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MOTIVATION FUR ROBOTERBASIERTE CT.

BEISPIEL KONVENTIONELLE LABOR CT.

=
~

Rontgenquelle Manipulator

Rontgendetektor

Priifungen im Labor
= nur auf Komponentenebene,
= meist nicht im Einbauzustand und
= nurim Technikum moglich.

Gesamtfahrzeug Aufnahme ist sehr zeit- &
kostenaufwendig.

—> Anlagengeometrie muss angepasst werden!
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MOTIVATION FUR ROBOTERBASIERTE CT.

ROBOTER BIETEN VOLLIG NEUE MOGLICHKEITEN FUR CT.

= Auflosen der starren Messgeometrie durch
Robotereinsatz

= Rontgenquelle und Detektor auf Robotern
beweglich befestigt

Strahlenquelle :
= feststehendes Messobjekt
—> Vollig neue Trajektorien moglich!
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BMW GROUP ROBOTER CT. BACKGROUND.

Scanobjekte von
AG .
Teilkomponenten
Roboter .
: bis zur gesamten
verteilt auf 2 ;
) Karosserie
Linearachsen .
moglich
Aktuell in
Betrieb sind :
zwei Roboter Koc;%erzcrnlggns-
it Detekt :
- Reiiﬁre(Jr : TH Deggendorf &
Fraunhofer EZRT

Realtime Robotics

Hubtisch mit Software:
BMW Group Realtime Robotics
Standard Process Simulate
Aufnahmesystem Python Fiir
& flexible Automatisierungs-
Lochplatte schnittstellen
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BEISPIELE CT AUFNAHMEN MIT DER ROBOTER CT.

Hydrogen Fuel Cell Heckscheibe 3er Touring Crashversuche

| 25
Uberpriifung von Tanks oder Uberpriifung Verlétung Antenneniibergang Scans von Crashversuchsfahrzeugen bzw.
Brennstoffzellensystemen (zu groB fur in der Heckscheibe (links konventionelle Bauteilen ohne Demontage.
konventionelle CT Anlage ) Rontgen CT Anlage, Rechts Roboter CT).

Fir konventionelle CT AnlagengroBe und

Aktuelles Beispiel: Untersuchung auf Erreichbarkeit schwierig.

Beschadigungen.

v’ Zerstorungsfreie Priifung von groBen v Schnelle und einfache 2D v Analyse ohne Veranderung des
Priifobjekten Scandurchfiihrung fiihrt zu prizisem Testumfelds
Ergebnis
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UNSER LOSUNGSANSATZ.

v Vorhandende und bewahrte

/o\ Simulationssoftware wiederverwenden. /o\
v" In Kombination mit flexibler Software zur
automatisierten Bahnplanung. H
v" GroRe zeitliche Einsparung der Einricht- & S
Scanzeit.
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VIRTUELLE ZELLE MIT PROCESS SIMULATE. _SIEMENS

inactive mactive

detector

' cell origin
*3
-

cabin door
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ABLAUF AUTOMATISIERTER SCANPROZESS.

[ ROI mithilfe CAD-Modells wdhlen )

und Parameter konfigurieren

» ﬁ

¥ SIEMENS

TECNOMATIX
Process Simulate

V.
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Kontrollpunkte und Kreisbahnen
fir Quelle und Detektor generieren

A

V.




ABLAUF AUTOMATISIERTER SCANPROZESS.

g ROI mithilfe CAD-Modells wdhlen
und Parameter konfigurieren

¥ SIEMENS

TECNOMATIX
\ Process Simulate
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\\

Kontrollpunkte und Kreisbahnen
fir Quelle und Detektor generieren

A

Kontrollpunkte auf kollisionsfreie
Erreichbarkeit priifen

realtime

ROBOTICS
\\

J

Automatischer Datentransfer iber
Betriebssystem (I0-pipes)

!

Programmatisches Laden einer
Textdatei

!

:

Manuelles Laden einer Textdatei



MACHBARKEIT IN REALTIME ROBOTICS. realtime

v~ Punkt ist erreichbar. X Punkt ist nicht erreichbar.
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ABLAUF AUTOMATISIERTER SCANPROZESS.

g ROI mithilfe CAD-Modells wdhlen
und Parameter konfigurieren

¥ SIEMENS

TECNOMATIX
\ Process Simulate

Gewdbhlte Trajektorie final
validieren

realtime

ROBOTICS

Kontrollpunkte und Kreisbahnen
fir Quelle und Detektor generieren

A

D

\\

Den Benutzer einen der Trajektorien-
vorschltige auswahlen lassen

¥ SIEMENS
TECNOMATIX

\ Process Simulate

ROBOTICS
\\ A

Kontrollpunkte auf kollisionsfreie
Erreichbarkeit priifen

realtime

[

Kreissegment-Trajektorien generieren
und redundante Bahnen entfernen

A

( )
Gepriifte Trajektorie kollisionsfrei abfahren
und Durchleuchtungen aufnehmen
\ > realtime — KUICA
——/ ROBOTICS
\ ~ Fraunhofer )
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Automatischer Datentransfer iber
Betriebssystem (I0-pipes)

:

Programmatisches Laden einer
Textdatei

!

Manuelles Laden einer Textdatei

:
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ABFAHREN DER TRAJEKTORIE MIT REALTIME ROBOTICS. realtime

ROBOTICS
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LOSUNGSANSATZ & HERAUSFORDERUNGEN.

Lésungsansatz 2022: @

v" Auswahl des Scanmittelpunkts per Mausklick

v" um diesen Punkt wird automatisiert eine
Kreistrajektorie geplant

v" und kann kollisionsfrei abgefahren werden

v' Zeiteinsparung Gesamtscanprozess
(Machbarkeit- Einrichtzeit- Scanzeit-
Auswertung) von ca. 30 h auf 16 h bis Ende
2022.
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Herausforderungen der néichsten w
Jahre: /J

Aktive Unterstiitzung im Prototypenwerk. Beispiele
Anwendungsfdlle: Batteriemodule, Crashversuchs-
fahrzeuge, Prototypen Scan von Anfang bis Ende.

Kooperation mit der TH Deggendorf mit Kl zum
Thema limitierte CT Daten bei groBen Bauteilen.
Doktorarbeit fiir die freie Trajektorien Planung zur
Optimierung der Scanqualitdt & Rekonstruktionszeit.
Erreichbarkeit- und Qualitatsmap (Forschungsantrag
mit TH Deggendorf zur Messfelderweiterung).
,Click&Play" Benutzerfreundlichkeit durch weitere
System Automatisierung.

Scanplanung & Ergebnis mit Virtual Reality (VR) und
Augmented Realtiy (AR).




WIR HABEN DIE TECHNIK UND SIE DIE
WISSENSCHAFT.

Wir freuen uns iiber Ideen & Unterstiitzung fir die
Weiterentwicklung unserer Roboter CT.
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