INTALOGISTIK

Versandpalettierung in der Intralogistik

Die Wiirth Industrie Service GmbH & Co. KG betreibt am Standort in Bad
Mergentheim eines der modernsten Logistikzentren fiir Industriebelieferung und
versorgt hieraus Kunden in ganz Europa. Zur Implementierung von automatisier-
ten Technologien im Bereich der Robotertechnik setzt der C-Teile- Partner auf
hochst innovative Losungen von KNAPP und der EEP-Maschinenbau GmbH.
Die Roboter-KLT-Kommissionierung (KLT=Kleinladungstrager) mit integrierter
Kameraerkennung kommt in den Bereichen der Kommissionierung und
Versandpalettierung zum Einsatz.
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m Kanban-Versandprozess
Ider Wiirth Industrie Service

werden verschiedene Kleinla-
dungstrager mit unterschiedlichen
Abmessungen auf Versandpaletten
kommissioniert. Um diesen Prozess-
schritt zu Automatisieren wurden
die langjahrigen Partner KNAPP
und EEP von der Wiirth Industrie
Service hinzugezogen.

KNAPP-Zufithrung

Die Andienung der zu kommissio-
nierenden KLTs zur Roboteranlage
erfolgt mittels Behalterfordertech-
nik von KNAPP. Hierbei werden die
KLTs in Tablaren befordert und der
Roboteranlage zugefiihrt. Wéhrend
des Transportes konnen die KLTs
in den 400 mm x 600 mm grofen
Tablaren verrutschen. Somit ist die
Definition eines standardisierten
Greifpunkts der KLTs nicht reali-
sierbar und die exakte Abnahme-
position der jeweiligen KLTs muss
immer neu ermittelt werden. Da der
Greifvorgang ausschlielich in den
Schlitzbereichen der KLTs durch-
gefiihrt werden kann, muss dieser
sehr prézise erfolgen. Hierzu wird

05/22

OMPACK

Die Losung von EEP-Maschinenbau im Einsatz

inklusive Beleuchtung der Firma
Keyence eingesetzt. Dieses ist liber
der Fordertechnik und den zu be-
trachtenden Tablaren angebracht.
Der Kameracontroller gibt die ex-
akten Koordinaten iiber eine Profi-
net-Schnittstelle an das EEP-eigene
SPS-Steuerungssystem Siemens S7
weiter. Dieses iibermittelt die Daten
ebenfalls iiber eine Profinet-Schnitt-
stelle an den Robotercontroller. Mit
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Hilfe dieser Daten kann anschlie-
Bend der Greifpunkt der KLTs be-
rechnet werden.

Palettierung

auf das Abziehblech

Anschlieffend werden die KLTs
vom Roboter kommissioniert und
auf ein Abziehblech gesetzt. Das
Abziehblech befindet sich tiber einer
Europalette und wird verwendet um

s —

Bei dieser Anwendung werden unterschiedliche KLT-Boxen verarbeitet

ein sauberes Setzbild zu ermdgli-
chen. Durch das Abziehblech kon-
nen Unebenheiten und Zwischen-
rdume der Paletten ausgeglichen
werden, sodass die KLTs auf einer
ebenen Fliche stehen. Sobald eine
Palette vollstindig palettiert ist, wird
das Abziehblech abgezogen, sodass
die KLTs direkt auf der Palette ste-
hen.

Leere Fill-KLTs

Aufgrund der unterschiedlichen
KLT-Abmessungen kann die ge-
samte Grundfliche einer Palette
nicht immer mit befiillten KLTs
abgedeckt werden, wodurch Lii-
cken im Setzbild entstehen. Daher
werden, zusétzlich zu den mit Wa-
ren befiillten KLTs, auch leere Fiill-
KLTs auf die Versandpalette gesetzt.
Durch diese Fiill-KLTs konnen die
entstandenen Liicken im Setzbild der
jeweiligen Palettenlage geschlossen
und die gesamte Palette stabilisiert
werden. Bei kleineren Abmessungen
erfolgt die Zufiihrung der Fiill-KLTs
ebenfalls iiber die Behélterforder-
technik von Knapp, groflere Ab-
messungen werden auf einer Palette
bereitgestellt. Die  Greifpunkter-
mittlung der Fill-KLTs, welche auf
einer Palette bereitgestellt werden,
erfolgt iiber ein, am Roboterkopf
angebrachtes, Kamerasystem mit
Beleuchtung. Hierbei wird in einem
Eckbereich der Palette beginnend,
die exakte Position des KLT-Stapels
ermittelt. Die Greifpunktermittlung
der Filll-KLTs, die in Tablaren zuge-

fihrt werden, erfolgt analog zu den
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mit Waren befullten KLTs.

Greiferwechselbahnhof
Aufgrund der unterschiedlichen
KLT-Abmessungen, werden acht
verschiedene Greifsysteme benétigt.
Uber KiSoft WCS von KNAPP wird
an die EEP SPS iibermittelt, wel-
che KLTs angedient und anschlie-
Bend palettiert werden sollen. Auf
Basis dieser Information wird der
benétigte und fiir jede Behélterart
und -grofe individuell angefertigte

Greifer ermittelt. Die verschiedenen
Greifsysteme befinden sich in einem
Wechselbahnhof, von welchem der
Roboter die bendtigten Greifer aus-
wiahlt. Die Datenkommunikation
basiert auf Profinet und die gesamte
Auftragsvorgabe erfolgt iiber das ei-
gens entwickelte Kanban- Manage-
ment-System (KMS) der Wiirth In-
dustrie Service. Das KMS {ibermit-
telt die Daten an das WCS-System
von KNAPP, welches iiber Profinet
mit dem Siemens SPS S7 kommuni-

ziert. Ebenfalls {iber Profinet erfolgt
die Kommunikation zwischen SPS
und Robotercontroller.

Interaktion zwischen

Mensch und Roboter

Die eingesetzten Roboter konnen
nahtlos in die bestehenden Arbeits-
abldufe integriert werden. Hierbei
konnen sie korperlich belastende
Tatigkeiten tibernehmen, was zu ei-
ner Verbesserung der Ergonomie so-
wie zu einer steigenden Produktivi-

tat bei den Mitarbeitenden fiihrt. Die
Wiirth Industrie Service ist dadurch
im dynamischen Umfeld der Logi-
stik zukunftsfahig aufgestellt.

Im Zuge der Roboterprojekte
konnte mit EEP und Knapp ei-
ne innovative und leistungsstarke
Partnerschaft eingegangen werden.
Mehr tiber die Partner erfahren Sie
unter: www.wuerth-industrie.com

www.knapp.com
www.eep-maschinenbau.at
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Foérderhohe Palettenfordertechnik

H=600mm
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Die Lizenz zum Recycling! glasrecycling

Ein Unternehmen der ARA

Wir sammeln und recyceln rund 260.000 Tonnen Altglas pro Jahr.
Wir tun dies nach hochsten Umweltstandards und sozialen Benchmarks.
Das ist Circular Economy mit Mehrwert.




