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1. Kurz-Uberblick Master ATR-Lab C012 + BA AT-Lab C013

Das LaborAAutomatisierungstechnik n d R o ATR iniH&ll@C012der Hochschule KoblendSK, FB
IW, E+I beinhaltet aktuellelW & SW Automatisierungssysteme und diverse Robioter Spe kt r um
+ mechanical + ¢ hemi c a lwirdbhebgnhattelkeulintemegH&E, AuS- & INVeitera b
bildung als PR Demonstrationslabor fir Hochschulinformationst&yessekonferenzeMedienspektrum
und flr diverse Publikationen genut2as ATRLabwurdeals exemplarisches Labsowohlflr den Image

A
/

Film der IT-Stadt KollenzAWi r t s c haf t201Rals Muehflrda¥DE Jahr buch T AAr

El ektr ot echni kusgewahlfinigine? SerfeddhzdtileAHSK Master & auch BA-Projekten
in Kooperatiommit v.a.Siemens, B&, ThyssenKrupp und Festo wurden weitere Indugt@eKomponenten

bis heute (Oktober 2016 Lab installiert, optimiert und neu entwickelRealisierteF&E Industrie4.0-

Schwerpunkte im ATR.ab: 3Dvirtual Reality Online/Offline RoboterSiemensTIA-HMI-RFID-OPC
vernetzte Vollautomatisierung fur Produktion& Verfahrenstechnik, 3BPrinted Roboter, GreenTech
AnwendungenkomplexeMechatronikAuslegungbis hin zuB&R AutomationHMI b asi er t-®s
PortalkrareuTTT-R-P o r t a | .rABRsLaltCeL2Kurziberblickin Bild 1.1& 1.2, AT-Lab C013 Bild 1.3
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2. Kurzportrait: HS Koblenz und Lab AAutomatisierungstechnik+Robotikii C012

Die Hochschule Koblenmit den dreiStandorten Koblenz, Reman und H6mGrenzhausehat ihnre Wurzeln

in einer renomierten Ingeniexschule.Kurze Ausbildungszeiten und die gro3e Praxisndhe machen ein
Studium an der HochscleuKoblenz besonders attraktXurzeitstudieren hierund 8.000junge Frauen und
Manneraus Deutschland und dem Auslahfang 2013 msgesamt 660 auslandische Studierende aus 88
Landern weltweit Das Spektrum diverser Studiengdnge umfagsthnische Fachrichtungenwie
Elektrotechnik, Maschinenbau, Bauwesen, Architektitedizintechnik etc sowie wirtschafts und
sozidwissenschaftlicheStudiengange, erganzt durch Studienmdglichkeiten fur Kub&. Hochschule
Koblenz arbeitet mit Unternehmemnd Institutionen regional wie international eng zusammen.
Kooperationsabkommen mittwa 120Hochschulen in ganz Europa und Ubersee ermdglichem eine
internatonalen Austausch von Lehrenden und Studierend®eb Portal der Hochschule Koblenz

Awww.hskoblenz.de

Die Stadt Koblenz belegt im Rankings IT-Wachstumsbundesweit den zweitdPlatz.Sie hat sich in den
vergangenen 10 Jahren zu einem namhaff&fseniisandotyr Forschung und Lehrewuch im Bereich
Informatik, Informationsmanagement, Informationstechnik und Computervisualistik entwieidelien, von

der Stadt Koblenz, Wirtsaft und Verkehr, erstellten Imagefilm Uber dieSfadt Koblenaind die Region
Mittelrhein  wurden 2012012 Global Plger Firmen Hochschulen, Forschungs und
Entwicklungseinrichtungen und Institutionen der 6ffentlichen Hand in diesem Einzugsgebegsthiert und
vorgestellt.Ein IT-Expertengremium deBtadt Koblenz entschied sich gamsam mit der Filmgesellschaft
nandoo.ty von regionalenHochschulerdie Universitdt Koblend.andau unddie Hochschule Koblenzir
diesen Imagefilm zu berucksichtigeghls WerbeReprasentarfiir die Hochschule Koblenwurdein diesem
IT-Imagefilm das LaborPAut omat i si er ungst mitdinigénkSzenem puvislRlisiertert i k
Automatisierungtechnik innovativer Mechatronik und mehreren RoboterEntwicklungen ausgewahlt.
Imagefilm mit Auszigen auHSK Labor AAut omati si erungst @dni k
alwww.koblenz.de/wirtschaft verkehr/wirtschaftsstruktustandort.htrh

Uberblick und Details der Hochschule Koblenz, RheinMoselCampus mitR8iddgang durch das
Labor AAut omat i si er un(@rasergation nHSk Koblenzgtand FO&tbbert201R) 1
A Virtueller Rundgang RheinMoselCamus Koblenz

Das Labor AAutomatisierungstechni k und Rgebrintet k fi
und im Rahmen des erstmalig in Deutschland installieBerufd ntegrierenderttudiums Elektrotechnik
BIS-E an der damaligen FH RheinlaRfalz finanziell und personell exzessiv von Landesd
Bundesministerien sowie BuridinderKommission BLK &/23 gefordertAls damaliger BISProjektleiter
nutzte Prof. Stanek aus den eingeworbenen BIS Mitteln (3.4 MiauldMLO BISStellen) ca. 5% personell

wie finanziell fir.SW- & HW-Entwicklungen im ATRLaborund zusétzlichmodellversuchsorientiert fur die
Integration von Computetin der Lehre & Praktikan allen Fachgebiete des Grundund Hauptstudiums der
Fakultat Elektrotechnik. Diglamaligen enormeBIS-Mittel warenin der 5jdhrigen Laufzeit des ersten
Modellstudiums BISE der Hauptschub fir das Lab®TR bis Anfang 2000. Aufgrund der rasanten
Entwicklung in der Technik bzgl. HW, SW und neuen Betriebssystemen entstand sowohl fur die folgend
Regelstudiengdnge BIE (und assoziierte Vollzeitstudium) aufgrund der Mittelknappheit im
Hochschulwesen eifnur scheinbar) grof3es Problem, das ATR Labor auf einem aktuellen Stand zu halte
oder zu erweiternVor allem aufgrunddiverser Kooperationenprimar mit Siemens, B&R Automation,
ThyssenKrupp Magnettechnik, FESTO etc und hervorragenden Anksigen & Ppjektarbeiten von
Bachelor und Masterstudenten konnten bis hed@#6 dennochktuellste Hardwaraund SoftwareJpgrades

im ALabor Aut omati si erungst ec hn iPiojekte wetterhiR edioett i k 7
werden.BesteMoglichkeiten, ein Labr auf den Stand der Technik zu bringen und zu haltemden im
Kapitel 4 beschrieben. Didneute industriellen Forderungen fir total vernetzte Automatisierungstechnik,
Robotik, Mechatronik, virtual Reality, Cyber Physical Systeats auf der Basis vonintelligenter
Informationstechnologiebis hin zu selbstlernenden Fabriken werdarch Forderungen, Zielsetzungen und
Visionender vierten Industrie Revolution Industrie 4.0 gepréagtiariapitel 3 kurz skizziert.
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3. Industrie 4.0 7 Vorgaben fur 4. Industrie-Revolution 7 Fokus im ATR-Lab:

Das ATRLab berticksichtigin vielen Aspektezentrale Komponentesystemevirtual Reality 3D-Printing,
innovative Mechatronik, Robotik& total vernetzte Automatisierusfprderungender Industrie 40. Die
Erfullung dieser interdisziplinaren komplex€orgabenist eine wichtige Voraussetzunglasswirtschaft und
Hochschulennternational konkurrenzfahig sind, sich an High Tech Innovationen beteiligenadiadem
Stand der Technik halteru kdnneri und um nicht irreparabel abgehéngt zu werd#a.Realisierung vor
Industrie 4.0basiert aukomplexea, dynamische Prozesen, mit bisherigen Industri®kevolutionenl+2+3
verzahntln Bildern 1.1, 1.2, 1.3 sind wichtigste Forderungeyiisionen von Industrie 8.skizziert Aufgrund
der globalen Erwarmurgpwieimmer knapper werdenden konventionellgrergieResourcen ist die perfek
Industrie 4.0Automatisierung ohne Berlcksichtigumgn Green Tecleine nicht zu erfullende Visior
Deshalb werden im ATR-Lab auch GreenTecBystemAuslegugen & Anwendungenbericksichtigt.
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4. Support, ATR-Labor auf Stand der Technik zu bringen und zu halten

Viele Hochschulen haben in der Regel mit finanziellen Restriktionen zu kdmpfen, um ein komplexes Lab
AAut omati si er un gs meintdidiszipknarennAdtomBtisierngseirhéitery, r  Ael e c't
mechani cal + ¢ h eumd Roboten akfremen ralduelten &tandé der Technik zu bringen.
Zweitens ist eschwierig T aufgrund finanziell eingschréankter Randbedingungen an Hochschileimen
erreichten Standler Technikzu halten Drittens ist esaufgrund personell zahlenmaRig eingeschrankten
MittelbauszeitaufwandigkomplexeLaboreinheitemegelmaligu warten, zwptimieren auf neue Betries-
systeme umzuriisteWiertens ist egin hoher Anspruchinnovativeldeenfur komplexeLaboreinheiterund
neueSoftwaresysteme zeitnah eatwickeln undoraxisgerechtiir Uni & Wirtschaftzu realisieren.

Es gibt jedoch ein Spektrum von Mdglichkeiten, diese skizzierten Probleme zu unigeherste Schritt ist,
dass man eine sinnvolle und finanziell machbare Auswahl von Automatisierungseinheiten und Robotik
Produktionstechnikund Verfahrenstechnikrifft und flexibel dem Wandel der Technadnpasst Auf der
GrundlagehochschulinterneGrund und Neuausstattungsmittiélr BasisHardware und Softwarerreichte
dasLaborAAut omat i si er un gsinh dieisemEntwicklumgshbséhoitteutch zks@tzliche
finanziellewie personellé&Jnterstiitzungerinenquantitativ und qualitatianerkanntigh TechStand 2016

B Ubergeordnete F&E -Projektmittel von Bund und Land, BLK (finanziell und personel): Das Labor
AAut omati si er un g sATRarflhnin den 98nJdhreR petsanelliund finanziell den groRten
Anschub durch dasn Deutschland erstmalig installiedBerufsintegrierende Studium BIS Elektrotectinik
an deHS Koblenz.Durch denyon BundundLand RheinlaneéPfalzsowieBund-LanderKommission(BLK -

Nr. 89/23) gefordertea Antrag des damaligen BiBrojektleitersProf. Stanek, konnten flalle BIS
Fachgebiet&,4 Mio DM /1.7 Millionen Eurg 4 Assistenten, 4 Professoren und 2 Sekretéarinnen eingeworber
werden. Neben ktualisierung zentralddard & Softwareauf damaligen Stand der Techpwkurden au8IS-
Mitteln 4 BIS-Assistenter& 1 BIS-Professomartiell fir Hardware & SoftwareAufgaben MesseExponate,
Praktikumsbetreuung etc sowi@ Neuentwicklungen im Labdiir Computervisualistiknit eingesetzt. Von
damaligen BISMitteln zehrt da®\TR-Laborbis heute Die SW-Eigenentwicklungen RobotoCAM Av i r t u
&r eal e F3D BrinelOKlifie, SimulationundSteuerunju nd Magnet o CAD ( AMec
- feldnumeischeAuslegung elektromagnetisch&ktoren, Sensoren und EMYre, Main-, Postprozessoren)
haben sicHur VorlesungenPraktikaund MesseExponatebestendewahri sind Ausgangsbasis fir aidlle
LaborWeiterentwicklungenin Robotik & MechatronikUnits. MagnetoCAD Einsatzfur und in diversen
Firmenfir neue Aktoren/SensoreneueRoboterGreiferfir SGURoboter Lab unéiSK-Lab IBM -Roboter
Handsowie2.000 kgkombi-Greiferfur neuerHSK-TTT-R-Portalkranroboter

B SpezifischeProjektmittel von Land (finanziell): GenehmigteiGroRgerateAntrag AFertigungszelle mit
IBM-Robotef (75 T DM). Bis heuteeines deiKernsystere fir laborinternecomputerintegrierte Fertigung
im TIA-CIM-Verbundmit Band & RollenférderernHubtisch& geregeltverfahrbarenMitsubishiRoboter.

m Spezifische Projektmittel(personell) Giber internationale Unii Kooperationen: z.B. Kooperationen von
Prof. Stanekmit intl. Unis, die Beitrage zwOptimierungenim Labor leisten konntenin Deutschland die
Universitdt Koblenz_andau, Institut fur Mediendidaktik, (1994®95) mit mediendidaktischen BIS-E-
Robotik-Beitrag fir ATR-Lab, Erasmus PreBeitrage flir und von TU Opole/Polen fur ATid EMV-
Probleme(2005 2009 und OpolelnternshipStudenterfir Simotion Controlin HSK Lab.Lab-spezifische
Erganzungerdurch Prof. Stanek aldMain Advisor bzgl. Master ThesisArbeiten fur SGU-Mechatronik
AVi r&rueaal| R andalstSGWDsrektor furSGUMI T Al nt er fA e A-EISe wlkkirgute y i
Beitrage furRobotik + AutomationdurchSGU-Internship Studierenden ATR-Labor(2010+013)

Al Internship_SGU_im_Labor_Automatisierungstechnild uRobotik HS Koblenz_2013.pdf (B)

B Publikationen, Biicher, R&D Uber ATR-Lab-Themenspektrum+ PrasentationenMessen Kongresse

(A) DeutschsprachigPublikationen, F&E+ PR IstZust and Labor AAutomati si
A1) SW & HW-EntwicklungerBIS-E: SeitGrindungLalA Aut omat i si erungstechni |
JahrendiverseVerdffentlichungenzu aktuellen Labr-Entwicklungen Prasentationen auf Hannovermesse,
Elektrotechnik Messe Dortmund, Compumagulti-MediaCIP-Kongress2 BIS Exponate& Tagungsband

a1 MagnetoCADiI DasWerkzeudftr Aktoren,Sensoren unBEMV-ProblemeA =1 CIP-DetailInfo

21 RobotoCAMi DasWerkzeudftr dynamische RoboteéBimulaton & DisplayTeaching”A a1 CIP-Info
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A2) SW & HW-Entwicklungen ATR-Lab fir WirtschaftrUnis. MagnetoCADAuslegungenfir Mechatronik
Entwicklungen in diversen deutschen Firmen (z.B. fir Thyssen MF, NSM, Binder, Gfal, Moeller, Braun AG, Trellebor
Automotive) und im ATR-Labor (BM Roboter Magnethand, neuer TTFRortalroboteiGreifer). RobotoCAM3D-
Simulationen mit Mitsubishi Robotend ATR-Lab-Automationervon IT-StadtKk o b | e nz  AMéVretr ke tha fit
HSK Werbeprojekim ImageFilm IT-Mittel-Rhein 2010/12usgewahlt:

A1 www.koblenz.de/wirtschaft verkehr/wirtschaftsstruktur -gtandort.html

Das Anwendungsspektrum von RobotoCAM wird seit 2012nghrerenMasterprojekten mit aktuellen Betriebs
systemen Programmiersprachen (Java3D, C€#) und 3DDesignTools Industrie 4.6basierterweitert. Diverse
Presselermine im ATRLabor zuFirmenSpenden untlew-Entwicklungeri z.B. TIA-HMI realisierter CIMVerbund
vernetzter Automatisierungseinheiten & Rektifikationsanl&jmotion ControlundGr o Cpr oj ekt Adpgr
Portalkrans zu Portalarrobotefi. Die feldnumerische Mechatronkuslegung des 2.000 kg Greifers figuenTTT-
R-Portalkranroboter wurde von Prof. Stanek mit MagnetoGédisiert {/ergleichsrechnung mEEM-SystemAnsys/
Maxwell). Eine weitereATR-Lab GreenTechAnwendungeines3D-pr i nt ed Av i r trackedmaxdighta | i t
seekefRobotes wurde als MasteExponat auf ITStadtKoblenzMesse IT2KO 2016prasentiert A YoutubeLink:

Al youtube / Lab_ATR_3D_printed_Light Seeker Robot_online_simulation_virtual_reality

A3) ATR-MechatronikBuch AEIl ekt romagneti sche Wandl er und Sen
Entwicklungsleitern von ThyssenKrupp, Siemens VAC, Philips und Bosch, Expert Verlag

ADYVDE Jahr buch i EKléktrdieehnik sndhanif lotr mat i onst echni kfilst-2u8tdn8 / 2 (
ATR-Laborvon Stanel& Halfmannunter Einbindungon Intemship-Studierenden der Swiss German University SGU
im HSK Lab sowie Coachin§upport fur die SGUDas ATRLaborwurde vom VDE Verlag alexemplarischekabor

fur Automationund Robotik in DeutschlandusgewéhltDer im VDE Jahrbuchntegrierte QRCodemit Link zum
ATR-Labor2013wurde aufStand2016-Oktoberaktualisiert

(B) Intl. Publikationen in EnglishDeutsch & Russiscliozgl. interdisziplinares Wissensmanagemémib ATR

B1) Einbindungintl Universitaten z.B. Swiss German University SGUakarta: Coaching SGU Heads durch Prof.
Stanek fur 3 F&E-Publikationen mit 4 SGWCo-Autoren fir Research & Education Mechatronics REM

( Bectrodynamicé Me ¢ h at r o-AuiocSGH Rekier@0102)+1 NTECH ( APr od FomR& D& Se |
Final Solutios i 112 @aAutoren SGU VizeRektor + Head R&D + Head Mechatronigs

a)AMagi cChedksekt ended #bhAMagi & eda yheebiith & Weblskizu a) + b)

Al http://www.wolframstanek.de/blitz_info_preview_sciyo_mathematik _physik_stanek_start.htm

B2) Einbindung intl BrairCo-Autoren in StanekBichen z u AWi s s en sGeadrfacghet rmei rstt r a i
kreatives Lernen, Memorieren Behalten im Wissensspektruni mit Fokus Engineering und ATRhemen:
AMemory Poweridi (midena), AGed2achtnistrainingfi (mosa

B Internationaler Wissenstransfer bzgl. Themenspektrunm Lab ATR durch Prof Staneku Firmen und
Universitdten in EW& Asien (z.B. TU Opole/Polen 20089),alsSGU Di r ekt or f¢r AKnowl ec
& Entrepreneurship(2013 undals HSK ATR Advisor& SESExpertein Asien(seit 2014. Nutzbringendir ATR-

Labor sind auchSESCoaching & BerateEinsatzeauf der Basis des AT8pektrumsn blockweisenEinsatzerfur
Firmen, Universitaten, Colleges in Indien (SHishnu Educational Societ§VECW, BVIT, BVRIT, VDC +Raman
CVRCE), in Indonesien Qil& Gas FoundationUnis ITNM, UGM, SGU, Atma Jaya, IULletd und in China
(RheinChina) Wissenstransfer von ATRab Technik & Projektmanagemenh Automation, Mechatronik, Robddti
GreenTech & Advanced Learning Industrie &0fur ATR-Lab durch Vergleichscheck mit intl Standanditzlich
Uberblick Einsatze irDE, EU+ Asien

Al http://www.wolframstanek.de/blitz_info_intl_unis_eu_asien_stanek_start.html

B Spezifische Projektmitteldurch Master-Projektarbeiten an HSK, (indirekt) finanziell + personelt

Basisaller aktuellenOptimierungen und Erweiteruagim Labor sind exzellente &helor und MasterStudierende
betreut durchProf. Stanelk& LaboringenieuHalfmann in Koop mit E+l Heads &ochschulinternen Werkstatten
(speziell Elektrowerkstatt)die in Umbaumaflinahmen elektrisch, pnatisch und mechargh involviert waren In
dieser Kooperatiokonnteder HS Koblenziel Geld eingespart werden.

W Spezifische Projektmittel durch Firmeni Kooperationen, finanziell + personell DasLaborwurde primardurch
Fa. Siemens bis heute mit c&00.000 EuroSpendenfir neueste HW & SW und Schulungemgesponsert Die
laborinterne Entwicklungeines neuer®-to-Portalrobotersvurde durchdie 25.000 Euro Spende der Fa. B&R mit
Automation StudipSchulungen sowie Koop mit ThyssenKrupp Magnettechnik & Rasselfesto& Elektro-Bau
optimal unterstiitztMedienReferenzen nach ATRab-PresseterminenAuszugA

1. SIEMENS Spenden+Koop, Infodienst Wissenschaft (21.10.2&18)vw.idw-online.de/de/news50D4
2. B&R Spende+Kooperation, Infodienst Wissenschaft (11.01.2&@18yvw.idw-online.de/de/news514591
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http://www.koblenz.de/wirtschaft_verkehr/wirtschaftsstruktur_it-standort.html
https://www.youtube.com/watch?v=iSguiZKatBE&feature=share
http://www.wolfram-stanek.de/Internship_SGU_Praktikum_Labor_Automatisierungstechnik_und_Robotik_HS_Koblenz_SS2013.pdf
http://www.wolfram-stanek.de/blitz_info_preview_sciyo_mathematik_physik_stanek_start.htm
http://www.wolfram-stanek.de/blitz_info_intl_unis_eu_asien_stanek_start.html
http://www.idw-online.de/de/news502104
http://www.idw-online.de/de/news514591
http://www.koblenz.de/wirtschaft_verkehr/wirtschaftsstruktur_it-standort.html
http://www.wolfram-stanek.de/Internship_SGU_Praktikum_Labor_Automatisierungstechnik_und_Robotik_HS_Koblenz_SS2013.pdf
http://www.wolfram-stanek.de/Internship_SGU_Praktikum_Labor_Automatisierungstechnik_und_Robotik_HS_Koblenz_SS2013.pdf
http://www.idw-online.de/de/news502104
http://www.idw-online.de/de/news514591

5. ATR-Uberblick: Automation, Robotik, Mechatronik > El +Mec +Chemietechnik

Das Labor Al ebt i un dexzAllerite®tojsktgfppenEsrwirchbesoriderer Wert llarauft
gelegt, dass Erweiterungen Antomatisierungseinheite® High Tech Unitsund die Neuinstallation von
Anlagenmit Advisor-Supportauchvon den Studierenden geplant und durchgefuhrt wekdenen Somit ist

es madglich, zusatzlich zu den technidabhbezogenen Kenntnissenn den ver zahnten
Engi neANMeé alydini cal Engi neer i n, ddnStudetndddtSkilsim Bareacm i ¢
Projektmanagement, Anlagenplanung, Dokumentation und Materialbeschaffung mit auf den Weg zu geb
ZentralerFokusim ATR-Laborist es mdglichstviele Industrie 4.0 Anforderungen zu bertcksichtigen.

Seit vielen Jahren istlankenswerterweise SIEMENS8er Hauptsponsor und Partner flr das Labor
AAut omati si er ungs indenRahierk2011/2012 kBrmtbreitweitkréstarke Partner aus
der Industrie gewonnen werden: B&R Automatiamd ThyssenKrupp MagnettechnilDiese drei
Unternehmen ermdéglichten es, durch umfangreiche Sachspend®&eratungedas Laboin den Bereichen
Automatisierung, Steuerungstechnik, Regeltagikund Antriebstechnik auginen High TectStand zu
bringen und innovative Entwicklungen fir diverse RoboteKlassen zu realisieren Die
AutomatisierungsgeratéMI-Panelsund vielfaltige Projektierungsprogrammeon SIEMENS und B&R
Automationim ATR-Laborsind auf den aktuellsten technischen Star@kfober2016.

ImLabor AAut omat i si er using siér sehhuntérschiediicherRotRtertintegriertk f
Laboiintern gebauter kleineé2-AchsenSensofRoboter grof3erer MitsubishKnickarm-Roboter,IBM Scara
Roboterfir flexible Fertigungund ein laborintern entwickelte&ro3projekt> 2-Tonnen TTFR-Portat
kranroboter mit MechatronikEntwicklung enes automatisch drehbaren Robotergrsifér max 2.000 kg
Last. AuBerdem sind im ATRabor eine Vielzahl von vernetzten Automatisierungseinheiterfir
interdisziplinare Produktionstechnik Verfahrenstechniksowie Komponenten fiirMechatronik Design
vorhande. FolgendeAutomatisierungseinheiten im Labor simdm Beispiel:

Zwei Band und Rollenférderer, Sinamidgnearachse zurhorizontalen Transport des MitsubigRoboters, vertikale
Hubtischund TransportwageRorderey multifunktionale Fertigungsstation mit ScafRoboter, Simotion Control fur
synchronisierte MehMotorenRegelungen bis hin zur verfahrémshnisch komplexeRektifikationsanlagemit
visualisierter TIAHMI-OPC Steuerung/Regelung

Mit Ausnahme deraktuellenB&R Automatisieung desTTT-R-Portakrarroboters werderalle Automatisierungs
einheitermit aktuellster Siemerdardware und Software TIA (Totally Integrated Automatige¥teuertgeregeltund
durchgangigiiber Computer und HMTouchpanelvisualisiertund mit RFID logistsch unterstitztAlle Siemens
orientiertenAutomatisierungseinheitesind mit ProfiNet vernetztauch unter Einbindundesseparapositionierbaren
MitsubishiRoboters undlesstationaredBM -ScaraRobotersn seiner Fertigungszelldm LaborA Aut o mat-i s i o
techni k und Ro b ot i kedinigebEinfeiplatzhetomatisierungbnwiea lsalHrasanlage, Ter
Steuerungsmodell, Simulationstafeln fir Ampelsteuerung und Laugenreinigung sowie ein Meciasigik
Arbeitsplatz fur feldnumerisch&ystemauslegung von Aktoren in der Kfroduktion mit SW-Eigenentwicklung
MagnetoCAD ,alternativAnsys Maxwell & Comsol Multiphysics Sowohl IBM Roboter als auch Mitsubishi Roboter
(alternativ mit SWWeiterentwicklungen voRobotoCAM)kdnreni wenn sienichtwahrend Masterprojektarbeitén
der automatisierten, computerintegrierten Fertigung der Kombinationsanlage involviérebifalls als Einzelplatz
Automatisierungen eingesetzt werd&anzepion und Realisierung der THAIMI-RFID Kombinationsanlage (CIM
Verbund von 2 Robotern und 4 Transpdrtits) entsprechen Industrie 4.0 Fordemmdsowohl der 3Bprinted Solar
TrackerRoboter als aucklie SW-Entwicklungen fiir 3Bonline-offline Visualisierung & Steuerung des Mitsubishi
Roboters sind Avi r-Komghenteneal i tyA I ndustrie 4.0

Zwei SoftwareEigenentwicklungen tber Marafjre haben sichlaborinternund fir die Wirtschaft als Basis fir
Weiterentwicklungern Robotikonline/offline Simulationen unilagnettechnikDesign bewahrt

a) RobotoCAM:mediendidaktisch aufbereitete virtuelle und reale Robotik mit 3D Visualisierung des Mitsubishi
Roboters RV M1 und Teaching Box flr OfflhBetrieb und synchronisierten Onlivéodus

b) MagnetoCAD: Entwicklung aes feldnumerischdprojektierungsund Simulationssystems fur Mechatronik Design
mit Fokus auf elektromagnetische Aktoy&ensoren und EM¥Problematik Aufgrund der Integration von Automation

und Mechatronik Design ist dieses Tool von besonderem Nutzen.
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DerPortalkranroboteist eine laborinterne, aktuell realisierte Eigenentwicklung auf der Basisfeihesnur
manuell verfahrbarenZonnen ABUS Portalkran& K r a n a p jp Upgrlde zuim fenmgesteuerten Roboter
mit intelligenter AktorSensoiGreifer Entwicklung mit optimierter Fahrdynaniik-Ur die Prozesssteuerung
des neuen Portalroboters wurde die Steugguund Visualisierungs$Software von B&R Automation
gespendet, von B&R beratend begleitet und in einer koerten Serie von Mastétrojektabeiten ¢ 22
MasterstudentenStandOktober2016 eingesetzt und getestet. Alle UmbaumafinahaierJpgradezum
Roboter sowieSchnittstellen zum Mechatronik Design der neuen Robotergreifer wurden hochschulinter
konzipiert und umgesetzt. Design und Entwicklung neuer Kdarbfer (Mechanik, Fahr und Greifer
Dynamik PneumatikMagnetikund elektrische Kompensam) wurdevon Prof StanekbernommenSuppat

durch ThygsenKrupp Magnettechnik (Magnetgrejfand Festo (Vakuumsauger).

Die DesignVorgabender Laborleitungvurden von ZoetreuteninternshipStudierenden der SGU Asia als
Konstruktionszeichnungen fur diglektrowerkstatt der Hochschule Kobleaafbereitet Alle laborinternen
RoboterBau und Umbaumalnahmen wurdem Laboringenieur mikoordiniert

In der folgenden Grafik sind die aktuell wichtigsten Automatisierungseinheiten und Rélb@tendungen
kompé&kt zusammengefass$ie decken das Spektrum der Siemeriantieren Steuerungen und Regelungen
mit TIA, Sinamics und Simotion Control ab. Ukdiverse TranspoiEinheiten Band und Rollenfoérderer,
RoboterTransporiLinearachse), verfahrenstechnische Riddiionsanlage, MitsubisHRoboter (virtuell

und real)|BM Roboter als zentraldfertigungsroboter bishaur a k't uel | en Neuent wi ck
ABUS-2-TonnenPortalkrans in einen ferngesteuerten, automatisierten Portalroboter mit interdisziplinarer
Mechatonik-Design fir KombiGr ei f er i i st eine computerintegrie

Fur die hochschulinternegomputerintegrierte Fertigungber diverse TranspotiEinheiten werden ein
Mitsubishi Roboter RV M1 (laborinterne Montage agdelbare Linearachse), ein IBBtaraRoboter7576,
und optional seit 2013 auch unser neuer Portalrobotezingébunden

Der IBM SCARA Roboter wird mit der Hochsprache AML (A Manufacturing Language) programmiert

und in einer 2 % D Visualisierung zur Kontrolle simuliert. Im Gegensatz zu den anderen Robotern im Lab
hat der IBMRobot er di e M gl ichkeit, pr ozes siaches,2 ng
elektromagnetisches oder pneumatisches Handling, Greifen, Bohren oder L6ten automatisch auszutausct
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INUSTRIE 4.0f Komponentenilen zentralen Feldern AProdukti onsg
interdisziplinaren TechnlBe r ei che AELECTRI CAL + MECHANI CAL + G
SW & HW Units (Siemens + B&RYindlaborintern entwickelte Komponenten & Systefiie Automation, Robotik
Mechatronik + IT. Skizzierte Beispiele: Virtual Reality fir Roboter, Mechatr@yigteme, produktions prozess
basierte Automatisierungsanlagen, vollautomatische Fertigungszelle, synchronisiert®ldi®ienRegelunger
ATR-Laba-NeuEntwicklungen von KleirRoboter bis Zo-PortalkranRoboter, GreenTech Applikationen, tot
Vernetzung im heterogenen ATIRborCIM-Ver bund mit I ndustri e -BlaWwst eH\
SIEMENS TIA + HMI + RFID + OPC + PROFINET + SIMOTIONONTROL + B&R AUTOMATION STUDIO

MeuZ=32%

Der Mitsubishi-Knickarm -Roboter kann durcreine3D -Visualisierung im Pascddasierten Software
SystemRobotoCAM auch Uber Hilfeund Hintergrundinformationen zu allen zentralen Roboteroperationen
sowie Teaching BoButtons sehr schnell offline erlernt werden.

Zum horizontalen Transport des Robsteurde eine mit Sinamics regelbare Lindathse gebaut, mit der
Uber C++ ein Kommunikationsprotokoll ausgetauscht wird. Diese laborinterne SeEwavieklung
RobotoCAMwar vor Jahren das koordinierte Werk zahlreicher Diplomarbeiten an der Hochschule Koblen:
im Offline/OnlineModus préasentiert auf der Hannovermesse, Messe Elektrotechnik Dortmund, CIP
Konferenz Berlin etc zur Demotniskif.atBein eviome rAvGa:
Stanek an der Swiss German University SGU, B@Rarta, im Jahr 20023 wurde Uber RobotoCAM fur
AVirtual and Real R o b o tMecbadrdnicsi arder 8@Uinl densNachrichtem e L
indonesischefrernsehsenders LatiVi berichtet. Im$fadtKoblenz Imagefilm 2010/12 ist RobotoCAM mit
Mitsubishi Roboter im CIMVerbund mit IBM Roboter und Sortie& Forderanlagéntegriert.
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6. Details ATR-Lab: Virtual Reality Robot 3D-Online-Offline Simulation & Control

2003 kam RobotoCAM in einer von Prof. Stanek betreuten Mastesis Mechatronics an der SGia
erneut zum Einsatz. Fur die neue Magnetgrdietwicklung des Mitsubishi Roboters an der SGU wurde
MagnetoCAD gewahlt und an der Hochschule Kobldir die SGU gebaut. Die Entwicklung von
RobotoCAM wurde von Prof. Stanek als BIS Projektleiter im Rahmerili@@8 erstmals in Deutschland
installierten Berufsintegrierenden Studns BIS Elektrotechnik forciertFur die medierdidaktische
Aufbereitung vorRobotoCAM und Mathematik stellte Prof. Stanek eine Mitarbeiterin aus dem Institut fur
Mediendidaktik der Universitat Kobledzandau als eine von vieeuenAssistenten im BIStudiumein.

0058ax 074> RobotoCAM running under win vers. Win2000 or DOSbox .| | X LAB Automation+Robotics
!l- Robodi Rob osl Moblew CAO'BL fobProa TiL/TOA lels --:-»-':TA-TJ:—IJ' ?m;%”"“:ffmﬂ":‘"”f
ok U L Mitsu-RobOIOCAM-Pasc(12)+ IBM.Rob AML(S)

X a2 M |tsub|sh| Roboto CAM iE 2 SolrTrachar Robos [0 30Prin R Coe()
by 4 / + TTT-R Portal Crane Robot BAR 201116 (22)
§~ onllne ¢ 3 Publications about ATR Lab in all Media
Nl o.fﬂme N = e | GREEN TECHNOLOGIES

CO ntrOI ; . : HSK synchronized

30 VIRTUAL REALITY

ﬂﬂow vlnual_l

ROIO'I’ SOLAR I’m MC Control

EXHIBIT HSK
ITSTADT Koutenz Faie 5 "2'(“

-\-<.'-f.

Virtual + Roal LELEIE BIS-E

30 Offline Simulation Robotics

=

(A) VIRTUAL REALITY of MITSUBISHI ROBOT - moved by SINAMICS - 3 different DEVELOPMENT Versions:

1.HSK-BIS-E RobotoCAM-Pascal-3D (Hannover Fair) + 2. HSKJava-3D (2013) + 3.HSK-C#/Blender-3D (2016)
Online synchronized in TIASSIMATIC-HMI-RFID-CIM Compound of 2 Robots (+IBM) + 4 Transport&Sorting Units
(B) VIRTUAL REALITY of HSK-SOLAR TRACKER ROBOT - 3D PRINTED & C++/Microcontroller - IT2KO Fair 2016
(C) R&D Upgrade of 2-tons Portal Crane to B&R+MC controlled HSK-TTT-R PORTAL CRANE ROBOT 2011 - 2016
| SYNCHRONOUS ROBOT ACTIONS IN VIRTUAL ¢ REAL MODE > ONLINE + OFFLINE OPTIONS
VIRTUAL | virTuAL rosot (]

41 PASCALBIS-€ V1.0 Cé-Blender Version 3.0 - 2016
Abb. 6.1: Virtuelle und reale Robotik MitsubishiRoboteim ATR-Labor A Aut omati si er

Realer Roboter auf Linedrransportachse mit Sinami€egelung im Vergleich mit virtueller Robotik:
3D-RobotoCAM (mit optionalen 2D Darstellungen) und exemplarischen Hdogt Pointto-Point, xyz

Bewegungen sowie TodWlodus. B) 3DOnline & Offline Steuerung und Visualisierung mit RoboJAV/
Mediendidaktisch kooperierte Prof. Stanek bzgl. RobotoCAM mit dem damaligen Institutsleiter unc
Rektorder Universitat Koblentandau In dieses RobotdProgkt waren auch einige der vier neuen E
Professoren partiell involviert, mediendidaktische und programmiertechnische Beitrage wurden v
durch den damaligen stellvertretenden Bi®jektleiter Prof. Dring. HansKarl Schafer geleistet
Aufgrund hetiger Betriebssysteme, @it-Programme und damals verwendeter Programmierspi
Pascal lauft das Origin@ystem RobotoCAM momentan nur Offlima DOSFenster von WindowsZur

erneut synchronisierten Onlk&euerung von realem Roboter mit virtuellemdBdhirmRoboter wurde
deshalb 2013 in mehreren Masterproj@kbeiten eine erste 3Basisversion von RobotoCAM m
JAVA3D und C#adaptierterweitert nd i m Labor A Auwnti ckmautnids i Reorbuort (
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Abb. 6.2: MitsubishiRoboter 3D Simulation, Sortierprozegspeitsrdume #ollisionskontrolle mit RobotoCAM
integrierte Tedging Box, 3DDarstellung HidderLine-Modus 6 kartesische 2E5chnitte im DrahtmodeModus
inklusive aktuelle Positionsanzeige Robetamd und der 5 Robotdlotoren J1J5.
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7. ATR-Spektrum Mechatronik-Design interdisziplindr i Power in Magnetics
Optimiertes MECHATRONIK Design fur elektrische, permanentmagnetische, elektrodynamische und
mechanische Komponenten, Ausgleichsvorgange, Wirbelstromeffekte odeBeBIRflussungen kann nur
sinnvoll mit feldnumerischen Programmsystemen realisiert werden. Die Basis fir solch ein Mechatro
Design sind laborintern wie in Firmen numerische Feldprograinma&. Comsol Multiphysics, Ansys
Ansoft Maxwell etc oderEigenentwicklunglagnetoCAD von Prof. Stanek (unter EinbindugDiplom-
Arbeiten & Fa. Braun AG bzgl. Pre, Main- und PostProzessan optimier). Im Vergleichzu anderen
Feldprogrammerfz.B. Maxwell2D)weist MagnetoCAD fir 2D Anordnungen Vorteile aaj) schnellee
Eingabe & AuswerteMdglichkeitenb) Feldproblemenit oft x tausend UnbekannténA b i g dudclspea. fi )
WS-KonvergenzAlgorithmen numerisch2-10-mal schnellerlésbar Deshalbdiverse Aktor- & Sensor
Auslegungenm Eco GreenTeclDesign(max. Krafte beiminimaler externe Energie, keine Temperatur
Belastungvon System& Umgebungkeine EM\AProblemeetc) mit Maxwell2D oderpriméarMagnetoCAD

Abb. 7: Einsatz FEM
Entwicklungstool
MagnetoCAD
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8. ATR-Lab-Pr o j €-kotPortalkran i Upgrade zum Portalro b o t:e r f

Dieses hochschulinterne Projekizeugtinteresse irMedien undwirtschaft. ZusatzlichPublikationen von
WS mit RobotikspezifischerCo-Autorenv.a. LabEng F.Halfmanrzu diesem Projekt z.B/DE Jahrbuch
Arbeitsmarkt Elektrotechnik + IT 2013/14m Jahr 2011 wurdeaufgrund des Kontakies zu B&R das
Fundament fliden innovativer'Umbau eines 20 ABUS Portalkras zu einem automatisch steuerbaren,
visualisierten Roboter mit B&R Automatip Teaching und Fernsteuerungsfunktionemd Schnittstellen
realisierung zum MagnetiRneumatikKkombi-Greifer' gelegt. Voraussetzundur das Upgradeles Portal
kranprojekteswar die Kooperation zwischen B&RHSK, TKM, Elektro-Bau, MasterStudenten, Lab
Engineer, Projektleitungasierend auf deét5.000 EurdB&R SoftwareSpendeaundkostenloserBeratung.

Das bis2011 durch Siemens gepragte Automatisierungstechalbor der HS Koblenz konnte durch die
Einfuhrung von B&R Produkten eindmreitbandigerKompetenzzuwehs bzgl. Speicherprogrammierbare
Steuerungen verzeichnen. Im spateReojektverlauf konnte Thyssérupp Magnettechnik als zusatzlicher
Kooperationspartnepeziell fir Magnetsysteffiechnikgewonnen werderresto konnteieen guten Beitrag
fur eine neuarje PneumatikSchlauferFihrung leistenDasProjektPortalkranroboter wurde von Beginn
an von Prof. Stanelals IngenieurbireorientiertesGrol&Projekt konzipiert Durch Grundkenntnissealer
MasterStudierenden inden BereicherElektronk, Mechatronik, Steuerungs & Visualisierungstechnik
konntedieses nebendemTIA-HMI-RFID-CIM-Verbund der Kombianlag@gl. Abb. 11 ff)- mit Abstand
aufwandigsteProjekt in mehrere Teilprojekteainterteilt koordiniertund wieder zum Ganzen zusammen
gefugt werdenNotwendigeKenntnisse inMagnettechnikMechatronikwurdenden Lab-Projektingenieuren
interaktiv vermittelt und FEMAuslegungen von ProStanekdurchgefiihrt Die Gber 20MasterEntwickler
konntennebenfachlichem Zugewinnpraxisgerech&Projektmanagemeidborintern& externtrainieren

Abb. 8.1 Konstruktion ABUS 2-to Portalkran > Upgrade zum HSK Portalroboter im HSK Labor ATR:
Ausgangsbasisiit Details zu2-to Kran mit nur Hangetaster + Hakan Vergleich mitrealisiertemJmbau zu
fernsteuerbarem Robotewisualisierten ProzesdHandling, Automatikund TeachingModusauf der BasislerB&R
Automation + integriert®eu-Entwicklung multi-funktionaler MechatronikRobotGreifer V2180kg (Abb. 8.1 ff)
A Stand2013 Update TTT zu TTIR A RobotGreifer V3(2015 bisV4.2 A max Last2.000kg => Stand2016
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