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Automatisierung Tischbombenmontage

Abbildung 1: Gesamtkonzept
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Ausgangslage

Die Firma Constri AG aus Schinznach Dorf ist Gestalter und Produzent von
Tischbomben in héchster Qualitat fir Grossabnehmer im Inland und fiir den
Export. Tischbomben werden fir verschiedene Themen designt und mit
passender Fullung versehen. Die Montage wie auch das Fillen der
Tischbomben geschieht momentan zum gréssten Teil in Handarbeit.

Zielsetzung

Dieses Projekt befasst sich mit der Ausarbeitung des im 5. Semester
erarbeiteten Konzepts fur die Platzierung der Zindschnur. Dabei ist der
Fokus auf die Teilfunktion der Pick and Place Mechanik fir Zindschnire
gerichtet. Zusatzlich wurde noch untersucht, welche Einflisse die
mechanische Handhabung auf die Zlindschnire hat.

Aufbau Tischbombe

Abb.2 zeigt den Aufbau einer Tischbombe. Dass eine Tischbombe
gezundet werden kann, braucht diese eine Zindschnur, welche die
watteartige Nitrocellulose im Boden entziindet. Durch die ausdehnenden
Gase hebt der Kolben die Fillung und den Deckel aus der Hilse. Zum
Schutz vor ungewollter Zindung wird noch ein Schutzkleber auf die
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Konzept

Das Konzept fur die Platzierung der Zindschiire besteht aus zwei
Fordertopfe, welche die Ziindschniire und Béden ohne grosse mechanische
Beanspruchung transportieren kénnen. Defekte oder falsch orientierte Teile
kdnnen mithilfe von Bildverarbeitung aussortiert werden. Boden wie auch
Zindschnire werden mit einem Vakuumgreifer an einem Schwenkarm auf
das Montageforderband gebracht. Ziindschniire werden dort mithilfe eines
Pneumatik Zylinder in den Boden gedriickt.

Abbildung 3: 2D-Ableitung Gesamtkonzept

Abrieb

Bezogen auf die mechanische Beanspruchung der Ziindschniire durch die
Vibrationsforderer, wurden Tests durchgefihrt, um zu sehen wie viel
Schwarzpulver wirklich von den Zindschniren abgerieben wird. Die
Ergebnisse zeigen, dass ein kleiner Abrieb vorhanden ist, dieser jedoch zu
gering ist, um die Funktionstichtigkeit der Zindschnur bleibend zu
beeintrachtigen.
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Pick and Place

Fur die Pick and Place Aufgabe wurde ein Schwenkarmsystem entworfen.
Dieser Schwenkarm besitzt zwei Vakuumgreifer (Pos.1l), um die
Durchsatzmenge zu erhdhen. In Abb.4 wird der Aufbau veranschaulicht.
Hauptséchlich besteht das System aus einem Pneumatik Zylinder (Pos.7)
und einem pneumatischen Schwenkantrieb (Pos.5). Der Zylinder dient zur
Anhebung der Zindschnur wie auch das Pressen in den Boden. Der
Schwenkantrieb sorgt dafur, dass die Zindschnur vom Zufiihrungs-
forderband zum Montageférderband gebracht wird. Der Schwenkantrieb
besitzt noch eine Positionsbestimmung (Pos.4), welche die Position des
Schwenkantriebes durch magnetische N&herungsschalter detektiert. Fur
die Verbindung zwischen Zylinder und Schwenkantrieb musste noch eine
Adapterplatte (Pos.6) konstruiert werden, da Festo keine kompatible
Alternative besitzt. Um den Schwenkarm (Pos.2) mit den unteren
Komponenten zu verbinden, wurde ein Wellenzapfen (Pos.3) verwendet.

Abbildung 4: Pick and Place



