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Wegbeschreibung
von der A65 (Worth) kommend:

Siidtangente ostwarts bis zur Ausfahrt Oststadt, dort
geradeaus Uber 2 Ampeln bis zum Kreisverkehr. Der
Beschilderung Richtung ‘Universitat’ folgen bis zur
‘Nordeinfahrt’ der Universitat. Auf der gegenuberliegen-
den Seite befindet sich die Einfahrt zum Waldparkplatz
am Forschungszentrum fir Umwelt (FZU, vgl. Lage-
plan).

von der A5 (Frankfurt) kommend:

Autobahnausfahrt Karlsruhe Durlach, Richtung Stadt-
mitte abfahren. Der Beschilderung Richtung ‘Univer-
sitat’ folgen bis zur ‘Nordeinfahrt’ der Universitat. Auf
der gegenuberliegenden Seite befindet sich die Einfahrt
zum Waldparkplatz am FZU (vgl. Lageplan).

von der A8 (Pforzheim) kommend:

Auf die A5 Richtung Heidelberg/Frankfurt wechseln.
Autobahnausfahrt Karlsruhe-Mitte (Richtung Landau)
abfahren. Der Siidtangente westwarts bis zur nahen
Ausfahrt Oststadt folgen. Der Beschilderung Richtung
‘Universitat’ folgen bis zur ‘Nordeinfahrt’ der Universitat.
Auf der gegentiberliegenden Seite befindet sich die Ein-
fahrt zum Waldparkplatz am FZU (vgl. Lageplan).
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Datum:
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28.11.2005
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Universitat Karlsruhe (TH)

Anmeldung (bis 15.11.2005):
per E-Mail: iroprog@ira.uka.de

per FAX:

10:00

10:15

10:45

11:15

12:00
13:00
13:30

14:00
14:15

16:00

+49 721 608 7141

BegriBung (Prof. Dr.-Ing. H. Wérn)

Ubersichtsvortrag zum Stand der Technik
bei Projektbeginn und der Zielsetzung des
IRoProg-Projektes (Dr.-Ing. H. Schuler)

Haptische Eingabe bei der Offline-
Programmierung (Dipl.-Ing. P. Kowalski)

Automatische Offline-Programmierung und

Integration in den Gesamtprozess /
anschlieBende Demonstrationen
(Dipl.-Wi.-Ing. D. Mages /
Dipl.-Inform. N. Reimer)

Mittagessen
Kalibrierung (Dr.-Ing. U. Wiest)

Neue Mdglichkeiten der Bedienung von
Robotern (Dipl.-Ing. R. Bischoff)

FuRweg zur Demo im Gebaude des IPR
Demonstrationen:

* Intuitive Eingabe

» Automatische Offline-Programmierung
» Kalibrierung

* Neue Mdglichkeiten der Bedienung von
Robotern

Abschlussstatement, Diskussion
(Prof. Dr.-Ing. H. Wérn)

IRoOProg

Intuitive Eingabe

Um den Aufwand bei Roboterprogrammierung zu ver-
ringern, wird eine virtuelle Umgebung entwickelt. lhre
Hauptmerkmale sind:

+ Eingabe von Punkten und Bahnen mit einem
haptischen Gerat

+ Kollisionskontrolle durch Kraftriickkopplung

Automatische Bahnplanung

Durch die Integration neuer automatischer Bahnpla-
nungsalgorithmen in (Offline-) Programmiersysteme,
soll die Roboterprogrammerstellung weitestgehend au-
tomatisiert werden:

» Kollisionsfreie Bahn zwischen Punkten
* Optimierung der Bahnqualitat durch Glattungsmodul

Kalibrierung

Far die Inbetriebnahme und Wartung von Roboteranla-
gen wurden Messverfahren entwickelt, die schnell und
einfach direkt in der Fertigungszelle eingesetzt werden
kénnen, um die Stillstandszeiten von Produktionsanla-
gen zu minimieren.

* Vermessung von Roboterwerkzeugen
* Vermessung der Roboterbasis
* Vermessung der Roboterkinematik

Neue Teach-In Verfahren

Damit sich der Einsatz von Robotern bei einer immer
gréReren Variantenvielfalt und kleineren Stlickzahlen
rentiert, sollen Roboter noch leichter programmier- und
bedienbar werden durch:

* neue Gerate und Verfahren zum Handverfahren und
zur Roboter-Programmierung mittels Teach-In

+ sichere zielgerichtete Bewegungsfuhrung durch den
Menschen

 Integration von Offline-Verfahren in die Roboterzelle

IRoProg



