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Robotergestlitzte Automatisierungsliosungen
fur den Elektromaschinenbau

Benjamin Bickel, Dipl.-Ing.

Im Bereich der elektrischen Antriebstechnik fiir In-
dustrieanwendungen ist ein Trend von stan-
dardisierten Motoren zu kundenspezifischen
Losungen erkennbar. Speziell auf die Anfor-
derungen des Kundenproblems zugeschnittene
Antriebslosungen sind heutzutage die Regel. Fir
die Hersteller ergibt sich hieraus die Heraus-
forderung die Fertigung von Elektromotoren mit
ProduktionslosgroRe 1 kostenglinstig mit hoher
Qualitat bei kurzen Lieferzeiten zu realisieren.

Fir die Fertigung von Elektromotoren sind zahlrei-
che produktspezifische Werkzeuge erforderlich. Sol-
len Statoren automatisiert gefertigt werden, entste-
hen hohe Werkzeugkosten, weshalb aus wirtschaft-
lichen Grunden nur in der Mittel- und GroRserienfer-
tigung der Einsatz produktspezifischer Werkzeuge
und Vorrichtungen rentabel ist. Zur Vermeidung
hoher Werkzeugkosten und langer Umristzeiten
durch hohen Ristaufwand erfolgt daher in der
Kleinserienfertigung die Montage der Wicklungen in
das Blechpaket manuell im so genannten Traufel-
verfahren oder mit einfachen Einziehhilfen.
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Die Fertigung kundenspezifischer Antriebe ist mit einem hohen
Anteil manueller Arbeitsinhalte verbunden

Ziel der aktuellen Forschungsarbeiten ist es, durch
die Entwicklung von robotergestutzten Technolo-
gien und Prozessen eine flexibel automatisierte
Montage von kundenspezifischen Elektromotoren
am Standort Deutschland wirtschaftlich und gleich-
zeitig in hoherer Qualitdt zu ermdglichen. Hierzu
werden Systemlosungen fiir den Aufbau durch-
gangiger Prozessketten entwickelt, in prototypische
Demonstratoranlagen Uberfihrt und in praktischen
Versuchsreihen optimiert.

ABB IRB 340

PKM TRICEPT

Alternative robotergestiitzte Wickelsysteme am E|Drive-Center

N

Fir Untersuchungen stehen am E|Drive-Center
zwei robotergestutzte Wickelsysteme zur Verfu-
gung. Ein hochdynamischer parallelkinematischer
Roboter IRB 340 von ABB ermdglicht die Verarbei-
tung von Wickeldraht mit einem Durchmesser von
bis zu 0,5 mm mit Verlegegeschwindigkeiten von
bis zu 10 m/s. Mit dem Robotersystem PKM
TRICEPT kénnen Drahte bis Gber 2 mm in drei
translatorischen und zwei rotatorischen Raumach-
sen verlegt werden. Hierdurch wird eine flexible und
gleichzeitig exakte Drahtfiihrung sichergestellt.
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