PROJEKT HOS TEPE )

INLEDNING N

Vi ar tva studenter som har utvecklat ett automatis erat
mellanlager for TePe, eft foretag som fillverkar
munhygienprodukter. Ett mellanlager ar ett system som
lagrar produkter temporart for att anpassa produktionen
efter efterfragan. Vi har ateranvant befintlig utrustning
som bestar av transportband och en hiss som flyttar
pallar med olika produkter mellan olika nivaer. Vi har
ocksa integrerat en robot som hamtar och |&mnar
pallarna fran och till systemet. Vi har konstruerat och
kopplat eft elskap for styrning av systemet och
programmerat en PLC i CODESYS V3 for att kontrollera
dess funktioner. Vi har testat och utvarderat systemets
prestanda, sakerhet och flexibilitet. Vart mal ar att bidra
till en effektivare och mer hallbar produktion av
munhygienprodukter.

RESULTAT

vart resultat visade att vi Iyckades skapa ett
fungerande mellanlager for TePe som kunde lagra
och mata ut pallar med olika produkter pa ett effektivt
och sakert satt. Vi kunde ocksé visa att systemet var
flexibelt och anpassningsbart genom att kunna
hantera  olika scenarier och  forandrade
forutsattningar. Vi kunde besvara alla vara
problemformuleringar och uppna wvart mal med
projektet. Vi kom fram ftill att det var lampligt att
konvertera de oanvanda ladvaxiarna il eft
mellanlager, eftersom det bidrog till en dkad
produktivitet och effektivitet i produktionen av
EasyPick tandpetare. Vi diskuterade ocksa nagra
etiska aspekter som rdorde miljé, arbetsmiljd och
samhalsnytta. Vi foreslog ocksd nagra framtida
utvecklingsmajligheter for systemet, sasom att |agga
till en skamm for att visa systemets status och att
optimeratransportbandens hastighetoch riktning.

O

METOD

Var metod bestod av flera steg som vi genomforde i
en logisk ordning. Forst studerade wi hur den
befintliga utrustningen fungerade och vilka
mojligheter som fanns for att modifiera den. Sedan
planerade vi hur i skulle bygga om elskdpet och
vilka komponenter som behovdes for att styra
systemet. Vi installerade ocksa fler givare pa
transportbanden och hissen for att kunna évervaka
deras position och rorelse. Efter det programmerade
vi PLC:n i CODESYS V3 med hjalp av tva
programmeringss prak: Structured Text och Function
Block Diagram. Vi'skapade ett program som kunde
styra transportbandens och hissens rorelse och
sekvens, samt Kemmuniceéra med roboten via ett
natverkssystem. Wi testade ocks@ vart program
genom aft simuléra olika scenarier och kontrollera
att systemet betédde sig som forvantat. Slutligen
utvarderade vi systemefs prestanda, sakerhet och
flexibilitet genom att mata olika parametrar och
jamfora dem med de ursprungliga kraven. Vi
diskuterade ocksa etiska aspekter och framtida

utvecklings majligheter for systemet.

GENOMFORANDE

vart genomférande bestod av att implementera vart

program i det verkliga systemet och se hur det
fungerade i praktiken. Vi kopplade upp PLC:n fill
elskapet och anslét alla motorer, givare och
nodstopp till I/0-enheterna. Vi konfigurerade ocksa
natverksanslutningen mellan PLC:n och roboten och
anpassade robotens program for att samverka med

vart system. Vi stéllde in olika kriterier for hur
systemet skulle valja vilket trans portband som skulle
anvandas for att lagra eller mata ut en pall med en
viss produkt. Vi testade ocksa systemefs sakerhet
genom att kontrollera att nédstopp och skyddsrelder
fungerade korrekt och att systemet stannade om
nagot ovantat hande.

SLUTSATS

Vara slutsatser var aft vi hade Iyckats utveckla ett
automatis erat mellanlager for TePe som uppfylide
deras krav och forvantningar. Vi hade ocksa visat
att det var mojligt att ateranvdnda befintlig
utrustning.och modifiera den for-att skapa ett nytt
system med en annan funktion. Vi hade besvarat
alla wvara fragestdliningar och demonstrerat
systemets- prestanda, sakerhet och flexibilitet. Vi
hade ocksa diskuterat etiska aspekter och
framtida utvecklingsmdjligheter for systemet. Wi
ansag att vart projekt var eft bidrag fil
effektivare  och mer ‘
munhyaienprodukter. Vivar n

och hoppades att det

i framtiden.




