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Der Paketroboter

Selbstorganisierte Dienstleistungsnetzwerke 

Zur Entwicklung hybrider Produkte 
werden Methoden der Selbstdiagnose 
verwendet, um in Echtzeit das benö-
tigte Dienstleistungsangebot bereit zu 
stellen. Das Produkt wird dafür mit 
Sensoren ausgestattet, über die eine 
Zustandabfrage erfolgt. 
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Kontinuität und 
Zuverlässigkeit in 
der automatisierten 
Entladung ist die 
große Stärke des 
weltweit einzigarti-
gen Systems „Por-
talroboter“. Seine 
Aufgabenstellung 
ist das Entladen von 
losen standardisier-
ten Stückgütern aus 
Containern. 
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Zwischen manuellen 
Arbeitsplätzen und 
vollautomatisierten 
Fertigungssystemen 
gibt es Bereiche, in 
denen der Automati-
sierungsgrad deutlich 
erhöht werden kann. 
Viele Hersteller von 
Automatisierungs-
systemen sehen in 
dieser Entwicklungs-
richtung große Po-
tenziale.
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Automatisierung
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Der Beitrag zeigt Entwicklungs-
tendenzen automatisierungstech-
nischer Lösungen zur Herstellung 
und Handhabung industrieller Pro-
dukte auf und skizziert Lösungsan-
sätze, mit denen die Engineering-
Aufwände systematisch reduziert 
werden können.

Seite 29

Um die geforderte Flexibilität erfüllen zu können, ist ein Wechsel weg von zentral 
gesteuerten Produktionssystemen hin zu verteilten, modularen und kooperieren-
den Komponenten notwendig. Hierbei ist Rekonfiguration, sowohl maschinell als 
auch steuerungstechnisch, eine Voraussetzung.       Seiten 33, 45 

Reduzierung der Engineering-Kosten 

Verteilte, rekonfigurierbare Automatisierungssysteme 

Bis heute sind die Leit-
steuerungen fahrerlo-
ser Transportsysteme 
(FTS) unterschiedlicher 
Hersteller zueinander 
nicht kompatibel. Ein 
Konsortium entwickelte 
aus diesem Grund eine 
Plattform, mit deren 
Hilfe konkrete Leitsteu-
erungen für FTS erstellt 
werden können.

Seiten 41, 61
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Komponentenbasiertes
Engineering

Software Tools können auf Software 
Bibliotheken anderer Tools zugreifen
und auch richtig interpretieren

Mechatronischen Komponenten können 
von verschiedenen Software Tools aus 

konfiguriert werden

Mechatronischen Komponenten
interagieren, um Funktionen die durch eine

und meherere verteilte Applikationen
spezifiziert sind, auszuführen.KONFIGURABILITÄT
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