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Entwicklung eines flexiblen Förderers zur Vorzugsorientierung und –positionierung verschiedener 
Bauteile

Schnabel, Pascal

Zi
el • Entwicklung eines Förderers zur Orientierung und Vereinzelung verschiedener Teile für 

ein flexibles Fördersystem

Flexibler 
Förderer

Kamera

Flexibles Fördersystem

Marktsituation

• 18 verschiedene flexible Fördersysteme 

erhältlich

• preisintensiv

• gebunden an

Roboter/ Kamera

Patentrecherche

• 24 Patente

• zahlreiche

geschützte

Prinzipien

Pat.: DE201420102070Fa.: Asyril SA – asycube 240

Morphologischer Kasten

                 

                    

        

                         

             

              

        

               

                        

                 

    

              

               

             

              

        

                      

                         

                        

               

           

Teilfunktionen Varianten
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Versuche

• Vereinzelung/ Orientierung

• Gezielte Förderrichtung

Probleme:

− Schwingweite

− Regelbarkeit

Prototypenentwicklung

Schwingmagnete als Aktoren

Er
ge
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• Funktionsfähiger Prototyp

• Schwächen identifiziert

• Simulations-/ Berechnungsmethoden zur Beschreibung des Förderverhaltens 

untersucht
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Überschlagsrechnung

zur Auslegung geeignet

SimulationX

Berechnungsver-

fahren ungeeignet
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DEM-Simulation

erfordert zeitaufwendige 

Kalibrierung

Anpassung

Hubmagnete  als Aktoren

+ größere Schwingweite

+ bessere Regelbarkeit

• Vereinzelung/

Orientierung

• regelbare

Förderrichtung

Roboter

Erprobung inkl. Roboter und 

Kamera
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