(B Schwerpunkt: Fahrerlose Transporisysteme und mobile Roboter

Spektrum an fa
sorgungs- un
heiten werden auch Ldsungen
zur sicheren Bauteilbearbei-
tung und Montage direkt auf
dem F boten. Hierzu

it FTS kénnen wir unsere
klassische Technik ergan-
', zen und vernetzen®, erlau-

tert Produktmanager Christian Dreyer
das Engagement von Tirkers in diesem
Bereich. ,Sie sind das verbindende Ele-
ment, um Kunden das komplette Pro-
gramm rund um den Industrieroboter
zu liefern.” Diesem Anspruch folgend
bietet das Unternehmen seinen Kunden
ein breites Fahrzeugspektrum:

« Mit Stauférder-FTS ist die freie Gestal-
tung des Werks- oder Zellenlayouts
moglich. Jede frei navigierbaren Ein-
heit wird als zusétzlicher Bauteilpuffer
eingesetzt und kann vom Werker, vom
Roboter, oder auch direkt von einem
angekoppelten Stauférderer beladen
werden. Auch grolte Entfernungen,
verschiedene Gebaudekomplexe oder
eine nicht geradlinige Férderung stellt
kein Problem dar. Zudem sind die au-
tonomen Anwendungen durch den
Einsatz eines elektrischen Feinpositio-
niersystem bis +0,Tmm prazise.

- Stapler-FTS kdnnen als autonome Lo-
sungen den Leistungsumfang eines
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Breites fahrerloses Fahrzeugangebot bei Tiinkers

FTS als verbindendes Element

vom Werker gesteuerten Fahrzeugs er-
setzen, z.B. ist eine flexible Aufnahme
von Paletten, Werkstlicken oder Grofila-
dungstrdagern moglich, die bodenseitig
oder in Regalsystemen angeordnet sind.
Unterfahrschlepper-FTS iibernehmen
als reine Antriebseinheit den Transport
von rollengelagerten Behaltern und Se-
quenzwagen durch Unterfahren (Tun-
neln) und Andocken. Das Kuppeln mit
versehenen Transportbehéltern erfolgt
elektrisch oder pneumatisch.

- Fahrzeuge in Coil-Sonderbauform sind

auf den Transport von Stahlblechrollen,
unterschiedlicher Durchmesser ausge-
richtet. Sie verfligen wie Stapler-FTS
tber eine integrierte Hubfunktion.

« Ladungstrager-FTS transportieren Tré-

gersysteme fir die Bauteilaufnahme
in modularer Bauweise zu Roboterzel-
len oder anderen Stationen im Pro-
duktionsprozess.

- Rollenbahn-FTS sind fu?r den Trans-

port von Normbehdltern mit elek-
trisch angetriebenen Rollenbahn zur
Ubernahme oder Ubergabe von Be-
haltern in Bahnhofen/Stationen aus-
geru?stet. Bei Bedarf kann die Losung

Mit Stauforder-FTS ist eine”
freie Gestaliung des Werks-
oder Zellenlayouts maglich.

mit einem Teleskopgreifsystem aus-
gestattet werden.

« Hub-FTS verfiigen Uber eine zusétzliche
Hubeinheit, mit der verschiedene Ho-
henstufen in Ent- und Beladestationen
kompensiert werden.

- Schlepper-FTS Ubernehmen den Trans-
port von rollengelagerten Behéltern,
Wagen oder Routenzu?gen. Die Ankopp-
lung des Schleppers kann alternativ ma-
nuell oder automatisiert erfolgen.

+ Auch fir den Transport von auf Skid
aufgestdnderten Rohkarossen oder
kompletten Bodengruppen halt Tln-
kers FTS-Ldsungen bereit.

Maoglichkeiten der Navigation

Herz des FTS ist stets ein Industrie-PC,
der die komplette Systemlogik verwal-
tet. Er kommuniziert mit den angebun-
denen Controllern, Sensoren und Akto-
ren Uber Kommunikationsprotokolle wie
Ethernet, Profinet oder CAN. Die Naviga-
tion der Systeme kann induktiv, optisch
oder per Laser erfolgen. Wahrend bei
der ersten Variante der Aufwand fiir das
Einlassen des Kabels in den Boden
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recht hoch ist, sind bei den anderen bej-
den Losungen keine baulichen Anpas-
sungen notwendig. Die optische Naviga-
tion erfolgt Uber Spurfihrungen am
Boden, die durch eine Kamera erkannt
und mittels Videokonverter ausgewertet
werden. Bei Lésungen mit Laserscanner
sind zwei Systeme zu unterscheiden.
Die reine Lasernavigation nutzt Reflekti-
onsmarken, die strategisch entlang der
Route angebracht werden. Durch eine
Triangulation zwischen Laserscanner
und Reflektionsmarke bestimmt das
FTS seine Paosition. Die freie Lasernavi-
gation nutzt hingegen die reinen Kontur-
daten der Umgebung. Flr die Positions-
bestimmung Uber einen SLAM-Algorith-
mus wird ein Ist/Sollwert-Abgleich der
Konturdaten durchgefiihrt. Neu bietet
Tdnkers auch eine Navigation Uber
Ultra-Wideband (UWB) an. Diese Tech-
nologie ist im Gegensatz zu den bisheri-
gen drahtlosen Alternativen kaum stor-

Schwerpunkt: Fahrerlose Transportsysteme und mobile Roboter

anféllig. Da sich Daten (iber ein breites
Frequenzspektrum Ubertragen lassen,
bietet UWB eine zuverldssige Basis fr
FTS-Einsatz. Besonders interessant ist
diese Navigation fiir fliegende Drohnen,
da UWB eine 3D-Positionierung erlaubt.
Erste Prototypen wurden bereits erfolg-
reich bei Tlinkers getestet.

Sicherheit hat Vorrang

Das FTS besitzt serienmalig Sicher-
heitskomponenten zur Geschwindig-
keitskentrolle, zur Anti-Kollisionskon-
trolle, zur Uberwachung der Steuerzeiten
sowie Notaus-Schalter. Ein Umkreis bi
zU 9m wird von einem Lasersystem
Uberwacht. Sobald ein Hindernis oder
ein Objekt im Sicherheitsbereich erkannt
wird, wird das FTS umgelenkt bzw. ge-
stoppt. Die Programmierung erfolgt in
der Regel auf zwei Ebenen: Wenn ein
Objekt oder eine Person im aulReren Be-

reich erkannt wird, verlangsamt sich das
FTS. Sobald etwas im inneren Bereich
detektiert wird, wird ein Nothalt ausge-
|6st. Nach einer Freigabe nimmt das
FTS den Betrieb dann wieder auf. Fir
einen sicheren zu zuverlassigen Betrieb
der Fahrzeuge muss auch das Umfeld
gewisse Anforderungen erflllen. So ist
die Strecke frei von Objekten, Flissigkei-
ten oder Verunreinigungen zu halten.
Zudem ist es sinnvoll, einen Sicherheits-
abstand von 0,5m zu gespeicherten Ge-
raten oder Gegenstanden einzuhalten.
Zuséatzlich setzt Tlnkers auf 3D-Kame-
ras zur Detektierung unvorhergesehener
Objekte auf de Fahrweg des FTS. ]
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