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Roboter zum Palettieren und Depalettieren

Linearachssystem in modularer Bauweise

Mittelstandische Unternehmen wurden nach den Anforderungen gefragt, die sie an Roboter
zum Palettieren und Depalettieren stellen. Dementsprechend wurde der Linearachsroboter
PARO von der roTeg AG, Dortmund, entwickelt. Drei Achsen sind als Linearachsen ausgebildet
und bestimmen den Greifraum. Einfache und robuste Bauelemente sind mit moderner
Steuerungstechnik verkn(ipft.

Die Fachleute des Unternehmens be-
schéftigen sich seit Gber 20 Jahren mit
der Entwicklung, Planung und Fertigung
von Robotern speziell flir Handhabungs-
aufgaben im Bereich der Palettierung und
Depalettierung.In enger Kooperation mit
dem Fraunhofer-Institut fiir Materialfluss
und Logistik (IML) wurde eine Marktstu-
die initilert. Mittelstandische Unterneh-
men des produzierenden Gewerbes so-
wie Unternehmen der Lebensmittel-,
Kosmetik- und Chemieindustrie sollten
Auskunft darliber geben, welche Anfor-
derungen ein Roboter fiir das Palettieren
und Depalettieren erftllen muss und ob
Prazisionsroboter, die normalerweise z. B.
zum SchweilRen, Montieren oder Lackie-
ren eingesetzt werden, auch fiir Palettier-
aufgaben gut geeignet sind.

stimmen den Greifraum. Die vierte Ach-
se dient als Drehachse zum Ausrichten
der Packstlicke auf der Palette. Fir alle
Achsen kommen wartungsfreie Servo-
motoren zum Einsatz. Im Versuchsfeld
des IML wurde der Prototyp bereits 1993
erstellt und durch experimentelle Un-
tersuchungen und Leistungstests per-
manent verbessert,

Bewdéhrte Bauelemente

Beim dem Bau des ersten roTeg-Ro-
boters wurden einfache und robuste
Bauelemente eingesetzt, die sich in der
Praxis schon Uber Jahre bewdhren
konnten. Dabei hat man auf die sonst
Ublichen Prazisionsbauteile wie Kugel-
umlauffihrungen und spielfreie Robo-
tergetriebe verzichtet und bautech-

Die modulare Bauweise und Greifersysteme, die
mehrere Packstlcke gleichzeitig handhaben kénnen,
sorgen fur Effizienz- und Produktionssteigerung.

Dierichtiye Greiftechnik
ist entscheidend fir den
stdrungsfreien automati-
schen Betrieb.

Bei der Auswertung der Antworten
wurden mehrere Tendenzen festgestellt
(siehe Kasten). All diesen Anforderun-
gen wird der Linearachsroboter PARO
von roTeg optimal gerecht: Drei Achsen
sind als Linearachsen konzipiert und be-
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nisch einen vollig neuen Weg beschrit-
ten: Es laufen profilierte Kunststoffrollen
auf Rohren aus Stahl. Gegen dieses Kon-
zept sprach bis zu diesem Zeitpunkt,
dass die Ublicherweise im Roboterbau
zum Einsatz kommenden Linearflhrun-
gen sehr aufwendig sind. Dabei werden
in der Regel Fiihrungssysteme verwen-
det, die aus geschliffenen Linearprofilen
bestehen, auf denen Kugelumlaufschlit-
ten fahren. Je nach Umgebungsbkedin-
gung missen diese Systeme hdufig ge-
wartet oder in einigen Fallen durch Ab-
deckungen gegentber der Umwelt ge-
schiitzt werden.

Prozesssichere Linearbewegungen
Nach internen Tests und mehreren
Feldversuchen wurde eine neue Még-

Umfrageergebnisse

0 Es werden robuste, technisch einfache
Geridte gefordert, die selbst unter wid-
rigen Bedingungen jahrelang zuverids-
sig arbeiten.

I Der Greifraum sollte auf die zu bela-
denden Paletten abgestimmt sein und
die Gesamtanlage mdoglichst wenig in-
nerbetrieblichen Platz bendtigen.

I Eine Positioniergenauigkeit von ein bis
zwei Millimetern geniigt, um Packstii-
cke mit hinreichender Genauigkeit auf
die bereitstehenden Paletten zu setzen.

I Systeme mit innovativer Steuerungs-
technik werden gefordert, die ihre Pa-
lettiermuster sowohl selbst berechnen
als auch intelligent verwalten kénnen,
sodass wahrend der laufenden Produk-
tion in beliebiger Reihenfolge Produkte
und Packmuster variieren kénnen.

0 Es wird als selbstversténdlich voraus-
gesetzt, dass der Anwender ohne zeit-
raubende Schulung oder aufwendige
Einweisung in der Lage ist, dieses Sys-
tem zu bedienen.

I Wartungsarbeiten und spatere Repara-
turen sowie der Austausch von Ver-
schleiBteilen sollten mit den vor Ort
verfligbaren Eigenmitteln zu realisie-
ren sein.

I Im Nassbereich der Lebensmittel- und
Chemieindustrie werden Roboter in
rostfreier Edelstahlqualitdt gefordert,
mit der sie héchsten Hygieneanforde-
rungen gerecht werden miissen.

0l Eine hohe Rentabilitit der Anlage wird
vorausgesetzt. Die Amortisationszeit
wird, je nach Betrieb und Branche, mit
ein bis maximal zwei Jahren kalkuliert.

lichkeit gefunden, die Linearbewegun-
gen einfach und prozesssicher zu reali-
sieren. Als tragendes Profil wurden bei
diesem neuen Prinzip fur die Linearach-
sen Prédzisionsrohre aus Edelstahl ver-
wendet. Auf diesen Rohren laufen profi-
lierte Kunststoffrollen, die mit einer spe-
ziellen AuBenbeschichtung versehen
sind. Es handelt sich dabei um Polyure-
thanwerkstoffe, die auch nach Tausen-
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Die vier Eewegungsachsen des Palettierroboters.

den von Bewegungszyklen keinen er-
kennbaren Verschleil zeigten. Dieses
Rollensystem ist aufgrund seiner un-
empfindlichen, selbstreinigenden Ei-
genschaften auch unter extremen Be-
triebsbedingungen einsetzbar.

Das entstandene Robotersystem er-
fillte alle beschriebenen Forderungen
und Wiinsche. Dass mit diesem System
erheblich kostengtinstigere Palettierro-
boterzellen gebaut und angeboten wer-
den als mit Prazisionsrobotern, versteht
sich fast von selbst. Den hiufig ge-
wiinschten Einsatz des Roboters im
Nassbereich der Produktion vor allem in
Lebensmittel- und Chemieunterneh-
men erméglicht die Bauweise aus kor-
rosionsfreiem Edelstahl.

Innovative Steuerung

Im Gegensatz zur Mechanik, die un-
ter derVorgabe Einfachheit und Robust-
heit gebaut wurde, zahlt die Steuerung
zu den innovativsten Systemen im Ro-
boterbereich. Bei dem verwendeten
CAN-Bus handelt es sich um einen he-
sonders stabilen und schnellen Feldbus,
der urspriinglich flr die Automobilin-
dustrie entwickelt wurde und heute in
den unterschiedlichsten Bereichen der
Industrie verwendet wird. Durch die
CAN-Bus-Steuerung wird auf den sonst
iblichen Steuerungsschaltschrank und
die damit verbundene aufwendige Ver-
kabelung verzichtet. Die PC-Steuerung

Vom einfachen Greifer bis zum

Multifunktionsgreifer die richtige Losung
fir jede Handhabunasaufgabe.

@ o1/2016

und Antriebe sowie alle weiteren Sys-
temkomponenten sind nur noch mit ei-
nem Kabel miteinander verbunden. Die
Storanfélligkeit wird so auf ein Mini-
mum reduziert,

Die hauseigene Steuerung PARO-Con-
trol wurde auf der Basis des Betriebssys-
tems Windows NT (heute Windows 7) in
der Programmiersprache C/C++ entwi-
ckelt. Besonders innovativ war und ist die
anwenderfreundliche Bedienung Uber
Touchscreen, dessen mehrsprachige
Steuerungssoftware den aktuellen Pro-
zesslauf mit einfacher Monitorberiihrung
in der jeweils gewtinschten Sprache be-
schreibt. Das Wechseln zwischen den
Sprachen und Palettiermustern erfolgt
einfach und sekundenschnell.

Mit dieser Innovation wurde der flexi-
ble Einsatz von Robotern in der Produkti-
on méglich. Der Maschinenbediener
kann entsprechend dem Produktions-
plan den Roboter auf die stindig wech-
selnden Erfordernisse umstellen. Zudem
werden die Einsatzgebiete fur geringer
qualifizierte Mitarbeiter erweitert.

Reduzierte Achsgeschwindigkeiten

Durch die Verknipfung moderner
Steuerungstechnik mit vereinfachter,
robuster Kinematik ist PARO ein Roboter
gelungen, der sich fir jede Handha-
bungsaufgabe des Palettierens und De-
palettierens einsetzen lisst, bei der es
mehr auf den stérungsfreien Betrieb als
auf extreme Positioniergenauigkeit an-
kommt. Auf kleinster Aufstellfliche er-
reicht der Roboter neun bis zehn Zyklen
je Minute. Abhédngig von der Anzahl der
Greifer kénnen z. B. bei einem Dreifach-
greifer bis zu 1.650 Packstiicke je Stunde
gehandhabt werden. Somit wird das au-
tomatische Palettieren und Depalettie-
ren nicht nur im unteren bis mittleren
Leistungsbereich méglich, wo aus Griin-
den der Wirtschaftlichkeit nur manuell
palettiert werden konnte,

Die Investitionskosten fiir Palettierro-
boter verlangen normalerweise die Zu-
sammenfassung einzelner Produktions-
linien zu einer zentralen Roboterzelle.
Mit dem PARO kann direkt an der Pro-
duktionslinie automatisiert werden.
Schon ab einer Leistung von 150 Pack-
stiicken je Stunde arbeitet er wirtschaft-
lich. Das ist vor allem aufgrund des kos-
tenglnstigen Kaufpreises, des stérungs-
freien und wartungsarmen Betriebs so-
wie der hohen Lebensdauer méglich.
Die Amortisationszeit der Standardzelle
betrdgt weniger als ein Jahr.
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Hilfe

Dieses System ist einfach zu bedienen.

Um weiterhin wettbewerbsfihig zu
bleiben und in Zukunft eine starke
Marktposition zu halten, sind Kosten-
senkung und Prozessoptimierung in
der Produktion zwingend erforderlich.
Die Investition in einen Palettierrobo-
ter kann hier fiir Unternehmen aus-
schlaggebend sein, So kann moderne
Robotertechnologie einen wichtigen
Beitrag zu héherer Produktivitdit und
Zeitersparnis leisten.
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Palletising Robot with Modular
Linear Axis System

Medium-sized enterprises were questio-
ned to the demands they have in regard
to robots for palletising and de-palleti-
sing. According to these findings, the
enterprise roTeg AG located in Dort-
mund developed the linear axes robot
PARO. At the PARO, three axes are con-
structed as linear axes and determine
the gripping space. The fourth axis ser-
ves as the rotation axis for the alignment
of the package on the pallet. For the
construction of the robot, roTeg used
simple and robust components and
maintenance-free servo-motors are de-
ployed for all axes. Due to the linking of
state-of-the-art control technology with
simplified robust kinematics, the PARO
is a robot that can be deployed for any
handling task connected with de-palle-
tising and palletising, where the priority
is directed more at faultless operation
than extreme positioning accuracy. The
robot is capable of achieving up to 9 to
10 cycles per minute and requires mere-
ly a very small installation surface.
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