BA/SA/MA: Entwicklung einer interaktiven Simulationsumgebung .:m _
fir einen Zerspanroboter mit ROS 2 Institut fiir Fertigungstechnik

und Werkzeugmaschinen

Kontakt Arbeitsinhalt

M. Sc. Taha Araoud

M s111.002.212
R, 0511/762-18340

n araoud@
ifw.uni-hannover.de

Im Projekt ASK-ROB liegt der Schwerpunkt auf der Entwicklung einer Regelungsmethode zur aktiven
Schwingungsdampfung (ASD) eines Zerspanroboter-Prototyps. Der Roboter verfligt tber einen
Hybridantrieb, um die Steifigkeit zu erh6hen und Schwingungen zu kompensieren. Fir die intuitive
Steuerung und Bahnplanung wird in dieser Arbeit eine interaktive Simulationsumgebung erstellt. Dazu wird
das ROS 2 Framework verwendet, um das Robotermodell zu erstellen und eine Echtzeitvisualisierung zu
ermoglichen.

Hierzu ergeben sich folgende Arbeitsinhalte:

- Erstellung des ROS 2 Robotermodells T Hybridantrieb
- Anbindung des Modells an Matlab/Simulink i Getriebemotor  Torquemotor Frasspindel
- Integration der Moveit Libraries fir die Bahnplanung X .\
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Bei Interesse freue ich mich auf die Kontaktaufnahme
per E-Mail mit angefiigtem Lebenslauf und
Notenspiegel.
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- Gute Deutschkenntnisse
- Selbststandigkeit

Bachelor-/Studien-/Masterarbeit - Erfahrung mit ROS vorteilhaft Ab sofort
- Studium im Maschinenbau, Mechatronik 0.4
30.11.2023 Arbeitsgebiet: Maschinentechnologien {1 ] Leibniz e . ,
t 0i Z Universitat === Produktionstechnisches

tog: 4 || Hannover Zentrum Hannover



	Titel: BA/SA/MA: Entwicklung einer interaktiven Simulationsumgebung für einen Zerspanroboter mit ROS 2
	Kontakt: Kontakt
	Arbeitsinh: Arbeitsinhalt
	Name: M. Sc. Taha Araoud
	IFW: 
	Gebäude: 8111.002.212
	Tel: 0511/762-18340
	Email: araoud@

ifw.uni-hannover.de
	Arbeitsinhalt: Im Projekt ASK-ROB liegt der Schwerpunkt auf der Entwicklung einer Regelungsmethode zur aktiven Schwingungsdämpfung (ASD) eines Zerspanroboter-Prototyps. Der Roboter verfügt über einen Hybridantrieb, um die Steifigkeit zu erhöhen und Schwingungen zu kompensieren. Für die intuitive Steuerung und Bahnplanung wird in dieser Arbeit eine interaktive Simulationsumgebung erstellt.  Dazu wird das ROS 2 Framework verwendet, um das Robotermodell zu erstellen und eine Echtzeitvisualisierung zu ermöglichen. 

Hierzu ergeben sich folgende Arbeitsinhalte:
- Erstellung des ROS 2 Robotermodells 
- Anbindung des Modells an Matlab/Simulink
- Integration der Moveit Libraries für die Bahnplanung


Bei Interesse freue ich mich auf die Kontaktaufnahme 
per E-Mail mit angefügtem Lebenslauf und 
Notenspiegel.

	Schaltfläche1: 
	Art: Art der Arbeit
	Vorauss: Voraussetzungen
	Startt: Starttermin
	Art der Arbeit: [Bachelor-/Studien-/Masterarbeit]
	Voraussetzungen: - Gute Deutschkenntnisse
- Selbstständigkeit
- Erfahrung mit ROS vorteilhaft 
- Studium im Maschinenbau, Mechatronik o.ä
	Starttermin: Ab sofort
	datum: 30.11.2023
	Arbeitsgeb: Arbeitsgebiet:
	Arbeitsgebiet: [Maschinentechnologien]
	Logo LUH: 
	PZH_Logo: 
	Mitarbeiterportrait1: 
	Bild1: 


