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. ROBOTISCHE BAHNPLANUNG UND "
= _ ¢ / FERTIGUNG HOCHKOMPLEXER
BAUTEILGEOMETRIEN DURCH EIN

GEKOPPELTES FRASROBOTERSYSTEM

BESCHREIBUNG AUFGABEN
Industrieroboter bieten durch ihre hohe Flexibilitat = Einarbeitung in die Industrierobotik
und ihren grofRen Arbeitsraum enormes Potenzial

: : : i : = Design eines komplexen Fra teil
fur die spanende Bearbeitung, ihr Einsatz beim €sign eines komplexe SEigEliEle

Frasen wird jedoch durch die geringe Steifigkeit = Experimentelle Frasbearbeitung und Auswertung
begrenzt. Durch die neuartige mechanische durch Kraft-/Moment Sensoren und einen
Kopplung zweier Roboter wird die Steifigkeit gezielt Lasertracker

erhoht und damit die robotische Frasbearbeitung
ermaglicht (siehe Video).

Im Rahmen dieser Arbeit soll das Potenzial WEITERE INFORMATIONEN

ausgelotet werden, um hochkomplexe

Bauteilgeometrien prazise zu fertigen und neue * Projekt geférdert durch die DEG
Grenzen der robotergestitzten Zerspanung zu

erschlieBen. » Eigenstandige und zuverlassige
Die genauen Details bespreche ich gern in einem Arbeitsweise

personlichen Gesprach mit dir!

« Kenntnisse in der Robotik bzw.
Regelungstechnik hilfreich, aber nicht
notwendig

« Beginn und Dauer: flexibel

» Fachrichtung: Maschinenbau, Mechatronik,
Lebenslauf und Notenauszug bendtigt
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https://www.wbk.kit.edu/downloads/DSE_SA_B.pdf
https://www.linkedin.com/posts/wbk-institut-f%C3%BCr-produktionstechnik-kit_forschungsfabrik-wertstromkinematik-robotik-activity-7480191521288441856-VZQE?utm_source=share&utm_medium=member_desktop&rcm=ACoAAGK1txIBh1ED4aMZLj3c4u8HkBQjfmSsoGU
https://gepris.dfg.de/project/577794312
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ROBOTIC TOOLPARTH PLANNING
AND MACHIINING OF HIGHLY COMPLEX

GEOMETRIES USING A COUPLED

- P

. ROBOTIC MILLING SYSTEM

DESCRIPTION TASKS

Industrial robots offer enormous potential for = Introduction to industrial robotics

machining due to their high flexibility and large . -
workspace; however, their use in milling is = Design of a complex milling part

limited by their low structural stiffness. Through = Conducting milling experiments and

:Ee ”OVte' metc.]:a”'ca'. COUp"r.‘fg olfl two rObOtS’ analyzing data using force/torque
€ system sSHIness 1s specilically increased, sensors and a laser tracker
thereby enabling robotic milling. (see Video).

The thesis aims to explore the potential for the FURTHER INFORMATION
precise  machining of highly complex

component geometries and to push the _
boundaries of robotic machining. * Project funded by the DEG

I'd be happy to discuss the details with you * Independgnt and reliable working
in a personal meeting! style required

* Knowledge of robotics or control
engineering helpful

« CV and transcript of records required
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Industrial robots offer enormous potential for = Introduction to industrial robotics

machining due to their high flexibility and large . -
workspace; however, their use in milling is = Design of a complex milling part

limited by their low structural stiffness. Through = Conducting milling experiments and

:Ee ”OVte' metc.]:a”'ca'. COUp'".‘fg olfl two rObOtS’ analyzing data using force/torque
€ system sSHIness 1s specilically increased, sensors and a laser tracker
thereby enabling robotic milling. (see Video).

The thesis aims to explore the potential for the FURTHER INFORMATION
precise  machining of highly complex

component geometries and to push the _
boundaries of robotic machining. * Project funded by the DEG

I'd be happy to discuss the details with you * Independgnt and reliable working
in a personal meeting! style required

« Knowledge of robotics or control
engineering helpful

« CV and transcript of records required
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