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Inhalt (Kurzbeschreibung)

Vertiefte multi-disziplindre Themenstellungen gemeinsam mit Industriepartnern:

e Mensch-Roboter-Kollaboration und kollaborative Roboter im Handwerk und
neuen Robotereinsatzfeldern mit dem Menschen im Zentrum auRerhalb der

konventionellen Fertigungsindustrien

e Kollaborative Robotersysteme: Arten, Aufbau, Komponenten (Peripherie)




e Prozessanalyse und Anforderungsmanagement fiir kollaborativen

Robotereinsatz mit integrierter Stakeholderanalyse

Vermittlungsmethoden der Technologien an die Handwerker

Parametrisch-assoziative Konzepterstellung neuer Bauteile und Produkte

Automatisierte Roboterprogrammierung und Prozesssimulation

Design-for-Manufacturing and Assembly (DFMA)

Systematische Validierung als digitale und physikalische Mock-ups im

hochmodernen Digital- und Robotiklabor (Building.Lab)

Validierung der Ergebnisse und Uberpriifung uber Iterationen

Entwicklung erster Ansdtze von Umsetzungsideen

e Teambasierte Zusammenarbeit in hoch interdisziplindaren Entwickler-Teams
aus den verschiedenen Fakultdaten

Hinweise:

e Der Kurs ist sowohl fiir Einsteiger ohne Programmier-/Robotik-
Vorkenntnisse als auch fiir Fortgeschrittene mit sehr guten
Programmierkenntnissen geeignet.

e Der Fokus liegt auf der Anwendungsintegration von Robotersystemen wie
beispielsweise FANUC CRX25iA, DOBOT Magician, diversen
Linearachsenrobotern und dazugehdérigen Teilsystemen als auch der
Entwicklung neuer Peripheriekomponenten, End-effektoren, Prozessen und
Produktstrukturen

Nach der erfolgreichen Absolvierung des Moduls sind die Studierenden in der
Lage,

Fachkompetenz
e interdisziplindres Arbeiten in der Gruppe im Rahmen einer praxisnahen
Aufgabenstellung zu erlernen (1)
e integrierte LOsungsansatze (Produkt, Prozess und Produktionssystem als
Einheit) zu entwickeln (2)
e die Entwicklung einer neuartigen technologiebasierten Losung in einen
unbekannten Anwendungsfall sicher handzuhaben (3)

Personliche Kompetenz

e ihre Fahigkeiten und Ansatze zielorientiert in multidisziplindre Teams
einzubringen (3)

e Erweiterung der Teamfahigkeit im interdisziplindaren Kontext (3)

e Erweiterung der Artikulationsfahigkeit im interdisziplinaren Kontext: vor
dem Team, Dozentinnen und Dozenten (2)

Die Zahlen in Klammern geben die zu erreichenden Niveaustufen an: 1 - kennen, 2 - kénnen, 3 -
verstehen und anwenden




