AUS DER BRANCHE

VERSCHIEDENE AUTOMATIONSLOSUNGEN FUR DEN EUROPAISCHEN MARKT

Flexibilitat durch autonomes Transportieren

Bereits seit iber 40 Jahren fertigt das Maschi-
nenbauunternehmen Tiinkers GmbH Elektre-
moabile fiir die Logistik. Dem Trend nach mehr
Flexibilitét in der Fertigung folgend, werden
zudem seit 2016 in Kooperation mit dem AGV-
Spezialisten Sinova aus Brasilien verschiedene
Autornationslésungen fir den eurepaischen
Markt angeboten.

Automated Guided Vehicles [AGV] oder deutsch
Fahrerlose Transportsysieme [FTS] kénnen viel-
seilig eingesetzt werden und die unterschied-
lichsten Transportaufgaben optimieren. Sie
ermaglichen laut Tinkers eine héhere Flexibilitst
und Prazision, lassen sichin bestehenden Syste-
men nachriislen und erfordern geringe bis keine
Infrastrukturanpassungen.

Aktuelle Produktausfiihrungen von Tiinkers
sind unter anderem ein Unterfahrschlepper-
ABY zum Transport von rollengelagerten
Behdltern und kompletten Routenzigen
durch Unterfahren [Tunnelnl und Andocken,
ein Coil-AGV, ausgerichtet auf den Transport
von Coils unterschiedlicher Durchmesser, und
ein Ladungstriger-AGY zur sicheren Auinahme
und Positionierung des Bauteils beim Verfahren
oder an beliebigen Orten.

Das Coil-AGV ist als
Senderbauform fiir den
Transport von Coils
unterschiedlicher
Durchmesser konzipiert.

TiniKERS

Mit dem Stapler-AGY ist die flexible Aufnahme von Paletten, Werkstiicken oder GLT méglich,
die bodenseitig oder in Regalsystemen angeordnet sind.

Die Navigation der Systeme kann per Induktion,
Optk oder Laser erfolgen. Wahrend bei der
Induktions-Navigation eine baulich aufwindige
MaBnahme zum Einlassen des Kabels in den
Boden notwendig ist, sind bei den anderen bei-
den Lésungen keine baulichen Anpassungen
notwendig. Die optische Navigation erfolgt iiber
eine aul dem Boden aufgebrachte Spurfiihrung,
die seitens des AGV durch eine Kamera mit
LED-Beleuchtung erkannt wird. Opto-elek-
tronische Laserscanner werden hingegen

am AGY montiert, um die moderne Form der
Laser-Navigation Uber strategisch angebrachte
Rellexionsspiegel entlang der Route zu ermog-
lichen. Zur Implementierung der Laser-Steue-
rung wird die Umgebung mit einem Fahrzeug
gescanntund eine 2D-Umgebungskarte erzeugt,
die auf dem PC bearbeitet werden kann. Hier
kénnen Zielpunkte, Lade und Parkstationen,
Einbahnsiraflen oder gesperrte Bereiche defi-
niert werden, die dann an alle AGV iibertragen
werdan, {cki




