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Bachelor Abschlussarbeit

In der heutigen globalisierten Wirtschaft steht die Logistik vor standig wachsenden Herausforderungen hinsichtlich
Effizienz, Genauigkeit und Geschwindigkeit. Insbesondere im E-Commerce und der Lagerhaltung miissen Unternehmen
eine Vielzahl von Artikeln handhaben, verpacken und versenden. Manuelle Kommissionierungsprozesse sind dabei haufig
zeitaufwandig, fehleranfallig und teuer. Die Automatisierung dieser Prozesse bietet daher enorme Potenziale zur
Optimierung von Lager- und Versandabldufen. Durch den Einsatz von Robotern und Bildverarbeitungssystemen kdnnen
Kommissionierungsvorgange beschleunigt, Prazision verbessert und Kosten gesenkt werden.

Das Ziel dieser Abschlussarbeit ist die Konzeption und Realisierung einer Roboterzelle fiir die automatisierte
Kommissionierung von Artikeln in einen Versandbehalter. Die Roboterzelle der Firma Baumann ist bereits mit einem
Roboter der Firma Saubli und einem 3D-Vision-Bildverarbeitungssystem der Firma Keyence ausgestattet. Eine
Behalterzufiuhrung, die es ermdéglicht, Versandbehalter automatisch in die Zelle zu fiihren, muss entwickelt werden.
Zusatzlich ist die Erstellung und Implementierung einer Steuerung erforderlich, die die automatisierte pick-and-place
Applikation (bin-picking) des Roboters fiir die Kommissionierung der Artikel steuert. AbschlieRend sollen Tests
durchgefiihrt werden, um die Funktionalitat, Effizienz und Genauigkeit des Systems zu validieren.

Die Durchfiihrung dieser Arbeit gliedert sich in mehrere Schritte. Zunachst erfolgt eine Recherche und Analyse
bestehender Technologien und Konzepte im Bereich der automatisierten Kommissionierung. Auf Basis dieser Erkenntnisse
wird ein detailliertes Konzept fir die Behalterzufiihrung entwickelt, das den Anforderungen gerecht wird. Anschliefend
erfolgt die Auswahl und Beschaffung der erforderlichen Komponenten fir den Aufbau der Zelle. Die Integration der
Behalterzufiihrung in die bestehende Roboterzelle sowie die Programmierung der Steuerung fir die pick-and-place
Applikation bilden den nachsten Schritt. AbschlieRend werden Tests durchgefiihrt, um die Leistungsfahigkeit des Systems
zu Uberprifen und mogliche Optimierungen zu identifizieren.
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Bachelor Abschlussarbeit

Die fortschreitende Automatisierung in Logistik- und Produktionsumgebungen erfordert flexible und effiziente Lésungen,
um schnell andernden Anforderungen gerecht zu werden. Mobile Roboter bieten hierbei entscheidende Vorteile durch
ihre Fahigkeit, autonom in dynamischen Umgebungen zu navigieren und verschiedene Aufgaben auszufiihren. Im Bereich
der pick-and-place Anwendungen ermdglichen mobile Roboter eine effiziente und flexible Handhabung von Materialien
und Produkten an verschiedenen Standorten, was zu einer Steigerung der Produktivitdt und einer Reduzierung der
Durchlaufzeiten fiihrt.

Das Ziel dieser Abschlussarbeit besteht darin, eine mobile Roboterapplikation zu entwickeln, indem ein Universal Robots
(UR) Roboter auf ein Fahrerloses Transportsystem (FTS) montiert wird (ist bereits vorhanden). Der Aufbau soll es
ermoglichen, eine einfache pick-and-place Anwendung an unterschiedlichen Standorten durchzufiihren. Dabei sollen
Aspekte wie Flexibilitat, Effizienz und Zuverlassigkeit im Vordergrund stehen. Die Entwicklung der Steuerung des Roboters
sowie die Integration der Software des FTS zur Navigation sind wesentliche Bestandteile der Arbeit. Zuséatzlich sollen
Mechanik und Elektronik so konzipiert werden, dass der UR Roboter sicher und stabil auf dem FTS montiert werden kann.

Die Durchfiihrung der Arbeit gliedert sich in mehrere Schritte. Zunachst erfolgt eine eingehende Analyse der
Anforderungen und Rahmenbedingungen fiir eine mobile Roboterapplikation in unterschiedlichen logistischen und
produktionsbezogenen Umgebungen. Basierend auf dieser Analyse wird eine Beispielapplikation an der OTH entworfen
und ein detailliertes Konzept fur die Steuerung entwickelt. Darauf aufbauend erfolgt die Implementierung der Software
zur Bewegungssteuerung des Roboters sowie die Integration der FTS-Steuerung. Die Inbetriebnahme und Validierung des
Systems an den verschiedenen Standorten schlieBen den Entwicklungsprozess ab, wobei besonderes Augenmerk auf die
Funktionalitat, Sicherheit und Effizienz gelegt wird.
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