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Nleue MIAPR- Forschungsthemen
ab Sommersemester 2025:
\Weilterentwicklung eines
Pralinengetriebes
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Forschungsprojekt round&fast:
Entwicklung einer neuartigen VVerpackunsgmaschine ,,Pralinengetriebe*

Ausgangssituation

7 In vielen Branchen miissen VVerpackungsmaschinen Stiickgut
wie z.B. Pralinen, Tabletten, ... hochdynamisch in
VVerkaufsverpackungen umsetzen.

71 Konventionelle System bestehen aus einer Vielzahl einzelner
Pickersysteme. Hohe Beschleunigungen und ein groBBer

Footprint der Gesamtanlage flihren zu hohem Energiebedarf

und begrenzen die maximale Forderrate.

Eine neue Losungsidee

/1 Pralinengetriebe tberlagern die Pickbewegung durch eine
Rotation, indem die Picker auf einer drehbaren Scheibe
aufgehangt werden.

/1 So werden ineffiziente Beschleunigungsbewegungen

minimiert, hohere Durchsatze erreicht und Energie eingespart.
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NMAPR-Projekt1:

»\Modellpradiktive Regelung (MPC) fiir bewegte Multipickersysteme*
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Storungen

MPC-Regler

Sollwerte

Das Optimalsteuerungsproblem der Pickerbewegung wird wiederholt gelost.
Das Ergebnis wird flr einen oder mehrere Zeitschritte im geschlossenen Kreis angewendet.

Durch neue Messungen wird die optimale Losung kontinuierlich angepasst.

MPC hat das Potential, der PID-Regler des 21. Jahrhunderts zu werden.
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MAPR-Projekt 2:
»Inkrementale 3D Erfassung von Produkten auf einem Forderband“

/1 Objekte (beim Pralinengetriebe Kekse oder Pralinen ) werden auf einem

Forderband mit weitgehend konstanter Geschwindigkeit transportiert.
Robots 6 a/y Rotation
Winkel 36 r'rl//V. Abstand

Abstgnd 291 b/ﬂ Anzcjlhl

/1 Die Kameras sind auf einer sich drehenden Scheibe montiert. nMns 2or :QQ:;;E:
Beendan

/1 Die Aufgabe besteht darin, Bilddaten der Kameras bei mehrfacher Aufnahme
der Objekte aus unterschiedlichen Perspektiven in ein gemeinsames,
mitbewegtes 3D Koordinatensystem zu tiberfiihren.

/1 Dabei soll als Ergebnis eine dichte PCL Punktewolke mit Farbinformationen

entstehen, die sich als Grundlage flir eine Auswertung eignet.
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MAPR-Projekt 3:
»Qualitatskontrolle und Robotersteuerung
mit bewegten Kameras / Kl Ansatz*

/1 Heutige Bildverarbeitungssysteme flr \Verpackungsmaschinen beruhen immer
noch auf statischen Beziehungen zwischen Kamera und Objekt.

/1 Ziel eines neuen Ansatzes ist es, Bilder von bewegten Kameras zu einem
dynamischen 3D Model zu vereinen. Die Kameras sind auf rotierenden
Scheiben, auf bewegten Roboterarmen usw. montiert.

/1 Die Bilder bilden dann die Grundlage fiir K| gestlitzte Qualitatskontrolle, die
dynamische Nachregelung des Roboters flir die optimale Erfassung.

/1 Ein Demonstrator fiir die Erfassung ist vorhanden.
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NMAPR-Projekt 4:

»Bewegungs- und Positionserfassung bei autonomen Fahrzeugen aus

den Bilddaten“

/1 Autonome Fahrzeuge fiir den \Warentransport im Freien werden heute Uber
GPS usw gesteuert. Dies geht nicht immer.

/1 Es soll ein Algorithmus entstehen, der z.B. Auf Flughéafen ein VVerfolgen des
Taxiways unter allen Umstanden sicherstellt und die Position seiner Ladung
entsprechend mit libergeordneten Systemen abstimmt und dabei auch die
Bewegungsraume anderer Fahrzeuge und deren Last sicher erfasst und in die

eigene Planung einbezieht.
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Nleue MIAPR- Forschungsthemen
ab Sommersemester 2025:
Roboterautomatisierung fur die
Spielekonfektionierung
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Forschungsprojekt KIRK

Automatisierte Konfektionierung von Spieleartikeln
Ausgangssituation

/1 Die Firma Ludo Fact GmbH fertigt Gesellschaftsspiele und

Puzzles am Standort Jettingen-Scheppach.
/1 \Wie in der Branche ublich erfolgt die Konfektionierung

personalintensiv.

e

i P s mo

Herausforderungen
/1 Der Durchsatz liegt bei 3000-5000 Spielen pro Stunde oder 1,4

Spiele pro Sekunde und damit deutlich héher als im

\Wettbewerbsumfeld.
/1 Die Variantenvielfalt der Spieleverpackungen und verpackten

T """ﬂﬂl.ﬁ"’-f, . . .
"ECOOL / Spieleartikel ist extrem hoch.
5 /1 Reflektierende Oberflachen, Biegeschlaffheit und variable

2 % =y . . . .
Gewichtsverteilungen stellen hohe taktile und sensorische

Anforderungen an das Robotersystem




NMAPR-Projekt 5:

»Entwicklung eines Edge-KI-System zur Steuerung von

Konfektionieranlagen®

/1 Ein Edge-System an der Konfektionierstation
sammelt alle prozessrelevanten Daten, wertet
diese aus und steuert das hochdynamische
Pickersystem.

/1 Die Konfektionierstation soll sich selbststandig
an neue Varianten anpassen konnen. Dazu
mussen Bilddaten von Objekten auf dem
Forderband und ausgewertet werden:

/1 Klassifikation der VVariante

/1 Registrierung der bewegten Spieleboxen
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