Inhaltsverzeichnis

Planungsmethoden I

N. Gronau, A. Laimmer,

C. Miller

Selbstorganisierte Dienst-
leistungsnetzwerke im

Maschinen- und Anlagenbau 9

Zur Entwicklung hybrider Produkte
werden Methoden der Selbstdiagnose
verwendet, um in Echtzeit das beno-
tigte Dienstleistungsangebot bereit zu
stellen. Das Produkt wird dafiir mit
Sensoren ausgestattet, iiber die eine

R. Kapp, J. le Blond, Zustandabfrage erfolgt.
St. Schreiber, M. Pfeffer, Seite 9

E. Westkdmper
Echtzeitfahiges Fabrik-Cockpit I

G. Schuh, S. Gottschalk,
J. Harre
Dedicated Flexibility 21

Kooperationsnetzwerk

Hersteller

— ©

) Kund
Diagnose-Software /
Benutzerschnittstelle / ‘
Logikschicht A 7
ogikschic ® ‘
Datenschicht ‘
}k‘)

fiir den produzierenden

Mittelstand 49

A. Ritter, T. Kuhlmann

Potenzialorientierte

Systemauswahl der

Digitalen Fabrik 53 o« i

- -i!h
A L]

= )

Robotersysteme, Sensorik &
Greifer

St. Tank, W. Echelmeyer

Der Paketroboter 13

R.D. Schraft, Chr. Meyer

Kontinuitat und
Zuverldssigkeit  in
der automatisierten
Entladung ist die
groBe Stirke des
weltweit einzigarti-
gen Systems ,Por-
talroboter.  Seine
Aufgabenstellung
ist das Entladen von
losen standardisier-
ten Stiickgiitern aus
Containern.

Seite 13

Assistenzroboter in

der Produktion 17

R. Neugebauer, M. Kuhl
Intelligente
Werkstiickspannvorrichtung

26

Wirtschaftlichkeit der
Automatisierung

A. Fay

Reduzierung der
Engineering-Kosten fiir
Automatisierungssysteme

Zwischen manuellen
Arbeitsplatzen und
vollautomatisierten
Fertigungssystemen
gibt es Bereiche, in
denen der Automati-
sierungsgrad deutlich
erhoht werden kann.
Viele Hersteller von
Automatisierungs-
systemen sehen in
dieser Entwicklungs-
richtung groBe Po-
tenziale.

Seiten 17, 26

Industrie Management 22 (2006) 2



Automatisierung

I Reduzierung der Engineering-Kosten

Anteil an den

Gesamtkosten
in %
100+
90
801 Engineering
70t Der Beitrag zeigt Entwicklungs-
60 tendenzen automatisierungstech-
50 Software nischer Losungen zur Herstellung
a0 und Handhabung industrieller Pro-
30+ dukte aufund skizziert Lésungsan-
204 Hardware satze, mit denen die Engineering-
104 Aufwinde systematisch reduziert
. werden kdnnen.
1980 heute Seite 29
I Verteilte, rekonfigurierbare Automatisierungssysteme

Um die geforderte Flexibilitat erfiillen zu kdnnen, 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.

Komponentenbasiertes

Engineering

5
Projekt
Repository

Mechatronischen Komponenten kénnen
von verschiedenen Software Tools aus

konfiguriert werden i} e
KONFIGURABILITAT

. N
<, . INTERORERABILITAT

Seiten 33, 45

Software Tools kénnen auf Software
anderer Tools zug

und auch richtig interpretieren

Mechatronischen Komponenten
interagieren, um Funktionen die durch eine
und meherere verteilte Applikationen
spezifiziert sind, auszufiihren.

%
\

4
-~
-
T~
—

openTCS

Datel Beartelten Ansicht Hinzufigen  Simulation_Hilfe

Bis heute sind die Leit-

@

BaBab|oe aamznLs 865

steuerungen fahrerlo-

© wawesnarnes 1 [ 201 | [olSIRSTA [l BRI | [DICINTA]
Lo

S ser  Transportsysteme
S (FTS) unterschiedlicher
b o v o Hersteller  zueinander
S nicht kompatibel. Ein
S i Konsortium entwickelte
o4 Susaeroe i 007 . .
O wtmraios aus diesem Grund eine
gt Plattform, mit deren

Hilfe konkrete Leitsteu-
erungen fiir FTS erstellt

stocka
jame 831184 |&]
raameer E
— BeoE
Ee s

werden konnen.

© GITO-Verlag

Seiten 41, 61

Flexible Automatisierungssysteme

Th. Strasser, 1. Miiller, A. Zoitl,

Chr. Suinder, G. Grabmair

Verteilte, rekonfigurierbare
Automatisierungssysteme

im Produktionsbereich 33

B. Favre-Bulle, A. Zoitl

Adaptive Produktionssysteme 45

0. Baumann
Flexible Automatisierungs-
I6sungen durch OPC XML-DA 57

Giitertransport

Chr. NedeB, A. Friedewald,

D. Eggers

Produktlebensphasen-
Service-Check fiir Anbieter

von Giitertransportsystemen 37

S. Naumann, R. Hoyer
openTCS 11

H.F. Binner
Entwicklung und
Umsetzung von Logistik-

Telematik-Konzepten 61
Service

Impressum 2

Editorial 3

Aktuelles 6

Rezensionen 65

Vorschau auf
Industrie Management 3/2006 67

Titel:
Der Knickarm-Industrieroboter,
Universitit Bremen.




