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Die gesamte Motor-Montage-Anlage montiert vollautomatisch DC-Biirsten-
motoren. Dabei besteht sie aus verschiedenen AT‘s (Anlageteile) welche
jeweils eine andere Aufgabe erledigt. Die Station AT4 beschdftigt sich mit
dem Aufsetzen der Kohlebiirsten mit dem Blechdeckel. Dafiir werden die
Kohlebiirsten mit einem Roboter gespreizt und anschliessend auf den
Rotor aufgesetzt. Das Ziel ist der Aufbau eines eigenstdndigen AT, welcher

diese Aufgabe verrichtet.

Ausgangslage

Als Grundlage dieser Thesis dient die vorgéngige
Projektarbeit. Darin wurden Losungen der einzelnen
Teilprobleme ausgearbeitet und ein Konzept fiir den
AT4 erstellt. Zur Unterstiitzung bei der Montage steht
dem AT4 ein KUKA 6-Achsroboter zur Verfiigung. Die
Aufgabe besteht nun darin das Konzept aus der Pro-
jektarbeit zu realisieren und die SPS-Software dazu
zu entwickeln. Der Aufbau beinhaltet die Beschaffung
und Fertigung der Teile, so wie den mechanischen,
pneumatischen und elektrischen Aufbaus. Soft-
wareseitig ist eine Bedien- und Beobachtebene zu
erstellen. Fir den Roboter wird ein Programmablauf
erstellt, welcher in Kommunikation mit der SPS abge-
arbeitet wird.

Ziel der Thesis

Das Ziel der Thesis ist, die vollstandige Umsetzung
des AT4. Der AT4 soll in der Lage sein, autonom die
Kohlebiirsten auszurichten, zu spreizen und auf den
Rotor aufzusetzen. Der KUKA Roboter darf dabei
nicht dauerhaft besetzt sein, weil dieser ebenfalls fir
den AT5 zustdndig ist. Das Bedienpanel verfiigt iber
diverse Bedienelemente, wie z.B. Notstopp, Auto-
matik Modus- oder Manuell Modus, welche eingebun-
den werden missen. Es wird eine Netzwerkstruktur
aufgebaut fiir die Kommunikation mit dem Roboter
und dem ATR (Station fiir das Versorgen der AT‘s mit
Bauteilen), welcher die Anlage mit neuen Teilen tiber
den Werkstlcktrager bestiickt und die fertigen Teile
abgeholt.

Resultat

Die Station ATR bringt den Werkstlcktrager zu den
beteiligten Stationen. Die Rotor-Stator-Einheit und
die Kohlebirsten werden mit dem Roboter zu dem
Vermessungsturm gebracht. Auf diesem Turm wird
mit einem Lasersensor die Ausrichtung der Bauteile
vermessen. Der Lasersensor kann sich auf seinem

Turm hoch und runterbewegen, damit er fiir die unter-

schiedlich grossen Motoren genau auf der richtigen
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Hohe liegt. Uber Schrittmotoren kénnen die beiden
Bauteile um 360 Grad gedreht werden. Wenn die
genaue Ausrichtung ermittelt ist, werden Kohlebiirs-
ten mit dem Roboter zu einer Aufspreizvorrichtung
gebracht. Die Biirsteneinheit wird mit zwei Pneu-
matikzylinder festgehalten, wéhrend zwei Stifte von
unten die Blrsteneinheit aufspreizen. Vier Schritt-
motoren und zwei Kreuztische sind fiir das Positio-
nieren der Stifte zustdndig. Die Birsten werden von
oben durch den Deckel anschliessend mit einer Lehre
fixiert. Die gespreizten Kohlebirsten werden nun mit
dem Roboter auf die Rotor-Stator-Einheit aufgesetzt.
Die Lehre wird entfernt und der zusammengebaute
Elektromotor wieder mit dem Roboter auf den Werk-
stiicktrager gelegt.
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