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Chargen automatisch
priifen mit dem CoBot

Die Firma Biotronik AG fiihrte in Zusammenarbeit mit dem ILT Institute for Lab Automation
and Mechatronics eine automatisierte Chargenpriifung mit dem kollaborativen Roboter
«YuMi» ein. Vor der Realisierung der Anlage simulierte das ILT den gesamten Prozessablauf.

is anhin wurden in der Medizintechnikfirma Biotronik

AG Katheter boxenweise per Vier-Augen-Kontrolle auf
ihre Chargenzugehorigkeit nach Laufkarte und Etikett ge-
priift. Um diesen Arbeitsschritt zu automatisieren, kam die
Zusammenarbeit zwischen Biotronik AG und dem ILT Ins-
titute for Lab Automation and Mechatronics zustande.

Das Unternehmen gab dem ILT den Auftrag, einen Funk-
tionsprototypen fiir das Handling verpackter Katheter zu
konzipieren und zu entwickeln. Dabei sollte das kollabora-
tive Robotersystem YuMi von ABB zum Einsatz kommen.
Aufgrund seiner sensiblen Sensorik kann der YuMi wie alle
kollaborativen Roboter im nichsten Umfeld von Menschen
implementiert werden.

Bei Biotronik sollte der Roboter aus einer Eingangsbox
heraus verpackte Katheter greifen, diese zur optischen Kon-

trolle einer Bildverarbeitungsstation zufithren und schliess-
lich in einer Ausgangsbox ablegen.

Um die Katheter unbeschadigt bewegen zu kénnen, sollte
zudem ein Vakuumgreifer mit an die Oberfliche anpassba-
ren Saugnépfen entwickelt werden.

Simulation des Prozessablaufs

Das ILT fihrte vor dem Aufbau der Anlage eine Machbar-
keitsanalyse durch. Mithilfe eine Software von ABB simu-
lierte das ILT bereits vor der Realisierung der Anlage den
Prozessablauf: Der komplette Bewegungsablauf inklusive
der fiir die Taktzeiten bendtigten Geschwindigkeiten und
Beschleunigungen wurde programmiert und mit dem Ar-
beitsraum und den moglichen Achsenbewegungen des
YuMi abgeglichen.
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Seminar «Kollaborative Robotik

Wann: Donnerstag, 18. Januar 2018, 8:30 bis16:30 Uhr

- Formen der Mensch-Roboter-Kollaboration kennenlernen
- Einsatzmdglichkeiten der kollaborativen Robotik in der Produk-

« Sicherheit im Umgang mit kollaborativen Robotern garantieren

Zielgruppe: Technische Mitarbeitende, Ingenieure/innen und
Fiihrungskrafte im Bereich Fertigung und Produktion

Kursleitung: Prof. Agathe Koller, Leiterin ILT Institute for Lab Au-
tomation and Mechatronics, und Manuel Altmeyer, Bereichsleiter

Kosten: CHF 700.— inkl. Kursunterlagen und Verpflegung
Sprache: Kurssprache ist Deutsch; auf Anfrage kann fiir Gruppen

Dabei stellte das Herausgreifen und Ablegen
der Katheter in die Boxen eine besondere Her-
ausforderung dar. Denn diese Aufgaben erfor-
dern eine vertikale lineare Bewegung nahe an
den Grenzen der Bewegungsmoglichkeiten des
Roboters.

In der Simulationsumgebung konnten die
Boxen jedoch einfach umplatziert und so die
geeigneten Positionen ermittelt werden. Die vor-
gangige Simulation der Anlage erlaubte es somit,
kritische Punkte frithzeitig zu identifizieren und
entsprechende Massnahmen zu definieren.

- Erste eigene Erfahrungen im Kontakt mit kollaborativen Robo-

Aussagekriftiges Konzept

Aus dem Auftrag resultierte ein aussagekriftiges
Proof of Concept und ein funktionsfahiger Pro-
totyp einer YuMi-Chargenpriifungsstation. Bei
der Herstellung des Instrumentengreifers wurde
auf das SLS-3D-Druckverfahren zuriickgegrif-
fen. Dies ermdglichte eine schnelle Realisierung
eines kundenspezifischen Leichtbaugreifers. Die
Leichtbauweise des Greifers wurde notwendig
aufgrund der beschrinkten Traglast des YuMi-
Roboters. Weiter wurde eine Fiillstandsen- =
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Sechs Fragen an...

Der YuMi wurde von ABB von
Grund auf als kollaborativer
Roboter konzipiert und eignet
sich deshalb und wegen der
Auslegung mit zwei Armen be-
sonders gut fiir das Handling
der verpackten Katheter.

sorik im Prozess implementiert, um ein positionsgenaues
Greifen und Ablegen der Katheter zu gewahrleisten.

Bei der Ubergabe erfolgte ein abschliessender Know-
how-Transfer zwischen dem ILT und der Biotronik AG.
Die wihrend der Simulations- und Testphase gemachten
Erfahrungen wurden ausgetauscht und der Support vor Ort
bei der Inbetriebnahme der realen Produktionsanlage ge-
wihrleistet.

Wie in diesem praktischen Beispiel ersichtlich, unter-
stitzt das ILT Institute for Lab Automation and Mechatro-
nics Unternehmen bei der Evaluation und Implementierung

von kollaborativen Robotiklgsungen. Es berit die Firmen

herstellerunabhingig und bezieht eine neutrale Position.
Die Schwerpunkte des ILT umfassen das Design automa-

tisierter Robotik-
anlagen sowie die
Simulation und
Programmierung
der kollaborati-

Biotronik AG

8180 Biilach, Tel. 044 864 51 11

www.biotronik.com

ILT Institute for Lab Automation and Mechatronics
8640 Rapperswil, Tel. 055 222 47 25

ilt@hsr.ch

ven Roboter. Weiter unterstiitzt das ILT Firmen im gesam-
ten Entwicklungs- und Innovationsprozess bis zur Serien-
reife. (msc) ®

... Alojz Klaric, Associate Project Manager, Biotronik AG

Herr Klaric, was waren fiir Ihre Firma die Griinde, kollaborative
Roboter einzusetzen?

Die kollaborative Robotik ist vielseitig einsetzbar und Indus-
trie-4.0-tauglich. Auch rechnet sich deren Einsatz aus wirt-
schaftlicher Betrachtung.

Wie kam die Zusammenarbeit mit dem ILT Institute for Lab Auto-
mation and Mechatronics zustande, und warum sind Sie fiir die
Entwicklung des Proof of Concepts auf das ILT gekommen?

Ein Managementmitglied unseres Unternehmens hat eine
Schulung der HSR beziiglich kollaborativer Robotik besucht.

Warum haben Sie gerade diese Applikation fiir den Einsatz eines
kollaborativen Roboters gewdhlt?

Anhand von Animationen und eines erarbeiteten Konzeptes
wurde der Einsatz des kollaborativen Roboters fiir die entspre-
chende Anwendung iiberpriift. Die Erkenntnis daraus war, dass
die Anwendung einfach und schnell umsetzbar ist.

Inwiefern hat sich das kollaborative Robotersystem in der Praxis
bewdhrt?

Wir stehen kurz vor dem go live der Anlage und kdnnen des-
halb noch iiber keine Langzeiterfahrungen berichten. Doch alle
Versuche mit dem Roboter waren vielversprechend.

Welche Vorteile sehen Sie, welche Schwachstellen?

Die kollaborativen Roboter sind kompakt, flexibel und schnell.
Ausreichende Langzeiterfahrungen und vielféltigere Anwen-
dungen in unterschiedlichen Branchen sind jedoch noch nicht
vorhanden.

Beabsichtigen Sie, den Einsatz kollaborativer Roboter in Ihrer Fir-
ma auszweiten?

Es sind bereits Machbarkeitsstudien fiir andere, auch komple-
xere Anwendungen gemacht worden. Die Ergebnisse sind sehr
gut, und eine nachste Anwendung von kollaborativen Robotern
im Unternehmen ist sehr wahrscheinlich.



