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CASUS: VEZELVERSTERKTE BETONPLATEN
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VEZELVERSTERKTE BETONPLATEN

[0) s O O O [0) s O

o N N = o N SN N

— SAY hogeschool Eﬁ INDUSTRIAL

HAN_UNIVERSITY A’QI%%T&&FCES Windesheim RI]B[]TI[:S

OF APPLIED SCIENCES



Bepalen doel en

ontwerprichtingen H ET PROCES

Huidige situatie rond
de robot in kaart Proces

gereedmaken voor
automatiseren

Complexiteit in
kaart brengen
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Bepalen doel en ontwerprichtingen

Waarom belangrijk?

“Wie het werkelijke probleem niet
kent, kan het ook niet oplossen”
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Mogelijke doelen robotiseren

Efficiéntie
verhogen

Kwaliteit

verbeteren
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verminderen

Kosten
reduceren
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Mogelijkheden uitkomsten doelen robotiseren
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Vezelversterkte betonplaten
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Doel

1. Zwaar / repeterend werk voorkomen

2. Zet mensen in op waar ze de meeste waarde toevoegen
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HET PROCES

Proces rond de robot in kaart
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Positioneren Vacuiim heffer

stapel t.b.v. zaagtafel Zaagtafel
s \
4 / ™
Proces box 1 Proces box 2 { Proces box 3 } Proces box 4 Proces box 5
[ Taak }
[ Stappen }
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Positioneren
stapel

Vacuiim heffer
t.b.v. zaagtafel

\

Zaagtafel —

Heffen betonplaat

Folie verwijderen en
afvoeren

Zakken vaculiimgripper
op betonplaat

Vacuilim aan en plaat
liften

Stoppen op hoogte
t.b.v. verwijderen folie
onderkant

Plaat positioneren op
zaagtafel

Verwijderen folie
bovenkant

Folie lostrekken
(verkleving met beton
opheffen)

Folie verwijderen en
afvoeren

Verwijderen folie
onderkant

Folie lostrekken
(verkleving met beton
opheffen)

Folie verwijderen en
afvoeren

r***w 0

Rj

ELE] |

HAN_UNIVERSITY
OF APPLIED SCIENCES

Positioneren plaat op
zaagbank

Plaat zakken op
zaagbank

Uitlijnen circa 7,5 cm
zaagverlies links/rechts

Plaatsen 2° plaat en
uitlijnen
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Tag identificeren

Tag afnemen
(paperclip)

Tag scannen

Tag wegleggen

 INDUSTRIAL
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Afvoeren
productdrager

Liften
productdrager

Productdrager
wegleggen

Proces
Taak

Stap



HET PROCES

Proces gereedmaken voor automatiseren
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AANDACHTSPUNTEN

* Kan de plaat met de zichtzijde naar boven gezaagd worden?
* Folie verwijderen onder en boven nodig? Op deze plek?
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HET PROCES

Complexiteit in kaart
brengen

RACE
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RACE-METHODE
ROBOTIC =

Workforce

AUTOMATION =

feasibility

CAPABILITY

Rabaticly
Medium

EVALUATION 0

RACE

Mon-technical
feasibility

- Yo Eﬂ INDUSTRIAL

hogeschool ROBOTICS
HAN_UNIVERSITY UNIVERSITY OF H H
OF APPLIED SCIENCES APPLIEN SCIENCES Windesheim



Waarom is het belangrijk om de complexiteit in
kaart te brengen?

Kosten
Expertise

Implementatietijd

Automatiseringscapaciteit

Technische complexiteit
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RACE-METHODE - DEFINIEREN COMPLEXITEIT

Robotically Robotically
medium complex
Stap 1 ‘ Stap 2 ‘ Stap 3 ‘ Stap 4

1IN KA UNVERSTY ili INDLISTRIAL
=it OF APPLIED SCIENCES ROBOTICS



Robotically Robotically
medium complex

RACE-METHODE - WELKE TAAK IS HET MEEST COMPLEX?

Robotically Robotically
complex medium




RACE-METHODE - COMPLEXTITEIT WORDT BEKEKEN OP PRODUCT
EN PROCESS NIVEAU

safion

HAN_UMIVERSITY il; IROLSTRIAL
et OF APPLIED SCIENCES ROBOTICS




RACE - IDENTIFICATIE VAN PRODUCTELEMENTEN

Productvariant Subassemblage

_ Gegroepeerde
el componenten Individuele onderdelen
configuraties

opgebouwd als eenheid

Complete eenheid
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RACE - IDENTIFICATIE VAN PROCESELEMENTEN

Proces veailrr:dbegln tot Logische werkeenheden Kleinste handeling
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Product

Attributes

[

Product klassendiagram

| Dopper water hottle ]

Attributes

[

Product variant | Large bottle | | Small bottle

Attributes Attributes Attributes

Subassembly [ cap | Neck |

Attributes Attributes Attributes

Component | cap || cap sealing | | Neck || Neck sealing | | Body (450 ml) | | Body (1000 mI)

Attributes Attributes Attributes Attributes Attributes Attributes Attributes
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Proces klassendiagram

" Process ] Dopper water bottle assembly |
Attributes Altributes
I T
[ Task 2 | cap assembly Neck assembly | Bottle assernbly
Attributes Attributes Attributes Attributes
e T ' T - ] ]
Step l {ﬁttach Cap seaiing to Cap ] [Attach MNeck sealing to Neck ] [Attach Cap to l\[eck ] I-Attal:h Bady (1 [|IDD ml) ta Neck ] {httach Body {45;0 ml) to Neck ]
Attributes Attributes Attributes Attributes Attributes Attributes
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RACE - TOEVOEGEN VAN ATTRIBUTEN AAN HET KLASSENDIAGRAM

[ Process

I

Attributes

Task

| Dopper water bottle assembly |

productVariantsHandled: 2
processHasHighVariability: -

T

Attributes

Step

Attributes

Cap assembly

' Neck assembly

variantDependent.
toolChangeNeeded:

nGtRepeatable:-

variantDependent:
toolChangeNeeded:

notREpeatabIE:-

[

Bottle assembly

variantDependent:
teclChangeMeeded:

notRepeatable:
T |

| Attach Cap sealing to Cap

| Attach Neck sealing to Neck

| Attach Cap to Neck

| Attach Body (1000 ml) to Neck | [ Attach Body (450 ml) to Neck |

inputUnorganized. -
alignmentTalerancelonse: -
requiresHuman|udgement: -

inputUnorganized:-
alignmentTolerancelonse; -
requiresHumanjudgement:

inputUnorganized: -
alignmentToleranceloose; -
requiresHumanjudgerment: -

inputUnorganized. - inputUnorganized‘.-
alignmentToleranceLoose: FaIS8 alignmentToleranceloose: FaIS8
requiresHuman|udgement: - requiresHumanjudgement: -

g
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Output van de RACE-methode

Component +
Step +

Attach Cap sealing to
Cap

Attach Mack sealing to
Meck

Attach Cap to Meck

Attach Body (1000 ml)
to Meck

Attach Body (450 ml) to
Meck
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Ff

Cap sealing Meck Meck sealing Body (1000 Body (450

mil) mil)

Robotically
complex

Owvearall RACE
lavel

Robotically
complax

Robotically
complax

Robotically
complax
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Positioneren
stapel

Vacuiim heffer
t.b.v. zaagtafel

\

— Zaagtafel —

Heffen betonplaat

Folie verwijderen en
afvoeren

Zakken vaculiimgripper
op betonplaat

Vacuilim aan en plaat
liften

Stoppen op hoogte
t.b.v. verwijderen folie
onderkant

Plaat positioneren op
zaagtafel

Verwijderen folie
bovenkant

Folie lostrekken
(verkleving met beton
opheffen)

Folie verwijderen en
afvoeren
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Positioneren plaat op
zaagbank

Verwijderen folie
onderkant

Folie lostrekken
(verkleving met beton
opheffen)

Plaat zakken op
zaagbank

Folie verwijderen en Uitlijnen circa 7,5 cm

afvoeren zaagverlies links/rechts
Plaatsen 2° plaat en
uitlijnen
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Tag identificeren

Tag afnemen
(paperclip)

Tag scannen

Tag wegleggen
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Afvoeren
productdrager

Liften
productdrager

Productdrager
wegleggen

Proces
Taak

Stap
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Moet ik de “eenvoudige” stappen
automatiseren?

-
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Component +
Step +

Attach Cap saaling to
Cap

Attach Meck sealing to
Meck

Attach Cap to Meck
Attach Body (1000 ml)
to Meck

Attach Body (450 ml) to
Meck

Cap sealing Neck Meck sealing

Robotically
complax

Body (1000
mil)

Body (450
)

Owverall RACE
level

Robotically
complax

Robotically
complax

Robotically
complax




Integraal robotiseren

Design
Thinking
voor
Robotisering

‘ Robotmodel-

canvas

Technische

Strategie
aspecten

Operationele
aspecten

Smart-

Value
Stream
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Personeel aspecten
Data-
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Zijn er nog vragen?

Design
Thinking
voor
Robotisering

‘ Robotmodel-

canvas

Technische

Strategie
aspecten

Operationele
aspecten

Smart-
Value
Stream

ETY Financiéle Duurzaamheid

Personeel aspecten
Data-

aspecten
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