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Fehlerbehandlung in der roboterbasierten
Montage flexibler Bauteile (SA/FP/IDP/MA)

Ausgangssituation

Am iwb wird an der roboterbasier-
ten Montage deformierbarer Leitun-
gen geforscht, um Ergonomie,
Qualitat und Effizienz zu verbes-
sern. Das schwer vorhersagbare
Verhalten der Leitungen verursacht
Unsicherheiten, die eine robuste
Automatisierung erschweren.

Zielsetzung
Ziel der Arbeit ist die Entwicklung
einer Methodik zur Fehlerbehand-
lung in der roboterbasierten Mon-
tage von Leitungen.

Mogliche Arbeitsinhalte

¢ Analyse von Fehlersignalen und
deren zeitlicher Charakteristik

e Strukturierung mdglicher Strate-
gien zur reaktiven und praven-
tiven Fehlerbehandlung

e Aufbau einer Pipeline zur Behe-
bung von Fehlern

¢ Integration einer Simulationsba-
sierten Absicherung der Strate-
gien

e Aufbau und Durchfihrung von
Versuchen zur Validierung der
Pipeline

e Bewertung verschiedener Stra-
tegien zur Fehlerbehandlung

Anforderungsprofil

e Strukturierte Arbeitsweise

e Gute Programmierkenntnisse

e Selbststandige Problem|d-
sungsfahigkeit
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