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Netiquette / Organisatorisches

Lautlos schalten
Schalten Sie ihr
Mikrofon stumm, wenn

Sie nicht gerade
sprechen.

L

Chat nutzen

Nutzen Sie die Chat-
Funktion von Teams fur
Fragen oder
Kommentare zu den
Vortragen.

©

Kamera nutzen

Die Kamera kann an
bleiben. Bei eigenen
Redebeitragen bitten
wir darum, sie
einzuschalten.

Folien

Die gezeigten Folien
werden auf der Web-
seite zum Download
bereitgestellt.

W

Handzeichen

In Diskussionen werden
Redebeitrage oder
Fragen mit Handheben
angezeigt

®.0

Aufnahme

Die Veranstaltung wird
aufgezeichnet. Bitte
melden wer nicht
einverstanden ist.
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Bild des kompletten Leitungssatzes 2 LEITUNGSSATZ
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Komponenten und Verschaltung des hybriden Leitungssatzes " LEITUNGSSATZ
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hybriden Leitungssatz.
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Aufgabenstellung: Aufbau des hybriden Leitungssatzes (schematisch) < LEITUNGSSATZ
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hybriden Leitungssatz.



Maschinenebene: Handhabungs- und Fugeprozesse zur Herstellung des —(* TransfFormations-Hub

Leitungssatzes —— LEITUNGS5ATZ
Wiederholung der Schritte 2 bis 6 fiir alle Leitungen
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Bsp: Normgerechtes Einstecken der Kontaktteile in den Stecker Bsp: Montageflache und Roboterkopf mit Multifunktionseffektor
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Forschungsfrage: Wie kommt man zu einem Digitalen Fertigungsauftrag? ~ ™ LEITUNGSSATZ

Wie kann ein digitales Modell erzeugt werden, um die Fertigungszelle moglichst
vollautomatisiert anzusteuern?

Quelle: https://www.Ir-automation.de/robofinisher/

https.//www.leitungssatz-hub.de/wp-content/uploads/L eitfaden_Robotik_Challenge_2026_Stand 2025 11_26.pdf 9
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Digitale Ebene: Digitalisierungsaspekte der Robotik Challenge —— LEITUNGSSATZ

Maschinen-

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

-

Einlesen der
'—eitungzsatz' Untersuchung der Digitalisierungsanforderungen und
un
Komponenten
daten

Ebene

Traceability -

Ausleitun
Umsetzung in der Verwaltungsschale (durch Transformations-Hub) DPP als AAgS

Digitale
Ebene

Digitale Die Teilnehmer der Challenge erhalten von den Engineering-Dienstleistern
Mgdelle der maschinenlesbare digitale Modelle des Beispiel-Leitungssatzes und seiner
Komponenten in entsprechenden Dateiformaten (KBL, VEC, STP, PDF etc.), um

Komponenten . ) . . .. : .-
P darauf basierend ihre jeweilige Losung zur Fertigungsautomatisierung zu entweriai
Flir mehr Details siehe Leitfaden,
Kapitel 7 ,,Digitalisierung“.
. . . . - .. Ziel ist es, sich den Konzepten der
5 ] Die Tellnek_\mer der Chal_lenge erstellen |_hr_e jeweilige Losung zur . Digitalen Identifizierung, des Digitalen
atenanfor- datengetriebenen Fertigungsautomatisierung. In Gap-Analysen wird e e ree 1 Te T g e v
derungen der welche Daten den RC-Teilnehmern fiir die Erstellung des datengetriebenen Fertigungs-
RC-Teilnehmer | | Automatisierungskonzepts fehlen und das an die Datenlieferanten riickge iGN G IS UL BRSNS r e ThleRe S
Digitalen Produktpasses anzunahern.

Traceability Die Digitale Protokollierung des Fertigungsvorgangs kann in einer

in der Verwaltungsschale erfolgen zur Anreicherung eines sog. digitalen

Verwaltungs- Produktpasses (DPP). Begleitende Untersuchung bzw. Unterstltzung durch

schale einen vom Transformations-Hub beauftragten Dienstleister unter
Berucksichtigung von Datenschnittstellen und genutzter Tools der RC-Teilnehmer.

10
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Digitale Modelle der Komponenten —— LEITUNGSSATZ
Digitale Die Teilnehmer der Challenge erhalten von den Engineering-Dienstleistern maschinenlesbare digitale Modelle des
Modelle der Beispiel-Leitungssatzes und seiner Komponenten in entsprechenden Dateiformaten (KBL, VEC, STP, PDF etc.),
Komponenten um darauf basierend ihre jeweilige Losung zur Fertigungsautomatisierung zu entwerfen.

« Grundlegende Herausforderung bei der Digitalisierung ist die global eindeutige Identifizierbarkeit von
Assets und lhre informelle Verlinkbarkeit in Datenraumen. Beides erreicht man uUber die Bildung einer
sog. Asset-ID in URI-Form, welche die Hersteller-ID und Artikelnummer enthalt, ggf. auch die Artikel-
Version. Diese Aspekte miussen in den Engineering-Modellen daher inhaltlich ordentlich befillt sein!

<Part_number>1241390-1</Part_number>
<Company_name>te.com</Company_name>

<Version>108-18717 REV B </Version>

<Abbreviation>AMP MCP 2.8K, CONTACT</Abbreviation>
<Description>AMP MCP Kontakt</Description>

<Alias_id id=https://lwww.te.com/en/product-1241390-1> </Alias_id>

» Auf Ebene des Beispiel-Leitungssatzes sollen als <Part_nhumber> “LSRC3” und als <Company name> das
Firmenkurzel “XYZ” des Engineering-Dienstleisters verwendet werden.

* Um bei den Dateien Verwechslungen zu vermeiden, ist eine konsistente Dateinamensystematik wichtig, also
z.B. ,XYZ_LSRC3_Stromlaufplan.pdf’ etc.

Siehe Leitfaden, Kapitel 7.2 ,,Bereitstellung der Modelle”
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Digitale Modelle der Komponenten: Ablage und Kommunikation in MS-Teams —— LEITUNGSSATZ

https://ecad-wiki.prostep.org/specifications/kbl/

-
-G ASAP Unterhaltung Dateien Notes i Jetzt besprechen ® Q &

https://ecad-wiki.prostep.orqg/specifications/vec/ @ Ein Kanalbesitzer hat diesen Kanal aufen Threadlayout estgelegt. Weilere Bl © Gebasioieils B - X

Informationen zur Funktionsweise von Threads

[? = — Stein, Michael (Gast) Dienstag 13:55
Chat el ey ASAP  Beitrage Dateien ~  Not .
£ sRes e o M3, Problematik Produktkatalog

9 Ungelesen Chats | Besprechungschats B In Rasteransicht bearbeiten @] Offnen v & Teil Das Hinzufugen der Verlinkung zum

Produktkatalog als externe Referenz innerhalb

Chat
v 25 Robotik Challenga 2026 - Engineering Modelle depDatenbank ist pichtmaglichida die
) Maximale Anzahl an Zeichen 50 betrifft.
Kalend: .
e ASAP Dokumente > ASAP > ASAP_LSRC3 RobotikChallenge
Qb EDAG Anstelle in der Datenbank werden die
P e o W Produktkatloge im Harness extern Referenziert,
ame ¥
IILS da hier die Maximale Zeichenanzahl nicht
o K | besteht.
~— SmartCable [ ~=LDorado TAR=1.6=202512823733=Idorado 1.5=steinmi@|
TE_Connectivity . Gestern
& “ASAP_LSRC3_RobotikChallenge_2026.g12 Stein, Michael (Gast) Dienstag 13:55 .
Copict VOITAS Engineering B iy Michaed (Gast) Disnatag Gestern 12:01

MSo Problematik Produktkatalog Ok. Das heisst fiir mich, dass der Anbieter der
bei lhnen verwendeten Datenbank diese
Limitierung in seinem Datenmodell beseitigen
sollte, damit dann auch langere URL-Strings als
<External_reference> hinterlegt werden kénnen.

[} “ASAP_LSRC3_RobotikChallengs_20256kbl
Das Hinzuftigen der Verlinkung zum Produktkatalog als externe
Referenz innerhalb der Datenbank ist nicht mé&glich, da die
Maximale Anzahl an Zeichen 50 betrifft.

61

o= ):ASAP_LSRCS_ RobotikChallenge_2026.tar

a
© [] “ASAP.LSRC3 RototikChallenge. 2026.xmi Anstelle in der Datenbank werden die Produktkatloge im Harness Stein, Michael (Gast) Gestern 1326
extern Referenziert, da hier die Maximale Zeichenanzahl nicht
B} ASAP_LSRC3_Stromlaufplan.pdf bestahit: M5°Ja, der Captial Harness Database misste hier
die Limitierung aufheben dann wére es méglich
Al . Ms MR 2 Antworten Letzte Antwort Gestern 13:26
@ E_ASAP_LSRC3_RobotikChallenge_2026_BOM.csv
Gestern
@ SE_ASAP_LSRC3_Robot]kChaltenge_ZOEG_WlRE.csv /P Das Layout wurde auf Threads umgestellt Senden an: nur Thread v
- Antwort im Thread
=| “Key.txt
Nachricht im Kanal A2 O P + B A QO P + B
:LTG_RC3_OI)O_KPR_ELV_001 ROBOTIKCHALLENGE
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Datenanforderungen der RC-Teilnehmer ~ > LEITUNGSSATZ
Datenanfor- Die Teilnehmer der Challenge erstellen ihre jeweilige Losung zur datengetriebenen Fertigungsautomatisierung. In
derungen der Gap-Analysen wird ermittelt, welche Daten den RC-Teilnehmern fur die Erstellung des Automatisierungskonzepts
RC-Teilnehmer fehlen und das an die Datenlieferanten rickgemeldet.

 Die Datenmodelle werden aktuell von den Engineering-Dienstleistern eingereicht und
gesichtet. Bis zur Veroffentlichung im Teilnehmerkreis Mitte Dezember soll noch
moglichst viel Feedback einfliessen, um eine gute allgemeine Grundqualitat
sicherzustellen.

«SUDMOodes
ProcessParameters

« Darauf aufbauend sollen die Fertigungsautomatisierer dann Inre  [xfoosessunoetenacozion

. : : . . . ¢
Parametrierungsdaten ermitteln und idealerweise in einer Verwaltungsschale S —
m Od el I i e re n Ll + Frocesses_W_ Smmi\?;ﬁnwo:eww 0.0

¢

* In der DurchflUhrungsphase stehen wir seitens des Transformationshubs bereit, um

<SubmadelElementCallecions
Processas (0

unter Hinzuziehung kompetenter Experten offene Fragen und Definitionslicken [

+ ProcessMame: Property [1]

zwischen Datenlieferanten und Datenabnehmern zu klaren und ggf. die Engineering- |- coouon wsummseenmes
Modelle nachbessern zu lassen. S

+ ProductParameiers. SubmodelElementColiection [1]

1 2 3 4 5 6 7 8 9 + ProcessParameters: SubmodalElementCeliecton [1]

10

Zufihren der  Greifen Orien- Ein- Routen ~ Ein- Fixieren SchlieBen Ein- Aufsetzen + RessourceFarameters: SubmodelElementCollection [1]
der der tieren und stecken in Ablegen stecken des der stecken der
Komponenten gecrimpte Aus- den ersten der den Leitungs- Sekundar- Insert Kappe auf B N

n Leitung richten Stecker Leitungen zweiten bundels Verriege- | | A+B+Cin das + ProcessBoM: SubmodeiElementCollection [1]

am der gemas. in Stecker lung das Umge-

Griffpunkt Kontakt- Plan Haltevor- gemat Umge- hause

tode richtungen Plan héuse

Siehe Leitfaden, Kapitel 7.3 ,,Datenanalyse”
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Forschungsfrage: Wie kommt man zu einem Digitalen Fertigungsauftrag? ~ ™ LEITUNGSSATZ

Wie kann ein digitales Modell erzeugt werden, um die Fertigungszelle moglichst
vollautomatisiert anzusteuern?

14
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Digitaler Fertigungsauftrag: Maschinenlesbares Modell des Leitungssatzes < LEITUNGSSATZ

Das Engineering-Modell des zu fertigenden Leitungssatzes liegt in digitaler maschinenlesbarer Form vor
(KBL, VEC, STP)
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Der Produktionsvorgang wird in die notwendigen Einzelschritte zerlegt, die in einer Verwaltungsschale im

Digitaler Fertigungsauftrag: Dekomposition des Fertigungsprozesses

—

TransfFormationsHub

LEITUNGSSATZ

Submodell ProcessParameters jeweils als ein Subelement Processes digital modelliert werden.

\

2
N

4

6

7

9

«SUBMOBE>
ProcessParameters

+ Processes:SubmodelElemeniColiection [1]

1

“SubmogelEementCollecons
By

+ Frocesses_J_SubmodeltiementCosection [U..n)

0.n

«SubmodelElementCollechons
Processes 00

+ Processid; Property [1]

+ ProcessMame: Property [1]

+ ProcassDescription” MulfiLanguageProparty {1}

+ PiannedProcessTime: Property (1]

+ ProductParameiers: SubmadelElzmentColiection [1]
+ ProcassParameters: SubmodaiElementColiecton [1]

+ RessourceFarameters: SubmodelElementCollaction [1]

+ ProcessBoM: SubmodsiEiementCotlection [1)

==

XML

ke

[
SubmodelElementCollecions
2] 00

I .
pmodelElementCollecions
00

foperty [1]

#: Property [1]

fiption: MultiLanguageProperty [1]
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Reters: SubmodelElementCollection [1]
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lerty (1]

Property [1]

fion: MultiLanguageProperty [1]
§Time: Property [1)

fers: SubmodelElementCollection [1]
fters: SubmodelElementCcllection [1]

meters: SubmodelElementCollection [1]

libmodelElementCollectior [1]

e

s I

5
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richtungen geman Plan lung hause hause

=
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= |

. i
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2] 00

Jerty 1]
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fion: MultiLanguageProperty [1]
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meters: SubmodelElementCollection [1]
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BubmodelElementColleciions
P 00
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[meters SubmodalElementCeliecton [1]
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| SubmooetElementCotiection [1)

BubmodelElementCollechions

[BubmodelElementCollechons

= |
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Processes 00

ppery (1]

¥ Property [1]

fiption” MulfiLanguageProperty [1]
wssTime. Property [1]

peiers: SubmodelElementCollection [1]
neters: SubmodeiElementCcliecton [1]
fameters: SubmodelElementCollection [1]

SubmodelElementCollection [1]

Processes 00

Processes 00

{SubmodelElementCollechons
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foperty (1]
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meiers. SubmodelElement Coliection [1]

meters: SubmodelElementCcliection [1]

froperty (1)

|e: Property [1]

pription: MuliLanguageProperty [1]
tessTime. Property [1]

meiers. SubmodelElementColiection [1)

imeters: SubmodelElementCcliection [1]

rameters: Subi 1E itCollection [1]

| SubmadelElementColection [1]

Brameters: Sub 1E! tCallacion [11

|: SubmedelElementCaoliection [1]

froperty [1]

le: Property [1]

Eription” MulfiLanguageProparty [1]
tessTime: Property {1]

Imeters: SubmodelElementCollection (1]
imeters: SubmodalElementCcllecton [1]

grameters: SubmodelElementCollection [1]

[ SubmodelElemeniCollection [1]

{BmodelERmenColecions
Processes 00

perty [1]

Property [1]

Mion® MulfiLanguageProperty [1]

ETime: Property (1]

Hters: SubmadelElementCollection [1]
stars: SubmodelElementCellecton [1]
Imetars: SubmodelElementCollection [1]

bmodelElementCollection [1]
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ProductParameters und ProcessBoM systematisch anhand der Daten des Engineering-Modells befullen:

ProductParameters
— Geometrie
— Zulassige Krafte
ProcessParameters
— Koordinaten
— Aktivitaten
ResourceParameters
— Robotertyp
— Greifertyp
ProcessBoM

— Fur den Fertigungsschritt
benotigte Materialien.

«SLDMOodeEls
ProcessParamefers

+ Processes: SubmodelElemeniColiection [1]

K

<SubmodelEEmeEntCalecaons
Processes

+ HFrocesses_N_SubmodeitiementColecton [U..n)

I

<SubmodelEEmentCalEcions
Processes 00

+ Processid; Property [1)
+ Processhame: Property [1]
+ ProcessDescription: MuliiLanguageProparty [1]

+ PiannedProzessTime: Propery [1]

+ ProductParameters. SubmodelElementColliection [1]

+ ProcessParameters: SubmodelElementColiecton [1]

+ RessourceFarameters: SubmodelElementCollection [1]

+ ProcessBol. SubmodatElemantCoilection [1)

<KBL>

XML




Digitaler Fertigungsauftrag: Parametrierung der einzelnen Fertigungsprozesse
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ENFrEEEEETE Sweep _test - RobotStudio Fools Kompornentengninpe)
ProcessParameters und ResourceParameters systematisch mit % e e I8 N m s a
¥ Kollisionssa itz Emmmaw E/A %{Pr Stoppunhr | Si n’a‘\‘al:\a\ s i na\nnchtun i autzeichnungen
den Daten aus der Roboter-Umgebung befullen: | d g 5 e e s [
PartTrace |
‘s:::r:cej
Mechanism
* ProductParameters e
Zylinder
H = | |
— Geometrie -
Hange Offset {mm) -
L1 L] X 0,00 g
— Zulassige Krafte e P
ﬁ)e;lnraw Raxeqnﬂ
- [ ] Remeve Geal
h
«SUDModer ‘ -
ProcessParameters ‘ )
hd P I’O CeSS Paramete rs + Processes SubmodelElemeniColiaction [1]
— Koordinaten T ? B
ivita SUbmotelEEmentColiecon < reod
— Aktivitaten SRS Z o -
. + Processes_0U_ SubmodsitiementLoection (1. n| 4 [ Verknig 1
:
 ResourceParameters 0.0 e
«SubmodelEflementColleciion=
_ Processes 00
RObOtertyp + Frocessid; Property [1) —
- Greife rtyp + ProcessMame: Property [1] %%3; ,: ::
_ + ProcessDescription: MulliLanguageProparty [1] %%% e
Bt + PiannedProzessTime: Propeny [1] | 4
b PFOCGSS BOM + ProductParamelers. SubmadelElementCollection [1] :
e " e i s oasotie “'.I
. . . . + ProcessParameters: SubmodelElementColiecton [1] Start Ref.-Fahrt X: pI0.0.0,0,0,0]
N Dle fur den FertlgungSSChnltt + RessourceFarameters: SubmodelElamentCollection [1] E::::::::I :szgzzg
benOtlgte Mate rlal ien. + ProcessBoM: SubmodelElementCoilection [1]
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Digitaler Fertigungsauftrag: VWS mit vollstandigen Prozessbeschreibungen ™ LEITUNGSSATZ

Ziel: Die in der VWS hinterlegten Prozessbeschreibungen sollen zur automatisierten Steuerung der
Produktion verwendet werden.

Maschinen-

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
ch Zufiihren der Greifen der Orien-tieren Ein-stecken Routen — Ein-stecken Fixieren des SchlieBen Ein-stecken Aufsetzen
3 der gecrimpten und Aus- in den ersten Ablegen der in den Leitungs- der Insert der Kappe
TT] Komponenten Leitung am richten der Stecker Leitungen in zweiten biindels Sekundar- A+B+Cin auf das
Griffpunkt Kontakt-teile gemaf Plan Haltevor- Stecker Verriege- das Umge- Umge-
richtungen geman Plan lung hause hause

«SUBMOBE>
ProcessP
+ Processes SubmodelElemeniCaliection [1]

¢

“SUBmotElEEmentCoNecions:
B

1

+ Frocesses__ SubmodeltiementUobection [U..n)

0.n

«SubmodelElementCollechons | I—
Processes 00 E— -

+ Frocessid; Property [1]

+ ProcessName: Property [1]

+ ProcassDascripfion” MulfiLanguageProparty {1] i o v b b
] } } i 1 : .
+ PiannedProzessTime: Propeny (1] I o p I /
9
* {ers: S 2|Elemen L
PraductParameters: SubmodelElementColiection [1] lection [1] ton 1] Beton (1] Lim | J— ki kot 22
+ ProcassParameters: SubmodalElementCeliecton [1] flection [1] \cton [1] | R i . Ection (1] len (1] z aa
i cton[f] |@on(tl |gcionltl |Won[f |Bcson[1] ‘
Bon It fcton[1] | on [1]

+ RessourceFarameters: SubmodelElementCollection [1] | Bollection [1]

pliection [1] Bollection [1] | flaction[1] |} PEpa. " .
s ue [0 | jpllacton 1] | Becbon [1] | foilsction [1] | fusctin (1]

+ ProcessBol: SubmodeiElementCoflection [1] [ n I ‘ 111 | lollsction [1]
- = m | i

= m I 0]

gclion [1]
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DPP & Traceability in der Verwaltungsschale
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Traceability
in der
Verwaltungs-
schale

Die Digitale Protokollierung des Fertigungsvorgangs kann in einer Verwaltungsschale erfolgen zur Anreicherung
eines sog. digitalen Produktpasses (DPP).

Begleitende Untersuchung bzw. Unterstitzung durch einen vom Transformations-Hub beauftragten Dienstleister
unter Berlcksichtigung von Datenschnittstellen und genutzter Tools der RC-Teilnehmer.

« Es wird ein internetbasierter Microservice entwickelt und bereitgestellt, der das Erzeugen

und Anreichern einer DPP-Verwaltungsschale sehr einfach durch REST-API-Aufrufe
ermoglicht (

« Wenn gewunscht, werden die teilnehmenden Fertigungsautomatisierer von einem

)

seitens des Trafo-Hubs fur die Robotic Challenge beauftragten IT- und Software-

Dienstleister unterstitzt bei der Schnittstellenanalyse und Integration in Ihre Steuerungs-
bzw. Softwarelandschaft.

« Wir sehen diesen Punkt als niedrigschwelliges Angebot fur die Teilnehmer, mit wenig
Aufwand lhre Digitalisierungsfahigkeiten in eine Richtung zu erweitern, die in wenigen

Jahren als legislative Verpflichtung ohnehin auf Sie zukommen wird.

* Durch die geplante Umsetzung des DPP-Service als Open-Source-Losung wird fur die
Branche ein bleibender Mehrwert geschaffen.

Siehe Leitfaden, Kapitel 7.4 ,Traceability
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Ansprechpartner Robotik Challenge 2026
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Hauptansprechpartner Ansprechpartner
der Robotik Challenge fur Digitalisierungsaspekte

Markus Rentschler

Forschungskoordinator Digitale
Interoperabilitit

Robert SiiB-Wolf

Forschungskoordinator Leitungssatz

robert.suesswolf@arena2036.de markus.rentschler@arena2036.de
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K k T f I -H Lei " TransFormationsHub
ontakt zum Transformations-Hub Leitungssatz ~~ LEITUNGSSATZ

Transformations-Hub Leitungssatz

Ilhre Anlaufstelle fiuir Innovationen und

Transformationen in der Leitungssatzbranche!

Sprechen Sie uns an, wenn Sie ...

 Uber alle Veranstaltungen und Aktivitaten des Leitungssatz-Hubs informiert bleiben mochten.
sich Uber aktuelle Ergebnisse und Entwicklungen auf dem Laufenden halten wollen.
Ihre Technologie im Kontext der Leitungssatzproduktion vorstellen mochten.
die Ergebnisse Ihres Forschungsprojekts in die Leitungssatz-Community einbringen mochten.
Ubertragbare Losungsansatze aus anderen Branchen beisteuern konnen.

Folgen Sie uns und werden Teil der
Leitungssatz-Hub Community!

u]

Besuchen Sie unsere Webseite ! .
www.leitungssatz-hub.de I
oder folgen Sie uns auf LinkedIn. ™

E-Mail: info@leitungssatz-hub.de Webseite
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