleife und den Turkontaktschaltern der Sicherheitszelle. Aber nach einer kurzen
Prufung und anschlieRenden Korrektur der Verdrahtung konnte das Problem
behoben werden. Jetzt war die Steuerung betriebsbereit und konnte zunachst
erstmal eingeschaltet werden. Jetzt wurden die Referenzpunkte aus der Systemdatei
geladen und die Steuerung geht in Wartestellung. Mit einem Druck auf den
Programmstart Taster beginnt nun die Referenzpunktfahrt. Nachdem diese
erfolgreich abgeschlossen ist, geht die Steuerung wieder in Wartestellung. Jetzt kann
mittels der Steuersoftware ein Programm geschrieben bzw. in die Steuerung geladen

werden. Ist das Programm korrekt in die Steuerung kompiliert worden kann



anschlielend das Programm gestartet werden. Nun l8uft das Programm solange bis

es per Steuerung oder durch die Not- Aus Abschaltung beendet wird.

Resiimee

Im Grof3en und Ganzen kann man abschlieRend sagen dass es ein gelungenes
Projekt war. Wir haben bei der Montage und der spateren Inbetriebnahme einen
Einblick in die Robotertechnik bekommen und gelernt das es bei der Montage
Sicherheitstechnische Dinge zu beachten gilt, wie z.B. Bewegungsradien der
einzelnen Achsen, Standpunkte der elektrischen und pneumatischen AnschllUsse.
Durch diese Uberlegungen im Vorfeld konnte am Ende die zweite Sicherheitszelle
eingespart werden. Wir haben alle Punkte bis auf das erarbeiten eines neuen
Laborversuches geschafft und konnten bei Abschluss des Projekts einen ersten
sicherheitstechnisch unbedenklichen Lauf des SCARA’s garantieren.

Eidesstaatliche Erklarung

Hiermit versichern wir, dass wir diese Dokumentation selbst im Team erarbeitet,

geschrieben und alle fremden Textstellen in den Quellenangaben angegeben haben.

v Tl

Unterschrift Thomas Korner Unterschrift (Lars Marx)

Quellenangaben

Einleitung: , Auszug aus einer Projektarbeit der TU Hamburg- Harburg zum Thema

Positioniergenauigkeit des SR60 von Bosch*



