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Abstract

Der innerbetriebliche Transport von Waren wird zunehmend automatisiert. Alle Griin-
de, die fur eine Automatisierung sprechen, resultieren in einer verbesserten Wirt-
schaftlichkeit. Im Bereich der automatischen, unstetigen Férdertechnik haben sich
Fahrerlose Flurférderzeuge seit vielen Jahren bewéhrt. Sie zeichnen sich durch nied-
rige Betriebskosten und eine hohe Qualitat der Transporte aus.

Einen steigenden Anteil der Waren nehmen leichte, geringvolumige Kleinteile ein.
Aus logistischer Sicht besteht das Interesse, die Kleinteile méglichst termingerecht
und effizient zum Bestimmungsort zu transportieren.

Ziel der vorliegenden Arbeit ist die Entwicklung eines innovativen Fahrerlosen Flur-
férderzeugs, das fiir den flachenbeweglichen Transport von Kleinteilen optimiert ist.
Die Umsetzung erfolgt in Form eines automatischen, omnidirektionalen Elektro-
Unterfahrschleppers in Kompaktbauweise. Zur Verringerung der Transportfahrten ist
eine flexible Anpassung der Kapazitét pro Fahrzeug an die erforderliche Warenmen-
ge des Zielortes moéglich. Hauptaufgabe des Fahrzeugs ist das automatisierte Ziehen
von Anhangern. Optional werden einzelne Kleinladungstrager mit einem Hubtisch
beférdert. Somit ist es erstmals mdglich, ein lastziehendes und -tragendes Fahrzeug
mit einer variablen Kapazitdt einzusetzen. Fur das Fahrwerk werden Mecanum-
Ré&der genutzt, die eine uneingeschrankte Flachenbeweglichkeit erméglichen.

Mit dem realisierten Prototypfahrzeug wird die Funktionalitat der Entwicklung nach-
gewiesen. Die eingesetzten Verfahren der Navigation und des Lasttransports de-
monstrieren eine gute Leistungsfahigkeit. Die Ergebnisse zeigen eine effiziente Ge-
staltung des automatischen Transports von Anhéngern und Kleinladungstragern.

Schlagworte:
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