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Thema:

far Herrn/Frau xxx

Aufbau einer robotergestiitzten Geometriepriifung am
Beispiel einer industriellen Baugruppe

o

Bildquelle http://www.universal-robots.com/de/produkte/ur5-
roboter/

Kooperierende Roboter gewinnen im industriellen
Umfeld in breiten Anwendungsfeldern an Bedeutung.
Insbesondere fir die flexible Montage und der damit
verbundenen Maglichkeit, verschiedene
Fertigungsstufen  zu  Gberprufen, stellen  ein
wesentliches Aufgabengebiet dieser Technologie dar.
Im Fachgebiet Qualitatssicherung und industrielle
Bildverarbeitung soll fur diese Aufgaben ein UR 5
Roboter zum Einsatz kommen. Der leichte und
flexible UR5 ermdglicht eine Traglast von bis zu 5 kg.
Im Rahmen der Arbeit soll der Roboterkopf mit einer
Bildverarbeitungslésung ausgestattet werden um
verschiedene Stufen einer mdglichen In-Line-Priifung
oder einer flexiblen Montage und Prifzelle zu
demonstrieren. Hierfir muss der Roboter in Betrieb
genommen und die Maoglichkeiten der

Programmierung untersucht werden. Weiterhin soll an einem Motorblock der Funktionsumfang
der kinematischen Fahigkeiten des Roboters fur verschiedene Geomtrieprifungen untersucht
werden. Flr diesen Zweck ist am Beispiel eines Motorblocks eine Beispielapplikation zu
entwickeln und die Fahigkeit des Prufprozesses nachzuweisen

Inhaltliche Schwerpunkte:

e Einarbeitung in die Thematik der Roboter-Programmierung
e Einarbeitung in die 2D-Bildverarbeitung
e Schnittstellenmodell fiir automatisierte Interaktion der Bildverarbeitung mit dem

Robotersystem

e Inbetriebnahme des Testsystems und Programmierung eines Prifplanes
e Nachweis Prufmittelfahigkeit an ausgewahlten Prifmerkmalen
e Prasentation und Dokumentation der erreichten Ergebnisse
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