Versuchsstande

Unsere Versuchsstinde ermdéglichen den experimen-
tellen Funktionsnachweis der entwickelten Verfahren.
Durch offene Steuerungsplattformen kénnen alternative
Ansteuerungs-, Regelungs- und Kompensationsansitze
effizient implementiert und validiert werden. Hierfiir ste-
hen unter anderem nachfolgende Versuchsstinde zur
Verfiigung:

Frasroboterzelle mit einem KUKA KR210-2

* Nenntraglast 210 kg

» Offene Steuerungs- und Regelungsplattform
* Fréasspindel 2,2 kW

Handhabungszelle mit einem Franka Emika Panda
* MRK-Leichtbauroboter
* High-Speed 3D-Visionsystem

Frasroboterzelle mit einem KUKA KR500-3 MT
* Nenntraglast 500 kg
* 2 Zusatzachsen

(Linearachse mit 3 m Verfahrweg, Drehtisch)
* Frasspindel 18 kW

Roboterzelle mit zwei Staubli TX-40
* Nenntraglast 2 kg
» Zusatzliche Linearachsen mit 1,60 m Verfahrweg
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Forschungsziele

In der modernen Produktion nehmen Roboter als fle-
xible Fertigungseinrichtung eine Schllsselrolle ein,
um sowohl den Automatisierungsgrad zu erhdhen
als auch eine Qualitats- und Produktivitatssteige-
rung zu erzielen.

GENAU UND DYNAMISCH

Am ISW werden Methoden zur Steigerung der
Genauigkeit und Dynamik von Industrierobotern
erforscht. Die entwickelten Ansatze zielen auf eine
Steigerung der Bahngeschwindigkeit bei gleichzei-
tiger Minimierung der Bahnabweichung ab. Dies
gelingt nur durch eine ganzheitliche Betrachtung des
Robotersystems inklusive seiner Peripherie sowie
durch Einbeziehung von Wissen Uber die Wechsel-
wirkung zwischen Roboter und Prozess.

AUTOMATISIERT

Einen weiteren Forschungsschwerpunkt bildet die
Steigerung des Automatisierungsgrads von Pro-
duktionsprozessen durch Industrieroboter. Robo-
tersysteme sollen hierbei zu autonom agierenden
Systemen erweitert werden, die in der Lage sind auf
Unsicherheiten und Stérungen im Prozessablauf zu
reagieren. Im Mittelpunkt stehen hierbei adaptive
Ansatze zur sicheren und robusten Anpassung an
die Prozessbedingungen.

Methoden
KONSTRUKTIV

Der mechanische Aufbau eines Industrieroboters
bestimmt maRgeblich die erzielbare Genauigkeit und
Dynamik. Erkenntnisse tber das dynamische Verhal-
ten aus experimentellen Versuchen und Simulationen
kénnen somit direkt zur konstruktiven Verbesserung
der Robotermechanik und der Peripherieelemente
genutzt werden.

SENSORISCH UND AKTORISCH

Durch die Integration von Zusatzsensorik und -aktorik
wird ein tiefergehendes Systemverstandnis sowie eine
Beeinflussungsmoglichkeit geschaffen. Die Einbezie-
hung dieser zusatzlich vorhandenen Informationen
und Freiheitsgrade in die Auslegung und Robotersteu-
erung wird zur gezielten Beeinflussung der Systemei-
genschaften von Industrierobotern genutzt.

REGELUNGSTECHNISCH

Eine fundierte Systembeschreibung stellt die Grund-
lage fur jede regelungstechnische Verbesserung des
Gesamtsystems dar. Die Entwicklung von detaillierten
Robotermodellen und Prozessbeschreibungen erlaubt
den Entwurf von neuen Regelungs- und Kompensati-
onsstrategien zur Genauigkeits- und Dynamiksteige-
rung sowie die Erweiterung des Einsatzpotentials von
Industrierobotern fur bisher ungenutzte Anwendungs-
felder.

Kompetenzen

Anwendungsndhe und Praxisbezug sind charakte-
ristische Merkmale unserer Forschung. Das ISW
unterstitzt Unternehmen bei anspruchsvollen Heraus-
forderungen als zuverlassiger und innovativer Partner.

BEARBEITUNG

Ansatze zur Genauigkeits- und Dynamiksteigerung
finden Anwendung in der spanenden Bearbeitung mit
Industrierobotern beispielsweise beim Frasen, Sagen
und Bohren von Materialien wie Kunststoff, Holz oder
Aluminium. Erkenntnisse aus der umfassenden Ana-
lyse und Beurteilung von Fertigungsergebnissen
hinsichtlich quantifizierbarer Gréf3en wie Grenzschnitt-
tiefe oder Oberflachenrauheit, lassen sich regelungs-
technisch berticksichtigen und zur Unterdriickung von
Ratterschwingungen im Prozess nutzen. Im Zusam-
menspiel mit dem groflen Arbeitsraum von Industrie-
robotern kénnen insbesonders groRvolumiger Bauteile
mit Freiformflachen kostengunstiger gefertigt werden.

HANDHABUNG

Mit der Flexibilisierung der Produktion werden Hand-
habungsaufgaben immer anspruchsvoller. Die Bertick-
sichtigung zusatzlicher Sensorinformationen erlaubt
es, Robotersystemen sich an die Geometrie und Lage
des Handhabungsobjektes anzupassen. Damit ist die
vollautomatisierte Positionierung und Fixierung von
Bauteilen mit komplexen Geometrien wie Freiformfla-
chen méglich. Durch die Kombination von Sensorda-
ten mit Simulationsmodellen kénnen somit auch bisher
ungeldste Herausforderungen der Automatisierungs-
technik bewaltigt werden, beispielsweise die Handha-
bung biegeschlaffer Bauteile wie Kabel.



