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Ein Projekt von Johanna Gerwin, Nick Pollmann, Jan Hagedorn,
Vivienne Grothe und Anna Wiziald

ZIELSETZUNG

Im Rahmen dieses Projekts wurde eine volistandig automatisierte und
vernetzte Fertigungskette entwickelt. Der gesamte Ablauf von der On-
linebestellung bis zum montierten Produkt erfolgt dabel ohne manuelle
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guration bequem uber einen Webshop bestellen. Die eingehende Bestel-
lung wird automatisch von einer Python-basierten Middleware verarbei-

tet. Diese leitet alle relevanten Produktionsdaten an den Roboter weiter
und stol3t so den Fertigungsprozess an. Ein kollaborativer UR3-Roboter
tUbernimmt anschliel3end die Montage des bestellten Fahrzeugs. Mithilfe
eines speziell fur diese Pick-and-Place-Anwendung konstruierten Grel-
fers entnimmt er die bendtigten Teile aus einem Lager und setzt sie auf
einem Montageblock zu einem vollstandigen Fahrzeug zusammen. Die
gesamte Prozesskette aus Webshop, Middleware und Robotersteuerung
Ist Uber ein Netzwerk verbunden und arbeitet vollstandig automatisiert.
Das Projekt zeigt praxisnah, wie sich individualisierte Produktion und mo-
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%WYXS OSR— KYVMIVIBestdllithg absenden Datentbermittlung Roboter produziert das Auto abholen
In den Warenkorb legen an den Roboter Uber Auto
Middleware
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shop um eine Echtzeitanzeige des Bestellstatus erweitern.

POTENZIELLE EINSATZFELDER

* Individuelle On-Demand-Fertigung tber Webshop
e Schulungs- und Demonstrationssysteme flr Industrie 4.0
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tragsfreigabe zu integrieren, um die Systemsicherheit zu erhohen. Die derzeit auf einem Notebook
gehostete Middleware kann auch auf einem kompakten Mini-PC wie zum Beispiel auf einem Rasp-
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die Integration eines Kamerasystems in Kombination mit zusatzlicher Sensorik sinnvoll. Mithilfe

eines Doppelgreifers kann zudem die Taktzeit verktrzt werden. Daruber hinaus lasst sich der Web-

e Cloudbasierte Robotiklosungen fur modulare Fertigungsprozesse
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