Projekte

Chargierkran

Ein sehr schdnes und interes-
santes Projekt! Die Antriebe
fur Krand und Katzfahrwerk
waren ohne gréssere Anforde-
rungen. Das Hubwerk jedoch
sollte die grossen Werkstlicke
in einem Olbad schwenkeda
hoch und runter, dies tber
eine Zeit von mehreren Minu-
ten. Zum Einsatz kam hier ein
feldorientierter Umrichter mit
der entsprechenden Steue-
rung.

Klaranlagentechnik

In der Vergangenheit sind
mehrfach Klaranlagen elektre
und automatisierungstech-
nisch ausgeristet worden, so
die KA der Stadt Bad Vilbel,
Kriftel und mehrere Kleinklar-
anlagen. Die Steuerungssoft-

ware der KA wurde so gestal-
tet, dass die Steuerung fur die
maximale Ausbaustufe eines
Anlagentyps geeignet war und
dann die einzelnen Anlagentei-
le nur noch parametriert wer-
den missen. Statusund Feh-
leranzeige sowie Hinweise zur
Fehlerursache nach Durchfih-
rung einer Autodiagnose er-
folgt tber ein grafisches Dis-

play.

Linearportal

Es wurde eine ganze Reihe von

Linearachsen entwickelt, mit
denen sich sehr einfach Li-
nearportale aufgebaut werden
kénnen. Diese sind ausgestat-
tet mit CNCGSteuerung; Z
Achse mit herkdmmlichen
Spindelantrieb. Die AbmalRe
sind bis zu 6m in einer Dimen-
sion aus einem Stiick; der Bau
groRerer Portale ist jederzeit
mdglich. Das AchdRaster be-
tragt 45mm (eine Spur), reali-
siert wurden bis zu 4 Spuren
(180mm Achsbreite).
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Die Laufwagen wurden eben-
falls auch Profilen aufgebaut,
so dal} die Herstellungskosten
erheblich gesent werden konn-
ten.

Torquemotor

Die Torquemotoren verwenden
die gleichen Bauteile, wie die
Linearmotoren. Dadurch sind
diese sehr flach und haben
eine grol3eren Leistung, als
herkémmliche Torquemotoren.

Die eigentliche Entwicklung
wurde fur KippgieBmachinen
gemacht. D=600mm, h=
100mm !

Prifstand fur Reibschweil3-
verbindungen

Dieser Prifstand verzichtet auf
eine Wirbelstron® oder me-
chanische Bremse. Es werden
2 Motoren eingesetzt, die an 2
Umrichtern arbeiten; der eine
Motor dient als Generator; die
Differenz der Momente der
beiden Antriebe ist das Last-
moment fur die Prufung der
Verbindung. Beide Umrichter
sind Uber den Zwischenkreis
verbunden, so daR effektiv nur
die eigentliche Verlustleistung
dem Netz entnommen werden
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Vollautomatischer Priifstand
Bereits von Anfang an wurde
der Schwerpunkt auf Lésun-
gen gesetzt, die sich durch
technische Eleganz und nicht-
herkémmliche Herangehens-
weise auszeichnen.

Der abgebildete Prifstand fur
Drehkolbengeblase arbeitet
mit einer Softwareoberflache,
die einen vollautomatischen
Priflauf ermdglicht. Nach dem
Anschluss eines Geblases und
einem Maustastendruck wur-

den automatisch séamtliche
Kennlinien des Geblases auf-
genommen und protokolliert.
Das hat es dem Geblase-
hersteller ermdglicht, Ausfélle

zu minimieren und seinem
Kunden aussagefahige
Prufprotokolle zu Ubergeben.
Neu an dieser Loésung war das
vollkommene Fehlen jeglicher
Bedienelemente, samtliche
Befehle wurde Uber Buttons
am Bildschirm gegeben.

Neu war weiterhin, dass zeit-
gleich zum Priflauf das nach-
ste Geblase warmgefahren
wurde. Dadurch konnte Zeit
gespart werden.

Pumpenkaskade

Aufgabe war es, sieben Pum-
pen einer Wasserversorgung
fur ein Walzwerk automatisch
und energiesparend zu regeln.
Regelgrosse war der Wasser-
stand in einem Wasserturm.
Auf jeden Fall sollte das Kihl-
wasser aus dem nahegelege-
nen Fluss enthommen werden
und keinesfalls durfte die stad-
tische Versorgung bemuht wer-
den.

Jede Pumpe hatte eine An-
schlussleistung von 160... 200
kW bei einer Spannung von

500 V.
Die Aufgabe wurde geldst mit
einem Umrichter von Garbe

Lahmeyer, einem Sanftanlauf-
gerat und einer SterADreieck
Kombination. Bei Ausfall des
Umrichters héatte das Sanftan-
laufgerat den Leistungsteil
tibernommen, bei Ausfall des
Sanftanlaufgerates die Stern
DreieckSchaltung.

Nachdem die erste Pumpe
Nenndrehzahl erricht hat und
dennoch ein steigender Was-
serbedarf vorhanden war, wur-
de diese ans Netz geschaltet
und die nachste Pumpe vom
FU Glbernommen usw.

Energieeinsparung in einem
Hochregallager

Es bestand die Aufgabe, fir
den Neubau eines Grossraum-
lagers die Steued und Leit-
software fur die Bereiche Kili-
matisierung und Brandmelde-
systeme zu entwickeln und zu
programmieren. Im Gross-
raumlager werden medizini-
sche Artikel gelagert, dabei
darf die Lagertemperatur 5°C
nicht unter- und 28°C nicht
Uberschreiten. Die Tempera-
turwerte sollten protokolliert
werden. Da aus Kostengrin-
den auf eine Klimatisierung
mit K&lteanlagen verzichtet
wurde, kam fiur eine Klimare-
gelung nur die naturliche Aus-
kthlung mit Dachklappen und
Zuluftliftern in Frage. Zum
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Einsatz kam hier das Softwarepaket MXScada von Intellution, wel-
ches tber PC die Anzeige und Anderung von Prozessvariablen zu-
lasst. Aufgrund der raumlichen Abmessungen des Lagers erfolgt
die Regelung dezentral. Pro Lagerbereich ist eine SPS vorhanden,
der Master gibt nur Sollwerte vor. Damit ist gewéhrleistet, dass bei
Busausfall die Klimaregelung fiir jeden Lagerbereich weiterarbei-



tet.

Die MasterSPS kommuniziert
mit den Unterzentralen Uber
eine verdrillte Zweidrahtlei-
tung. Da Zuverlassigkeit und
Kompatibilitat an erster Stelle
bei der Kommunikationsart
stand, fiel die Wahl des Kom-
munikationsprotokolls auf Pro-
fibusDP.
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Montageautomat

Hier bestand die interessante
Aufgabe, die Steuerungssoft-
ware fur einen Ventilmontage-
automaten zu erstellen. Um

den hohen Kundenanforderun-
gen in Bezug auf Geschwindig-

keit und Zuverlassigkeit ent-
sprechen zu kdénnen, wurde
der Automat in 5 Unterstatio-
nen aufgeteilt. Die Erfassung
der fur die Steuerung bendtig-
ten Daten erfolgt Gber dezen-
trale E/AStationen mit ASI
Busansteuerung.

Fir den schnellen und zielge-

einem Mehrfachgreiferkopf
zum Einsatz. Die Programmer-
stellung und Inbetriebnahme
des Robotersystems wurde
ebenfalls durch unser Haus
realisiert.

nauen Transport der teilmon-
tierten Ventile kam ein Knick-
armroboter mit 5 Achsen und

Steuerung fir volldigitale
Buchbindeautomaten
Aufgabenstellung war es, die
Steuerung einer Serie volldigi-
taler Buchbindemaschinen zu
entwickeln. Es war das Ziel,
die Maschine einzig tber das
Touchpanel zu bedienen. Die
unterschiedlich dicken Buch-
stapel sollten von der Maschi-
ne automatisch ausgemessen
werden, um die Falzung der

Buchriicken selbstandig durch-

zufuihren.

Eine weitere Besonderheit der
Maschine ist es, dass Kaltleim
benutzt werden soll, was ge-
wisse technologische Vorteile
bei der Buchherstellung hat.

Zum Einsatz kam hier eine
schnelle Kleinsteuerung, das
Touchpanel sowie Servoantrie-
be zum Ausmessen der Dicke
des Buchstapels und zu des-
sen Transport. Die einzelnen
Servoregler sind mit eigenen
Ablaufsteuerungen ausgestat-
tet, um die Ubergeordnete
Steuerung zu entlasten



