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Schweissautomatisierung eines Drehschemelanhdnger-Chassis

Ausgangslage

Das Fahrzeugbauunternehmen LANZ+MARTI AG in Sursee,
produziert seit 65 Jahren Anhdnger und Aufliegerchassis. Dabei
werden die unterschiedlichsten Konstruktionen von Hand
zusammengeschweisst. Das Unternehmen tberlegt sich, in
Zukunft vermehrt in eine Automatisierung dieser Arbeits-
schritte zu investieren. Aktuell werden jahrlich eine Vielzahl von
Drehschemelanhdnger, zumeist fiir 18t, bei der Firma
LANZ+MARTI AG produziert. Durch die voranschreitende
Modularisierung der Sparte Anhdanger bei LANZ+MARTI AG ist
es zukunftig vorstellbar, die Drehschemelanhdnger roboterge-
stlitzt zu schweissen.

Ziel dieser Arbeit ist die Ausarbeitung eines Gesamtkonzepts
fir das robotergestiitzte Schweissen von Drehschemelanhdn-
ger-Chassis (Abb. 1) sowie die Uberpriifung der technischen
und 6konomischen Realisierbarkeit.

Abb. 1: Drehschemelanhdnger-Chassis

Vorgehen

Zundchst wurde der gegenwdartige Produktionsprozess analy-
siert und eine Recherche zum aktuellen Stand der Technik
durchgefiihrt. Anschliessend wurde das komplexe Gesamtkon-
zept in mehrere kleinere Teilkonzepte unterteilt. Die Erarbei-
tung der Teilkonzepte erfolgte in den folgenden vier Phasen:

Die strukturierte Losungssuche;

Ausarbeitung von Losungskonzepten;

Bewertung der Losungskonzepte;
Machbarkeitsanalyse des gewdhlten Losungskonzepts.

Nach der Zusammenfiihrung der Teilkonzepte zu einem
Gesamtkonzept und einer erneuten Machbarkeitsanalyse zur
Uberpriifung der technischen Realisierbarkeit des Konzepts
folgte die Wirtschaftlichkeitsanalyse zur Uberpriifung der
o6konomischen Rentabilitdt einer Roboterschweifanlage.

Abb. 2: Das Konzept der Roboterschweissanlage

Ergebnis

In Abb. 2 ist das Konzept der Roboterschweissanlage darge-
stellt, das die technischen Anforderungen fiir das roboterge-
stltzte Schweissen eines Drehschemelanhdnger-Chassis erfiillt.
Neben der technischen Realisierbarkeit zeigt das Gesamtkon-
zept unter bestimmten Rahmenbedingungen auch eine
o6konomische Attraktivitat fur die reale Umsetzung.

In Abb. 3 ist die Amortisationsrechnung mit dynamischen
Paybacks fir einen konkreten Fall des Gesamtkonzepts darge-
stellt, welche als Empfindlichkeitsanalyse drei verschiedenen
Zeitansdatzen berlcksichtigt.
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Abb. 3: Amortisationsrechnung mit dynamischen Paybacks eines
konkreten Falles des erarbeiteten Gesamtkonzepts



