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Die Wiederverwendung von Komponenten hilft,
kostbare Ressourcen zu schonen, und stellt
damit einen essenziellen Schritt zur
Kreislaufwirtschaft dar.

Robotische Demontage ermdglicht es, diese
arbeitsintensive Aufgabe zu automatisieren,
steht jedoch noch vor vielen ungeldsten
Fragen.

Eine dieser Fragen ist, wie man mit
nachgiebigen Komponenten umgeht.
Existierende Planungsalgorithmen sind derzeit
nicht in der Lage, selbststandig die Wirkweise
dieser Compliance Mechanisms zu verstehen
und einzubinden.

Diese Arbeit soll einen ersten Schritt zur
vollautonomen Demontage von Compliance
Mechanisms machen.

Fur die Demontageplanug ist ein Modell fur
Compliance Mechanisms essentiell. Hierfir
sollen mdgliche Modelle und Approximationen
ermittelt werden.

Beispiele von Compliance Mechanisms
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AUFGABEN

Literaturrecherche: Es gibt verschiedene
Anséatze, Compliance Mechanisms zu
modellieren. Es soll verschiedene Ansatze
analysiert und bewertet werden, um eine
begrindete Auswahl zu ermdglichen.

Modellierung: Ziel ist es, das ermittelt
Modell umzusetzen und in den bestehenden
Demontageplaner zu integrieren.

Validierung: Der erweiterte
Demontageplaner soll anhand eines PoC
auf seine Starken und Schwéachen
untersucht werden.
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