Kollaborative Losungen in der Produktionstechnik Produktionsassistent der Zukunft

™

" " MRK -
| Mensch-

Roboter- |
, ConTrax Mobile Robot 4.0
Kollaboration Produktionsassistent der Zukunft

|n Industrie-4.0—Konzepten Die Zeiten von statischen Produktionsstatten sind vorbei.
Spielen Menschen als Bei der Mensch-Roboter-Kollaboration assistiert der Roboter
Akteure dle entscheidende dem Menschen. Das bedeutet, der Roboter nimmt dem

Menschen belastende Arbeiten wie Uber-Kopf-Arbeiten oder

Rolle und arbeiten mit den schweres Heben ab.

: So lassen sich auch schwierigste, bisher manuell ausgefihrte
Robotern Hand in Hand. Téatigkeiten wirtschaftlich automatisieren.

In einer wandelbaren Produktionsumgebung mit vielen Varianten =
dirigiert der Mensch, der Roboter Ubernimmt die Standard- < : | M b I R b t 4 0
aufgaben und unterstttzt. Mensch und Roboter arbeiten O n rax O I e O O -

sozusagen Hand in Hand. Es gibt keine Trennung zwischen Modul_BaukaSten fur d|e moblle Robotlk der ZU kU nf-t

automatisierten und manuellen Arbeitsplatzen. Menschen und
Roboter arbeiten kollaborativ und optimal zusammen — ohne
Trennung, ohne Schutzzaun. - Der neuartige mobile Produktionsassistent macht den kollaborierenden
OR A0 Roboter (MRK) mobil und ist dazu konzipiert mit dem Mitarbeiter in der
Produktion zusammen zu arbeiten.
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Flexible Kombination von MRK und FTS bis hin zur mobilen Robotik

ConTrax Mobile Robot 4.0

das modulare Baukastensystem flr die mobile Robotik

'.

Durch die Modularitit und die verschiedensten
Kombinationsmoglichkeiten hebt sich das

System unter wirtschaftlicher Betrachtung ° Robotermodul
durch die kunden- und applikationsspezifische

Anpassung ab.

Das Robotermodul kann mit
Leichtbaurobotersystemen
verschiedenster Hersteller, vom

Low-Cost bis zum High End P rOd u kti o n s -

Bereich, ausgestattet werden.
Es zeichnet sich insbesondere -

durch den stabilen Aufbau aus, e Lastaufnahmemodul ass I ste nt
der auch einen rauen industriel-

len Einsatz erlaubt. Das Lastaufnahmemodul l8sst sich appli-
kationsspezifisch ausstatten.

Im Grundmodul ist ein Nutentisch vorge-
sehen. Eine andere Variante stellt die Ver-
wendung einer Standardrollenbahn dar.
Damit kann eine schnelle Lastaufnahme
von Paletten und KLT's erfolgen.

FUr weitere Applikationen lasst sich dieses
Modul individuell mit speziellen Werk-
stiickaufnahmen, einem Werkzeug oder
auch einem automatischem Greiferwech-
selsystem ausstatten.

-

coNIrRAX”

MOBILE SYSTEMS

e Energiemodul

Das Energiemodul ist skalierbar ausgelegt
und kann in der SpeichergréBe variieren.
Die Energietibertragung erfolgt mit einem
neuartigen, berthrungslos arbeitenden
System, mit hoher Leistung, induktiv und

. voll automatisch. Das induktive Laden an ConTrax Mobile Robot 4.0 -
Mobile Plattform FTS den Arbeitsstationen ermdglicht ein siche- . . . e .
res takizeitparalleles Laden, welches die Ein durchdachtes Sicher- maximale Flexibilitat in der Produktion

Die mobile Plattform verfahrt automatisch das gesamte tatséchliche Verfugbarkeit des Systems er- heitskonzept erméglich’[
Robotersystem frei navigierend und omnidirektional. hoht. Ein 24/7 Betrieb ist somit méglich. . Im vollautomatischen Betrieb kann der mobile Roboter vorprogrammierte
Die Antriebseinheiten sind speziell fir diesen Einsatz neu Das Energ‘ijesysten:l :St :m Ma'l'Ekt ein- den kollaborativen oder Arbeitsplétze anfahren um dort Aufgaben, wie zum Beispiel das Be- und
entwickelt worden und bieten bei wenig Platzbedarf eine zigartig und speziell fiir diesen Einsatz i i Entladen von Bearbeitungsstationen zu Ubernehmen.
hohe Performance im Vergleich zu den heute am Markt entwickelt worden. auc;h kooperatlven Betrieb ?
befindlichen Systemen. zwischen Mensch und Im halbautomatischen Betrieb kann auch ein wandelbares System aus-

) _ Roboter reichen, das unter dem Robot Farming Aspekt auf einer manuellen
Alternativ kann das Robotersystem auf einer entspre- ! Plattform an einen Arbeitsplatz geschoben wird. Dort Ubernimmt der
chenden passiven Plattform ohne Antrieb auch manuell Roboter, durch kurzes Einlernen und Abspeichern des Ablaufes, taglich

verschoben werden. neue Aufgaben.




