
0

1

  Ausgangssituiation 

Start 

 Förderband start 

2

Grafcet-plan 

Legosortieranlage

Endlage Legostein & Farbsensor

 Rückführung zur Aufnahmeposition 

3

Endlage Rückführung Aufnahmeposition

 Greifer nach unten

4

Endlage Greifer unten

 Greifer schließen 

5

Wartezeit

 Greifer nach oben 

6

Endlage Greifer oben

 Rückführung zur Aufnahmeposition 

7

Endlage Bunker oder Endlage Schrott

 Greifer öffnen 

2

3

 Legostein wird weitertransportiert 

Inkrementalgeber 

 Auswahl Rutsche 

4

Sensor   Hubschrauber 

 Linearachse fahren 

0   Ausgangssituiation 

0  Ausgangssituiation 

Übergabe Roboter


	GRAFCET Plan.vsdx
	Zeichenblatt-1


