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Motivation

Mit Hinblick auf den Fachkraftemangel
wird die Automatisierung ein
wirkungsvolles Mittel sein, um die
Arbeitsleistung erfahrener Geratefuhrer
zu erreichen. Als beispielhafter Prozess
wird die Beladung eines Radladers
implementiert.  Die  automatische
Schaufelbefullung mit einem Radlader
ist ein anspruchsvoller Arbeitsprozess,
welcher grol3en Einfluss auf
Produktivitat, Effizienz und Verschleil3
hat. Insbesondere die Schnittkontur im
Haufwerk hat mal3geblichen Einfluss
auf Energieverbrauch, Reifenverschleil3
und geladene Masse. Die optimale
Schnittkontur zu finden und dabei eine
Vielzahl von Randbedingungen zu
berucksichtigen ist ein iterativer
Prozess und erfordert ein adaptives
System.
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Methoden

Mit Hilfe  eines regelbasierten
Expertensystems ist es moglich das
Prozesswissen und die Logik eines
Beladevorgangs far eine
Automatisierung zu nutzen. Um eine
kontinuierliche  Verbesserung  des
Prozessmodells zu  gewahrleisten,
werden die gemessenen Prozessdaten
an ein Cloud-System Ubermittelt,
analysiert und fur die Parametrierung
eines  Simulationsmodells  genutzt.
Diese virtuelle Abbild dient zur
Entwicklung  optimierter  Prozess-
strategien.  Aufbauend auf den
Messdaten der automatisierten
Arbeitsspiele  kbnnen verschiedene
Prozessstrategien  untersucht  und
verglichen werden. Somit entsteht ein
sich selbst adaptierendes System.
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Ziele/Ergebnisse

Fir eine automatisierte Schaufel-
befullung ist es notwendig die
Geometrie des Haufwerks zu erfassen
und zu verorten. Dies geschieht Uber
einen 3D-Lidar. Die Abstraktion der
gemessenen Punktwolken ergibt die
EingangsgrolRen fur die Ermittlung der
Sollvorgaben. Das positionsgeregelte
Maschinensystem ist in der Lage der
Sollvorgabe zu folgen. Wahrend des
Vorgangs werden relevante
Prozessdaten gemessen und fur eine
fortlaufende Modellparametrierung
genutzt. Anhand der abgeglichenen
Modelle kann eine Optimierung der
Prozessmodelle durchgeflihrt werden.
Mit Hilfe der Funkanbindung der
Maschinen, konnen die Algorithmen
direkt auf der Maschine aktualisiert
werden.
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