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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. Fur die modellbasierte
ASD ist ein echtzeitfahiges Modell der Schwingungsmoden in Abhangigkeit der Roboterpositionen im
gesamten Arbeitsraum erforderlich. Ziel dieser Arbeit ist es daher, ein Finite-Elemente-Modell der
Roboterstruktur zu erstellen, um ein entsprechendes Nachgiebigkeitskennfeld in Abhéangigkeit der
Gelenkpositionen abzuleiten.

Hierzu ergeben sich folgende Arbeitsinhalte:

- Erstellung des Finite-Elemente-Modells

- Parametrierung mit Hilfe der experimentellen
Modalanalyse

- Durchfiihrung einer harmonischen Analyse

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

Art der Arbeit

- Gute Deutschkenntnisse
- Selbststandigkeit

Studien-/Masterarbeit - Erfahrung mit ANSYS vorteilhaft Ab sofort
- Studium im Maschinenbau, Mechatronik 0.4
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