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Abstract

Ziel der Arbeit ist es, das Gewindeschneiden direkt mit einem Roboter zu automatisieren.
Dabei soll einerseits die eintdnige Tatigkeit reduziert und andererseits die Anlage flexibel
gehalten werden. Die Schwerpunkte sind der Schneidprozess, die Erfassung von Qualitats-
daten und der Einsatz Uber diverse Bleche hinweg. Gerade die Vielzahl an Blechen stellt fir
den Hersteller eine besondere Herausforderung dar. Mit dem Robotereinsatz ergibt sich
ein deutlicher, wirtschaftlicher Vorteil.
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Vielfalt Bleche und grof3er
Roboter-Arbeitsbereich

Flexibler Aufbau

» Kartesische Bewegung mit Rotation und
Translation

* Notwendig im Programm: Auftellung In
Teilkrelse

Programm, Prozess und
Qualitatskontrolle

* Positionskontrolle durch Beruicksichtigung y Y
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