mh DHBW 5
s | RECHIFY

Entwerfen, Konstruieren
und Bauen Sie einen
kleinen stationdren
5-Achs-Knickarm-Roboter
der Lesen und Schreiben
kann

Projektgruppe 1
Gundelfingen, den 17.07.2019
Abschlussprasentation
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Agenda

. Riickblick

u Konstruktion
u Elektronik

] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Aufgabenstellung

» Konstruktion und Bau eines Roboters, der Buchstabenumrisse erkennt und nachzeichnet

» Buchstabenumrisse unbekannt auf A3-Blatt

» 5-Achs-Knickarm-Roboter

» Prasentation des Roboters am Wettbewerbstag

» 2 Wertungsrunden
» Teachen: 20 Minuten Zeit
» Durchlauf: Schnelligkeit und Prazision

» Strafzeit bei Umrissverletzung

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Gundelfingen, den 17.07.2019
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Agenda
= Ruckblick

Konstruktion

= Elektronik
] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Aufgabendefinition

Gesamtprojekt

Teilaufgaben

Projektvorbereitung

Konstruktion

Roboter

Programmierung

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Einkauf

Fertigung/Montage

Marketing

Dokumentation

Gundelfingen, den 17.07.2019

Arbeitspakete

Kick-Off-Meeting

Aufgabenverteilung/
Terminplanung

Einrichtung DropBox

Beschaffung alter
Projektunterlagen

Marktrecherche

Brainstorming

Variantenauswabhl
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Agenda

. Riickblick

u Konstruktion
u Elektronik

] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Gesamtkonzept Roboter

Hauptaugenmerk Gesamtkonzept:

» Kompaktheit
» Zuganglichkeit
» Sicherheit
» Innovativ

» Bedienerfreundlich

Hauptaugenmerk Roboterarm:

» Prazision
» Schnelligkeit
> Leichtbau

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Gundelfingen, den 17.07.2019
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Duale Hochschule
Baden-Wiirttemberg

ROIFY

Agenda

. Riickblick

= Konstruktion
u Elektronik

] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Gesamtkonzept Positionierung

Position Roboter Boden

420 mm

297 mm

&
%

A
50 mm
* \ A

Position Roboter Decke

420 mm

297 mm

Durch Positionierung des Roboterarms liber dem Blatt:

> Kleinerer maximaler Hebelarm

» Geringere Kraft auf Motoren

» Hohere Genauigkeit moglich

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Gundelfingen, den 17.07.2019
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REIOEY Grobkonzept — Positionen Achsen und Motoren

Baden-Wirttemberg
Heidenheim

Achse O

Agenda : :

= Riickblick

Konstruktion Achse 1

= Elektronik
] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung |

. Motoransteuerung Achse 3

Ll Bilderkennung

' Sicherheit
= Marketing Achse 4 : :

= Reflexion / Ausblick

23 = Motorenposition () = Achsrichtung

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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Baden-Wirttemberg RO OF
Heidenheim

Agenda

. Riickblick

= Konstruktion
= Elektronik

. Schaltschrank

. Handsteuergerat

. Programmierung
. Motoransteuerung

. Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Steuerungseinheiten

https://tinyurl.com/6hmlezo

» Raspberry Pi flr Lesevorgang
(automatisierte Bilderkennung)

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

ARDUINO

https://tinyurl.com/y8rousoe

» Arduino fiir Schreibvorgang
(Motoransteuerung)

Gundelfingen, den 17.07.2019
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-- DHEW ROQF\?:@ Konstruktionsiibersicht Roboter

Baden-Wiirttemberg
Heidenheim

» Darstellung und Veranschaulichung am Roboter

Agenda

. Ruckblick

= Konstruktion
u Elektronik

] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat
. Programmierung

- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung

- Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019 8
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Duale Hochschule
Baden-Wirttemberg

Heidenheim

Agenda

ROOEY

Ruckblick

Konstruktion

Elektronik
] Schaltschrank
Ll Handsteuergerat

Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Details Roboter — Konstruktion Basis

Deckel

Schrittmotor
mit Getriebe

Nutmutter mit
Sicherungsblech

> Basis ist an der Decke des

Schragkugellager
(O-Anordnung)

~N

Grundgestell

Welle

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Karussell

Grundgestells verschraubt

Antrieb des Karussells durch
Schrittmotor mit angeflanschtem
Prazisionsgetriebe

Lagerung des gesamten Roboterarms
durch Schragkugellager an der Basis
(O-Anordnung)

Vorspannung der Lager durch eine
Hilse und einer Nutmutter mit
Sicherungsblech

Gundelfingen, den 17.07.2019
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RCY O‘F\7 Details Roboter — Konstruktion Schwinge

Baden-Wirttemberg
Heidenheim

Lagerung » Verwendung von Blechen

Agenda

" Riickblick _ » Schwinge des Roboters ist

am Karussell der Basis

=  Konstruktion drehbar gelagert

. lek i Motor und Getriebe Motor und Getriebe
Elektroni (Arm) (Schwinge) ) ]
- Schaltschrank _ - » 2 Schrittmotoren mit
o ) Zahnriemenrader Flansch angeflanschtem
andsteuergerat Spannrolle Abstandsbolzen | Prazisionsgetriebe an der
. Programmierung Schwinge
. Motoransteuerung * Direktantrieb der
. Bilderkennung Schwinge
: : e Zahnriemenantrieb
' Sicherheit des A
es Arms
= Marketing
Lagerun . .
=  Reflexion / Ausblick | Logerung | » Versteifung der Schwinge

durch Abstandsbolzen

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019 10
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Baden-Wirttemberg RQOFY

Heidenheim

Agenda

Ruckblick

Konstruktion

Elektronik
] Schaltschrank
Ll Handsteuergerat

Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

©,
%

Details Roboter — Konstruktion Arm

Abstands-
bolzen

Schrittmotor

Befestigungs
-elemente

Kupplung

Lagerung

Kegelrader
3:1

Lagerung

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Verwendung von Blechen

Arm des Roboters ist an der Schwinge
drehbar gelagert

Schwenkvorgang des Arms durch
Zahnriemenantrieb

Schrittmotor im Arm fir die Drehung des
Endeffektors mittels eines
Kegelradpaares (3:1 Ubersetzung)

Versteifung des Arms durch
Zwischenelemente und Abstandsbolzen

Gundelfingen, den 17.07.2019 11
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Agenda

Ruckblick

Konstruktion

Elektronik
. Schaltschrank
. Handsteuergerat

Programmierung
. Motoransteuerung

. Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Details Roboter — Konstruktion Endeffektor

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Schrittmotor

Kupplung

Gleitlager

Federung

Edding 3000

» Verwendung von Kunststoffen fur
geringes Gewicht

> Endeffektor ist am Arm des Roboters
drehbar gelagert

> Schrittmotor im Endeffektor fiur die
Drehung des Stiftes

» Federung des Stiftes zur Dampfung
beim Schreibvorgang

» Befestigung des Stiftes durch
Klemmvorgang

» Prototyp vorhanden

Gundelfingen, den 17.07.2019 12
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Agenda

. Rickblick

= Konstruktion
= Elektronik

. Schaltschrank

. Handsteuergerat

. Programmierung
= Motoransteuerung

. Bilderkennung
= Sicherheit
n Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Details Roboter — Konstruktion Blatthalterung

>

Verwendung von Aluminiumplatten
bzw. Aluminiumleisten

AulRenform ist passgenau fir DIN A3-
Blatt

Sicherung gegen Verrutschen des
Blattes durch Klemmvorrichtung

Kraftschllssige Verbindung durch M4-
Gewindeschraube

Klemme

Blatt

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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Duale Hochschule
Baden-Wiirttemberg
Heidenheim

Agenda

. Ruckblick

u Konstruktion
= Elektronik

m Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
= Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH
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ROOFY

Stromkreise

Hauptstromkreis 230 V

Steuerstromkreis 48 V
zur Motoransteuerung

Steuerstromkreis 5 V

fur Arduino, Raspberry Pi, Lufter

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

AC
230V

DC
48V

Hauptschalter

T Not-Aus
—
'\L
Arduino
Lifter
48V 5V
Lifter
Raspberry
pi
Motorcontroller Motorcontroller Motorcontroller Motorcontroller Motorcontroller
CL4 CL4 CLS CL5 DM442S
Arduino Raspberry Pi Lufter Lifter
Gundelfingen, den 17.07.2019

14
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Agenda

Rickblick

Konstruktion

Elektronik
m Schaltschrank
Ll Handsteuergerat

Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Schaltschrank — Auf3enansicht

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

@ Kaltgeratesteuer 230V
@ Hauptschalter
@ Not-Aus Schalter

@ Typenschild

@ Lufter

@ D-Sub-Anschluss

Gundelfingen, den 17.07.2019

15
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-- HBW ROOF\?IQ Schaltschrank - Innenansicht

aden-Wiirttemberg
Heidenheim

@ D-Sub-Stecker
@ Arduino

@ Raspberry Pi
@ Motorcontroller (Basis/Hand)

Agenda
= Rickblick

= Konstruktion

. Elektronik

. Schaltschrank @ Motorcontroller (Arm)

Ll Handsteuergerat .
@ Motorcontroller (Schwinge)
. Programmierung

@ Motorcontroller (Endeffektor)
Schaltnetzteil 5V

@ Schaltnetzteil 48 V

- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung

u Sicherheit

= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019 16
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Duale Hochschule
Baden-Wirttemberg ROOF
Heidenheim

Agenda

. Rickblick

= Konstruktion
u Elektronik

. Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
. Motoransteuerung

. Bilderkennung
= Sicherheit
u Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Aufbau und Funktion

 Pozitionen
anf ahren?

)

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Gundelfingen, den 17.07.2019

@ Drehschalter

@ Drucktaster

@ Drehpotentiometer
@ Not-Halt

@ Display Raspberry Pi
@ Display Arduino

@ Nummernfeld
Joystick xy-Ebene
@ Joystick z-Achse
Drucktaster (Zurtck)
@ Drucktaster (Bestatigen)

17
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-- DHBW RCY C}F\i:@ Erste Versuche mit dem Prototyp

Baden-Wirttemberg
/ Vorgehen \
Agenda

Heidenheim

.. : Ansteuerung der
u Riuckblick . . .
Schrittmotoren mit Arduino

= Konstruktion

«

= Elektronik

. Schaltschrank Prototypenbau

. Handsteuergerat

a

. Programmierung

Ll Motoransteuerung Programmerstellung Prototyp

. Bilderkennung

a

u Sicherheit

- Marketing Probleme erkennen/beheben

= Reflexion / Ausblick

-

Programm auf den grofRen
Roboter anpassen

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprédsentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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Duale Hochschule

Baden-Wirttemberg RQOF

Heidenheim

Agenda

Ruckblick

Konstruktion

Elektronik
. Schaltschrank
. Handsteuergerat

Programmierung
. Motoransteuerung

. Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Referenzposition

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

Anfahren der Koordinaten

»

Startposition .

Lesenvonx, vy, z
und a

Gundelfingen, den 17.07.2019

L)

Micro SD

19
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Duale Hochschule

Agenda

Ruckblick

Konstruktion

Elektronik
] Schaltschrank
Ll Handsteuergerat

Programmierung
. Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH
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Anfahren der Koordinaten

»

Vektor zwischen
P, und P,

L 4

=y

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

_

Motor 1 Schritt

@

Motor 2 Schritt

@

Motor 3 Schritt

A 4

Motor 4 Schritt

Nachste

Raumkoordinate

Gundelfingen, den 17.07.2019

20
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Duale Hochschule

Baden-Wirttemberg ROGF

Heidenheim

Agenda

Rickblick
Konstruktion
Elektronik

. Schaltschrank

. Handsteuergerat

Programmierung
. Motoransteuerung

= Bilderkennung
Sicherheit
Marketing
Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH

Positionierung der Kamera

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

o

Gundelfingen, den 17.07.2019

21
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-- DHBW ROC}F\i:@ Vorgang 1: Kalibrierung

Baden-Wiirttemberg
Heidenheim

Agenda
= Ruckblick
= Konstruktion

= Elektronik

. Schaltschrank

. Handsteuergerit Verzerrt Verzerrt
. Programmierung

" Motoransteuerung fi;\\
" Bilderkennung G

u Sicherheit

n Marketing
=  Reflexion / Ausblick '

Entzerrt
(mechanische & perspektivische Ungenauigkeit)

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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.- DHBW RES OF\?:Q Vorgang 2: Wettbewerb

Baden-Wirttemberg
Heidenheim

> Einlesen und Ubergabe der Daten an den Roboter innerhalb von 1-2 Minuten

Agenda
. Riickblick » Kein weiteres Zutun eines Menschen notig
= Konstruktion > Alle erdenklichen Zeichen kdnnen abgefahren werden

= Elektronik

. Schaltschrank

. Handsteuergerat
. Programmierung

. Motoransteuerung

Ll Bilderkennung

' Sicherheit
= Marketing

= Reflexion / Ausblick Lateinischer Buchstabe Sonderzeichen

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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.- DHBW ROOF\?:Q Sicherheitsbauteile

Baden-Wirttemberg
Heidenheim

Agenda
= Rickblick

= Konstruktion

= Elektronik

. Schaltschrank

Not-Aus Hauptschalter Liftergitter

. Handsteuergerat

. Programmierung
. Motoransteuerung

. Bilderkennung
= Sicherheit

= Marketing

"  Reflexion / Ausblick Kontakte an Tiiren Endschalter am Arm Motorbremsen

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019
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Duale Hochschule
Baden-Wirttemberg
Heidenheim

Agenda

. Ruckblick

= Konstruktion
= Elektronik

] Schaltschrank

Ll Handsteuergerat

. Programmierung
- Motoransteuerung

Ll Bilderkennung
u Sicherheit
= Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH
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ROOFY

Sicherheitsdokumente

(nach EG-Maschinenrichtlinie 2006/42/EG)

CN-~N: ] B: H

]

Gefahrdungsanalyse
Werkstatt

3]

Bedienungsanleitung

Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1

s g - 89518 Howdenhern an der Brenz
e
Kinic robote AHD-NFW-68
Senennummer R-148.688.68 Baujahr 2019

Produkt- und Projekt-FMEA EG-Konformitatserklarung

Wartungsanleitung

Montageanleitung

Gundelfingen, den 17.07.2019 25
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’Q DHBW ROOF\?;@ Firmenlogo und Werbefilm

Baden-Wiirttemberg
Heidenheim

» Firmenlogo
Agenda

= Ruckblick
u Konstruktion

u Elektronik

" Schaltschrank
= Handsteuergerat
. Programmierung
= Motoransteuerung
" Bilderkennung
= Sicherheit > Werbefilm

u Marketing
= Reflexion / Ausblick

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019


Final.mp4
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’ﬂ DHBW - (}FYO:Q Reflexion/Ausblick

aden-Wirttemberg
Heidenheim

» Zeitplan: Nur geringe Abweichungen, vollstandige Einhaltung der Meilensteine

Agenda

= Rickblick » Budgetrahmen von ca. 3000€ eingehalten

= Konstruktion » Zeitplanung und detaillierte Aufgabenverteilung beibehalten

= Elektronik » Strukturiertes, eigenstandiges Arbeiten, Teamarbeit und Flexibilitat
" Schaltschrank > Konstruktive Konflikte:
Ll Handsteuergerat

» Spiel im Arm aufgrund ausgeschlagener Passfederverbindung
. Programmierung

» Abhilfe durch Materialwechsel

- Motoransteuerung
. Bilderkennung » Zu groRRer Anpressdruck des Stifs auf das Blatt
=  Sicherheit > Abhilfe schwichere bzw. keine Feder

=  Marketing » Programmtechnische Konflikte:

- Reflexion / Ausblick » Verfahrgeschwindigkeit der Achsen zu gering

» Abhilfe durch Veranderung , Steps pro Motorumdrehung”

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019 27
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Duale Hochschule
Baden-Wirttemberg ROOFY
Heidenheim

P Vielen Dank
. Ruckblick far Ihre

= Konstruktion

. Elektronik AUfmerk'

] Schaltschrank

" Handsteuergerat samkeit und
u Programmierung Sponsoring!

- Motoransteuerung

= Bilderkennung

= Sicherheit

= Marketing

. Reflexion / Ausblick 6; Sponsored by" I I I I I GARTN E R

P

ROLFY

Sponsored by Josef Gartner GmbH Projektgruppe 1 Abschlussprasentation V1 Gundelfingen, den 17.07.2019



