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Ubersicht Konsortialprojekt | 4

Kollaborative Arbeitsabldufe fiir den Schleifprozess und anschliefSfende Priifverfahren

Problemstellung

- Korperlich anstrengende Tatigkeit mit
monotoner korperlicher Belastung

- Ergebnis stark abhangig von der Erfahrung
des Mitarbeiters

- Hohe Kapazitatsbindung

o AKzentEuw.o
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Kollaborative Arbeitsabldufe fiir den Schleifprozess und anschliefSfende Priifverfahren

Hiirden und Herausforderungen

" genaue Definition der Anforderunge

- Akzeptanz der Mitarbeiter

. AKzentEuw.o
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Kollaborative Arbeitsabldufe fiir den Schleifprozess und anschliefSfende Priifverfahren

Losung

- Vorrichtung
»Schleifkreuz”

- Kollaborativer Roboter

- Einbindung der
Mitarbeitenden

Py AKzentEuw.o



Besondere Anforderung bei Vakuumteilen:
Ausrichtung der Schleifriefen ist relevant

Nicht rotationssymmetrische Bauteile:

Drehtischmethode reicht nicht aus

Schleifriefen mussen parallel
ausgerichtet sein

Speaziali
Anwen

1@
o™ 0c
OnRobot Hand Guide

Herkommliches Teach-In/
Playback ist nicht geeignet

AKzentEuw.o
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Automatisierte Trajektorienplanung aus CAD-Daten

STEP-File

Movelt-C++-Interface
—)

Bewegungsplanungund  g—
Ausfuhrung am Roboter

ROS2-Service

Request

Response

CAD/CAM-Node

Trajektorie aus STEP-
Datei generieren )) CAD-basierte Planung

reduziert den Aufwand
"o
o AKzentEu.

/]



Ergebnis: Umsetzung am realen Roboter
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Anwendung erfolgreich am realen

Roboter umgesetzt
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Das Konsortium

Kompetente Partner*innen
fir Forschung, Umsetzung und Anwendung
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www.akzente40.de

Follow us on

Linked [T}
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Vielen Dank
lhre Aufmerksamkeit!

Kinstliche Intelligenz in der Arbeltswelt

GEFORDERT VOM

Bundesministerium
fiir Bildung
und Forschung

M4
Kompetenzzentren
Arbeitsforschung

Dieses  Forschungs- und  Entwicklungsprojekt  wird durch das
Bundesministerium flr Bildung und Forschung (BMBF) im Programm
LZukunft der Wertschopfung - Forschung zu Produktion, Dienstleistung und
Arbeit” (Forderkennzeichen: 02L19C400) gefordert und vom Projekttrager
Karlsruhe (PTKA) betreut. Die Verantwortung flr den Inhalt dieser
Prasentation liegt bei den Autor*innen.
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