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BESCHREIBUNG

Am wbk wird derzeit ein rekonfigurierbares
Produktionssystem aus Industrierobotern — die
Wertstromkinematik (WSK) — entwickelt. Kern
ist die neuartige mechanische Kopplung zweier
Roboter zur gezielten Steifigkeitserhohung,
aktuell mit Fokus auf den Frasprozess (siehe

).

Das aktuelle Koppelmodul erhdht zwar bereits
die Gesamtsteifigkeit, lasst aber die
gelenkwinkelabhangige Steifigkeit der Roboter
aulen vor. Eine optimierte Version des
Koppelmoduls muss also die einzelnen
Robotersteifigkeiten bertcksichtigen.

Die genauen Details sowie den Umfang der

Arbeit bespreche ich gern in einem
personlichen Gesprach mit dir!
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' EINES STEIFIGKEITSOPTIMALEN
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AUFGABEN

Modellierung der Gesamtsteifigkeit eines
gekoppelten Robotersystems

Optimierung des Koppelmoduls hinsichtlich der
Geometrie bzw. der Steifigkeit und des
Arbeitsraums

Konstruktion des Koppelmoduls

Ggf. Validierung an echten Fertigungsprozessen

WEITERE INFORMATIONEN

Eigenstandige und zuverlassige
Arbeitsweise

Kenntnisse in der Robotik hilfreich, aber
nicht notwendig

Beginn und Dauer: flexibel

Fachrichtung: Maschinenbau, Mechatronik,
Wiwi etc.

Lebenslauf und Notenauszug benétigt
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https://www.wbk.kit.edu/downloads/DSE_SA_B.pdf
https://bwsyncandshare.kit.edu/s/25tcDDcKWKymGeT
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