INNERBETRIEBLICHE LOGISTIK

Die mitarbeiterschonende Optimierung

Die Wiirth Industrie Service GmbH & Co. KG hat in ithrem zentralen Logistik-
zentrum fiir Industriebelieferung in Bad Mergentheim, zwischen Stuttgart und
Frankfurt, Arbeitsablaufe automatisiert. Ziel war es, neben der Kommissionie-
rung, die Paket- und Versandpalettierung zu optimieren und somit die physische
Arbeitsbelastung der Mitarbeiterinnen und Mitarbeiter zu reduzieren. Mit der
Umsetzung wurde die Firma Knapp Systemintegration GmbH beauftragt, die im
Bereich der Roboterautomatisierung auf das Knowhow der Firma EEP Maschi-
nenbau GmbH, die 2018 ihr 20-jdhriges Firmenjubildum feierte, vertraute. Als
Roboter kommen jeweils KUKA-Roboter und als SPS eine Siemens S7 Steue-
rung mit Profinet-Anbindung zum Einsatz.

ei der KLT-Kommissio-
B nierung werden sortenrein
auf Europaletten geschli-
chtete Kleinladungstrager (KLT-
Behilter) unterschiedlicher Grofe
und Art auftragsbezogen kommis-
sioniert und kundenindividuell
etikettiert. Pro Stunde kann die
Anlage bis zu 200 KLT-Behilter
verarbeiten. Nach der Kommissi-
onierung und Etikettierung werden
die Behilter bis zur Auftragsferti-
gstellung im Shuttlellager konsoli-
diert.

Behiiltererkennung:
,,Durch eine Lasersensorik wird
beim Einfahren der Palette in den
Roboter-Arbeitsbereich, das Lagen-
bild der KLT-Behilter abgetastet
und iiber ein Analog-Eingangsignal
in der SPS-Steuerung ausgewer-
tet“ erklart EEP Geschéftsfiihrer
Walter Petz. Dabei wird zum einen
die exakte Stiickzahl auf der Pa-
lette festgestellt und zum anderen
iiber die Profinet-Schnittstelle an
den Roboter iibermittelt, auf wel-
cher Hohenposition sich die KLT-
Behilter befinden und um welche
Behéltergrofe es sich handelt. Auf
Basis dieser Information wahlt der
Roboter vollautomatisch einen der
acht unterschiedlichen und fiir jede
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Bei der KLT-Kommissionierung wo friiher Personen bis zu 20 Tonnen
am Tag heben mussten werden die KLT-Boxen auch etikettiert

Behalterart und —grofe individu-
ell angefertigten Greifer aus dem
Wechselbahnhof.

Transportsicherung:
Durch eine am Greifer angebrachte

Schneideeinrichtung ~ wird  das
Transportsicherungsband, welches
bei jeder vollen Lage zur Ladungs-
sicherung angebracht ist, ange-
schnitten und anschliefend einer
Absaugvorrichtung zufiihrt.

Kommissionierung:

Um auch Behélter in nicht opti-
maler Position greifen zu konnen,
wurden am Roboter-Basisflansch,
oberhalb der Greifmechanik, ein
Kamerasystem sowie ein Lichtpa-
nel adaptiert. ,,Mit Hilfe des Kame-
rasystems wird nach dem Anfahren
der jeweiligen Abnahmeposition
die genaue Position und Lage der
KLT-Behilter ermittelt und der
Greifer durch den Roboter entspre-
chend ausgerichtet erklart Walter
Petz. Danach erfolgt die Aufnahme
der KLT-Behilter, wobei tiberpriift
wird, ob die Aufnahmebereiche in
Behélterecken frei sind oder eine
Uberfiillung der Behilter vorliegt.
Fir die Umsetzung hat EEP eine
ganz spezielle Greiftechnik mit ge-
federten Druckplatten konstruiert
und entwickelt.

Etikettierung:

Der Roboter bedient zwei Palet-
tenzufithrlinien, die wechselweise
bedient werden. Nach der Aufnah-
me werden die KLT-Behilter zu
einer Bluhm-Etikettiereinheit ver-
fahren und etikettiert. Zusitzlich
findet in diesem Schritt auch noch
eine RFID Verheiratung des RFID-
Tags mit dem kundenindividuellen
Behilteretikett statt. AnschlieSend
wird der Behilter in ein Transport-
tablar gesetzt, welches iiber die
Behilterfordertechnik automatisch
abtransportiert wird.

KLT-PALETTIERUNG

Bei der KLT-Palettierung werden
die im Vorfeld kommissionierten,
etikettierten und im Shuttlesystem
konsolidierten Behalter der Kunden-
anforderung entsprechend palettiert
und mittels RFID mit dem Lade-
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Bei der Paketpalettierung werden 5 verschiedene Kartontypen nach
einer 3D-Scannung nach Schlichtmuster abgelegt



hilfsmittel verheiratet. Die Anlage,
welche aus zwei voneinander unab-
hingigen Roboterzellen besteht, ist
dafiir ausgelegt 500 Behélter pro
Stunde palettieren zu kénnen. Jeder
Roboter bedient zwei Ziel-Paletten
sowie zwei Quellplitze fiir die Be-
vorratung von Fiillbehéltern.

Behiltererkennung

im Quelltablar:

Mittels eines Kamerasystems,
welches fest iiber dem Quelltablar-
ort der Behilterfordertechnik ange-
bracht ist, wird vor jedem Aufgriff
die GroBe sowie die Ausrichtung
und die Position des Behilters er-
mittelt. Die Ausrichtung des Be-
hélters ist wichtig, da die Behélter-
klappe des eigenentwickelten und
patentierten ~ Wiirth-Kleinladungs-
trager (W-KLT®) auf der Versand-
palette zur Transportsicherung nach
innen ausgerichtet werden muss.

Setzmuster:

Der eigens durch die Firma Knapp
entwickelte Packmaster berechnet
fiir jeden Palettierauftrag das op-
timale Behaltersetzmuster auf der
Palette. Das kundenindividuelle
Setzmuster folgt den Lagerorten
und ist entsprechend der Abgriffrei-
henfolge beim Kunden optimiert.
Da dafiir alle BehéltergroBen belie-
big zueinander geschlichtet werden
miissen, kann es vorkommen, dass
logische Liicken durch Fiillbehélter
geschlossen werden miissen. Diese

Fiillbehélter werden mittels Kame-
rasystem am Greifer, analog zur
KLT-Kommissionierung, an den
Quellplatzen detektiert.

Palettierung:

Um ein sauberes Setzen der Be-
hélter zu erreichen, werden die Be-
hélter auf ein Abziehblech geschli-
chtet, unter dem sich die Versand-
palette befindet. Mit dem Schlich-
ten des letzten Behilters und vor
dem Ausrollen der Palette aus der
Roboterzelle wird das Abziehblech
zurlickgezogen und dadurch der ge-
samte KLT-Stapel auf der Europa-
lette abgestellt.

PAKET-PALETTIERUNG

Im Bereich der Paket-Plettierung
sollten bis dato manuell geschlich-
tete Kartons automatisiert palettiert
werden. Es kommen fiinf verschie-
denen Kartonagengrofen mit einem
Maximalgewicht von 35kg zum
Einsatz.

Paketerkennung:

Bei der Zufithrung zum Paket-
Roboter wird der versandfertige
Karton mittels eines 3D-Scanners
erfasst und die Abmessungen ermit-
telt sowie gepriift, ob die Bandum-
reifung angebracht wurde. Feh-
lerhafte Kartonagen, die entweder
nicht umreift sind oder nicht einer
der fiinf Dimensionen entsprechen,
werden vor der Roboterzelle auf
eine Nachbearbeitungsbahn ausge-
schleust.

Greifer:

Um die Kartonagen, welche bis
zu 35kg schwer sein konnen, sicher
und zuverldssig greifen, bewegen
und absetzen zu konnen, wurde von
den Spezialisten von EEP eigens
ein Schiebegreifer entwickelt. Die-
ser untergreift die Kartons und wird
beim Absetzen zuriickgezogen. Pro
Stunde konnen bis zu 150 Pakete
palettiert werden. Die Kommuni-
kation zwischen Leitrechnersystem,
Kamera, SPS und Roboter erfolgt
tiber Profinet.

Schlichtvorgang:

»Vom {bergeordneten Leitrech-
nersystem erhélt der Roboter die
Information, auf welchem der vier
Palettierplidtze der Karton abzu-
legen ist“ erklart Walter Petz. Da
auch beim Paket-Roboter Pakete

unterschiedlicher Grofle miteinan-
der palettiert werden sollen, wird
zur Musterbildung der Schlicht-
mustergenerator MultiMix einge-
setzt. Kleine Kartons, welche im
Paar das Flichenmal eines grof3-
en haben, werden auf einem Puf-
fertisch zwischengelagert, bevor
sie gemeinsam pelletiert werden.
Durch diesen Zwischenschritt wird
ein stabiles Setzbild auf der Palette
sichergestellt und der Abtransport
unterstitzt.

Mehr iiber die innovativen
Partner bei diesem Pilotprojekt
sehen Sie unter: www.knapp.com,
www.eep-maschinebau.at

oder unter
www.wuerth-industrie.com
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