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Prozesssteuerung

In den nächsten Jahren wird der
Einsatz von Robotern in der Fleisch
verarbeitenden Industrie deutlich
zunehmen. Auch wenn die Ur-
sachen dafür vielfältig sind, Robotik
und Automation sind vor allem
eine Antwort auf die Herausforde-
rungen im Fachkräftebereich.

Von Lars Kracker und
Sven Weißen

Für die Herstellung von Grill-
spießen ist die Zusammen-

arbeit von Mensch und Maschine
notwendig. In Zukunft sollen
jedoch mehr und mehr Aufgaben
durch Roboter übernommen und
damit Personal eingespart wer-
den. Robotersysteme sollen Ar-
beitsabläufe bei der Grillspieß-
Produktion beschleunigen und
vereinfachen. Die Idealvorstel-
lung: manuelle Handgriffe entfal-
len, triviale Aufgaben werden
durch computergesteuerte Robo-
ter übernommen.

Das Grillspieß-Geschäft ist ein
volatiles Business. Unberechen-
bar wie das Wetter. Scheint die
Sonne, steigt die Nachfrage ra-

sant. Kurzfristig müssen dann
sehr hohe Mengen, oft innerhalb
von 24 Stunden, produziert wer-
den. Weil die Nachfrage steigt,
wächst das Grillspieß-Business
seit Jahren. Gegrillt wird nicht
mehr nur im Sommer, sondern
das ganze Jahr. Produzenten von
Grillspießen sollten also heute
und in Zukunft über Produkti-
onssysteme verfügen, die roboter-
gesteuert oder automatisiert
bedarfsgerecht den Output re-
gulieren und Produktionsspitzen
abfangen können.

Andere Zutaten –
andere Bedingungen
Viele Zutaten wie Fleisch, Paprika
und Zwiebel sind Schüttgut.
Diese Zutaten liegen zugeschnit-
ten und aufgehäuft an einer
Stelle, um von dort aus schnellst-
möglich und zuverlässig ver-
einzelt zum Spießen transportiert
zu werden. Schüttgut muss also
perfekt vorbereitet sein, damit
Produktivität entstehen kann.

Keine der Zutaten ist von Natur
aus quadratisch. Die Tomate ist
rund und die Zwiebel wird in

Scheiben geschnitten. Die Kon-
sistenz von Fleisch ist unter-
schiedlich und sogar geschnittene
Würfel sind niemals gleich groß.
Zudem verändert sich die Fleisch-
konsistenz mit Temperatur, Liege-
zeit und Lagerung. Die Beschaf-
fenheit von Geflügelfleisch ist
eine weitere Herausforderung.

Auch die Oberflächen der
Zutaten sind verschieden – ent-
weder fest, weich oder hart. Je
unterschiedlicher die Zutaten,
desto anspruchsvoller wird deren
Handling mittels Robotertechnik.
Der Greifer muss in kürzester
Zeit fehlerfrei und sofort die
richtige Zutat perfekt aufnehmen
und zum Spießen transportieren.

Systeme wie Gelenk- bzw.
Knickarm-Roboter sind über
Geschwindigkeit und Beschleuni-
gung limitiert. Der Arbeitsraum
und somit die notwendige Weg-
strecke pro Zyklus oder Takt ist
abhängig von der Anzahl und der
Art der Zutaten. Die physika-
lische Abhängigkeit der Ge-
schwindigkeit von Weg und Zeit
erhöht die Taktzeit, entsprechend
sinken die Pics pro Minute. Auf-

tretende Schwingungen durch
Beschleunigungs- und Fliehkräfte
bedingen Positionierfehler, die
durch steifere Rahmenkonstruk-
tionen abgefangen werden müs-
sen. Bei voller Beschleunigung
wird eine immense Energie frei-
gesetzt. Mitarbeiter müssen mit
Schutzkäfigen geschützt und in
Abstand gebracht werden. Die
starken Schwingungen erfordern,
dass die Konstruktion fest am
Boden fixiert wird. Dieses System
kann in der Produktionshalle
nicht mehr einfach verschoben
werden.

Der Produktivität
sind Grenzen gesetzt
Der Fertigung von Grillspießen
mit Gelenk- bzw. Greifarm-Robo-
tern sind durch die Parameter
Zeit und maximale Fertigungs-
tiefe pro Stunde Grenzen gesetzt.
Produziert der Roboter in Höchst-
geschwindigkeit, ist das Pro-
duktionslimit erreicht. Mehr
Leistung ist auf Knopfdruck nicht
möglich. Nur ein Mehr an Zeit
oder zusätzliche Roboter, die
nachträglich in die Produktion
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Ein hybrides System schafft den Spagat, die produktive Stundenleistung ohne Leistungseinbußen zu erhöhen.



integriert werden, können den
Output steigern.

Produktionsspitzen bedeuten
häufig eine Vervielfachung der
Produktionsmenge in derselben
Lieferzeit. Deshalb stößt eine zu
klein dimensionierte Fertigungs-
straße aus Robotern sehr schnell
an ihre Grenzen. Um in Spitzen-
zeiten permanent hohe Liefer-
mengen schnell und flexibel
liefern zu können, muss eine
Vielzahl von Robotern zum Ein-
satz kommen.

Bei normalen Produktions-
zyklen werden nicht alle Roboter
gebraucht, ein Teil davon steht bis
zur Entstehung der Produktions-
peaks still. Da Stillstand-Zeiten
totes Kapital darstellen, müssen
die Investitionen in diese un-
genutzten Kapazitäten auf die
Fertigungskosten aller Grillspieße
umgelegt werden. Eine Amortisa-
tion kann nur über höhere Fer-
tigungskosten der Grillspieße
erfolgen.

Robotertechnologie
bei der Spießherstellung
Beim robotergesteuerten Spießen
wird der Spieß am Griff fixiert.
Damit wird der gesamte Spieß,
insbesondere das Spießende,
hohen Kräften ausgesetzt. Die
Gefahr des Abknickens oder des
Abscherens steigt am Einspann-
punkt signifikant an. Bei hoher
Verfahrensgeschwindigkeit
nimmt die Fehleranfälligkeit
deutlich zu – krumme Holz-

spieße werden schlecht bestückt
und Holzbruch entsteht.

Eines der schlagkräftigsten
Argumente für die Robotik ist die
Einsparung von Personalkosten.
Als Zielsetzung gilt die Verein-
fachung der Produktionsabläufe
und -prozesse, die Mitarbeiter von
einfachen, riskanten und ermü-
denden Tätigkeiten zu befreien.
Dies wird durch Robotik, aber
auch durch Automation weit-
gehend erreicht. Aber je an-
spruchsvoller ein neues System in
das Unternehmen integriert wird,
umso anspruchsvoller wird
der Umgang und die
Bedienung. Im Ergebnis
wird zwar eine Ein-
sparung an Manpower
bei simplen Tätigkeiten
erreicht, es entstehen aber
höhere Personalkosten bei der
Bedienung der neuen komplexen
Systeme. Experten zufolge liegen
die Kosten für den Aufwand, den
Roboter zu implementieren,
fünfmal höher als die alleinigen
Anschaffungskosten.

Für die Integration einer robo-
tergesteuerten Spießtechnologie
in die eigene Produktionsumge-
bung sind zusätzlich Investitio-
nen für visuelle Systeme, Sicher-
heitseinrichtungen, Schutzzäune,
Greifer-Technologie, Program-
mierung und vieles mehr notwen-
dig. Zusätzlich braucht es viel
Zeit und Geduld für Planung,
Integration und Inbetriebnahme
solcher Technologien.

Skalierbare Produktivität bei
der Grillspieß-Fertigung stößt mit
Robotertechnologie an seine
Grenzen. Es bedarf also Tech-
nologien, die diese Nachteile
kompensieren, um leistungs-
starke Systeme für höchste Perfor-
mance und gleichzeitiger Per-
sonaleinsparung zu bieten. Ein
hybrides System für skalierbaren
Output bei Reduzierung der
Personalkosten verbindet Robotik
und Automation und stellt so
„Rightsizing“ in der Grillspieß-
produktion sicher. Durch Klassifi-
zierung der Produktionsprozesse
wird Effizienz und Wirtschaftlich-
keit geschaffen.

Die smarte Lösung
Robotik und Automation: Skalier-
bare Produktivität bei der Grill-
spieß-Fertigung ist mit Auto-
mation am einfachsten. Bestehen-
de Grillspießsysteme von Miveg
wie das Skewer System 4080 oder
Skewer System 7200 bieten hohes
Potenzial für immense Leistungs-
und Kosteneinsparung. Bei ge-
nauer Betrachtungsweise der
vorhandenen Arbeitsabläufe
ergibt sich ein Optimierungs-
potenzial mit Automation ohne
Robotersysteme.

Ein hybrides System, also eine
Verbindung von konventioneller
Technik und Robotertechnologie,
schafft den Spagat. Die Systeme
4080 und 7200 sind in ihrer Tak-
tung variabel. Sie können die

Stundenleistung per Knopfdruck
auf die Maximalleistung erhöhen
– ohne Leistungseinbußen. Ar-
beitsschritte und -prozesse, die
bisher aufwendig und personal-
intensiv sind, können mit neuen,
smarten Modulen weitgehend
ersetzt bzw. eingespart werden.
Diese Systeme sind einfach zu
bedienen und zu steuern.
„Rightsizing“ in der Grillspieß-
Produktion: Rightsizing steht für
die die perfekte Anpassung der
Produktionstechnologie an die
Bedürfnisse als Grillspieß-Pro-
duzent. Das bedingt, dass das
einzusetzende System für alle
Anforderungen ausreichend
Performance bietet – sowohl zu
normalen Produktionszyklen als
auch zu Spitzenzeiten. Mit der
klaren Absicht der effektiven
Gewinnerzielung.
Klassifizieren der Produktions-
prozesse:Um eine größtmögliche
Effizienz und Wirtschaftlichkeit
mit Hilfe von Robotertechnik und
Automation zu erreichen, wird
der Fertigungsprozess der Grill-
spieß-Produktion in drei Module
klassifiziert.

Stufe 1: Modul Drop in Place
Die Aufnahme und Übergabe der
verschiedenen Zutaten aus
Schüttgut muss jederzeit hoch-
effizient erfolgen. Dieser Prozess
muss schnellstmöglich funk-
tionieren und automatisiert sein,
ohne Einschränkung, funktional,
robust und einfach. Die Leis-
tungskapazität bei der Aufnahme

und Übergabe der Zutaten
ist die erste entscheiden-
de Engstelle für eine
skalierbare und maxi-
mierbare Produktions-

leistung. Stößt der Bereich
Drop in Place durch integrierte
Greifarm-Robotertechnik an
seine Leistungsgrenze, ist eine
Erhöhung der Output-Leistung
unmittelbar nicht möglich.

Ein prozessgesteuerter

Miveg erforscht seit 2016 die robotergesteuerte Grillspießproduktion, hier an einer
Testinstallation zur Produktivätsprüfung von Robotersystemen.

Systeme wie Gelenk- bzw.
Knickarm-Roboter sind über
Geschwindigkeit und Beschleu-
nigung limitiert: Je länger der
Weg, umso mehr Zeit braucht der
Roboter.
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Schwingförderer transportiert
Schüttgut wie Fleisch, Käse oder
Fisch strukturiert an eine Spieß-
automation. Er verteilt die
Fleischstücke in kürzester Zeit
positionsgerecht für die Auf-
nahme in eine Kassette. Für
geformte Produkte wie Hack-
fleisch oder Fleischersatzpro-
dukte kommt ein Shuttleband
zum Einsatz – ohne Einbußen
von Performance oder Qualität.
Optional bestücken Mitarbeiter in
diesem Produktionsprozess die
Kassetten mit weiteren Toppings
wie Paprika und Zwiebel. Die
Leistungsgeschwindigkeit kann
dabei erhalten und sogar ge-
steigert werden.

Stufe 2: Automatisierte
Spießtechnologie
Für maximalen Output zu allen
Produktionsbedingungen muss
die Grillspießung kompromisslos
in höchster Güte und mit höchs-
ter Effizienz erfolgen. Jeder Spieß
muss mittig durch die Zutaten
und Komponenten geführt wer-
den, ohne den Holzspieß dabei zu
belasten. Ermöglicht wird das
durch ein patentiertes Hoch-
geschwindigkeits-Spießsystem
von Miveg. Mit dieser patentier-
ten Spießtechnik ist ein Output
von über 97% garantiert, auch bei
voller Fahrt. Bei dieser Tech-
nologie wird der Spieß geführt
und der Kraftangriffspunkt ist
immer an der effizientesten
Position des Spießes. Die Spieß-
führung erfolgt ausschließlich
mittig, so wird mit höchster Ver-
fahrensgeschwindigkeit gespießt.

Stufe 3: Modul Pick and Place,
Portalroboter
Ein Portalroboter entnimmt die
fertig produzierten Spieße am
Spießgriff und legt sie entweder
in eine Verkaufsverpackung oder
auf ein Transportband. Mit der
Aufnahme am Griff bleibt das
Spießende sauber und ansehn-
lich. Optik und Reinheit werden
nicht beeinträchtigt oder mit
Marinade verunreinigt. Eine
Reinigung des Griffes entfällt
damit automatisch und auf dem
Grill entflammt hier nichts so
schnell.

Mit Hilfe des Portalroboters
bleibt die Ausrichtung des Spie-
ßes erhalten. Bei der Ablage in
Schalen bleiben diese sauber.
Stückzahl und gewünschte Ab-
legeausrichtung der Grillspieße

kann kundenspezifisch gewählt
werden – ob längs oder quer; sie
werden Zehntelmillimeter genau
positioniert.

Zusammenfassend muss ein
zukunftssicheres Grillspieß-
System sowohl skalierbar, lang-
lebig, autark und autonom sein
als auch mit wenig Personal zu
jederzeit zuverlässig und in
höchster Qualität für alle Grill-
spieß-Variationen produzieren.

Lars Kracker
ist geschäftsführender

Gesellschafter der Miveg

GmbH. Seine Kenntnis über

die Grillspieß-Produktion

fließt seit über 25 Jahren in die Entwicklung

der Spießsysteme ein.

Sven Weißen
ist Entwicklungsingenieur
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Know-hows im Bereich

Automation und Robotik
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