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Schaltroboter fir Starkstromanlagen

Problemstellung

In den Starkstromanlagen auf der Netzebene 2 bis 7 missen gewisse
gefahrliche Operationen (insbesondere Schalten, Priifen, Erden & Kurschlie-
ssen von elektrischen Starkstromanlagen) von geschulten Mitarbeitern

vor Ort ausgefiihrt werden. Es sollte geklart werden, wie mit dem Einsatz
von Industrierobotern das Gefahrenpotential vermindert oder sogar
vermieden werden kénnte.

Lésungskonzept

Zundchst wurden die unterschiedlichen Operationen analysiert, anschlie-
ssend ein Arbeitsschritt ausgewdhlt und dieser detaillierter untersucht.

Fir diesen wurden verschiedene Losungskonzepte erarbeitet und ausgewer-
tet. Die vorgeschlagene Losung wurde mit der Software RoboDK program-
miert. Dadurch soll die entwickelte Lésung besser erklart und diskutiert
werden kénnen. Zum Schluss wurde die Losung oder ein Teil der Ldsung mit
einem reellen Roboter umgesetzt und demonstriert.

Realisierung

Nach der Besichtigung vor Ort bei der CKW in Rothenburg konnten die
Arbeitsschritte grob analysiert werden. Zur genaueren Analyse wurde der
Dreistellungstrenner mit ME4 Antrieb ausgewdhlt. Mithilfe eines Antriebs
der Firma GE konnte der ausgewdhlte Schaltvorgang manuell durchge-
fihrt werden. Durch die Verwendung eines Drehmomentmessgerdts konnte
die benétigte Kraft gemessen werden. Fir die Simulation und Realisation
wurde der Stéubli TX-60 Roboter verwendet, da dieser in der Schule zur
Verfiigung stand. Fiir den Ubergang zwischen Roboter und Antrieb wurde
das gedruckte 3D Adapterstiick verwendet.

Ergebnisse

Die Gefahren fiir den Mitarbeiter konnen mithilfe eines Roboters verhindert
werden. Idealerweise sollte der Roboter auf einem Transportwagen

zum Einsatz kommen, damit dieser vom geschulten Mitarbeiter im Raum
verschoben werden kann. Zwischen dem Roboter und dem Antrieb soll

ein Adapterstiick verwendet werden. Dadurch kann die problematische und
diffizile Einflihrungsphase vom Drehwerkzeug umgangen werden.
Ausserdem wdare der Roboter daher flr weitere Schaltvorgdnge einsetzbar.
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Abb. 4: Realisation
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