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Kraftbasierte Kollisionsdetektion in der
roboterbasierten Montage (BA/SA/MA)

Ausgangssituation

Zur Verbesserung der Ergonomie,
der Reduktion von Fehlern und der
Steigerung der Effizienz wird am iwb
an der roboterbasierten Montage
deformierbarer Leitungen geforscht.
Da Leitungen haufig sicherheitsrele-
vante Funktionen erflllen, ist die Si-
cherung der Qualitdt des Montage-
prozesses signifikant wichtig.

Zielsetzung
Im Rahmen dieser Arbeit soll eine
Methode zur kraftbasierten Kollisi-
onsdetektion von Leitungen im Mon-
tageprozess entwickelt werden.

Mogliche Arbeitsinhalte

e Vergleichen von Methoden zur
kraftbasierten Anomaliedetek-
tion

e Ableiten erwarteter Kraftver-
laufe mittels spezialisierter Si-
mulationssoftware

e Datenerhebung am realen Ro-
botersystem

e Benchmarking und Vergleich
verschiedener Methoden

Anforderungsprofil

e Strukturierte Arbeitsweise

e Gute Programmierkenntnisse

e Selbststandige Problem|d-
sungsfahigkeit
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