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Effiziente Fertigur
zum Glatten und
partiellen Korrek
3D-Werkzeugfc

Herausforderung

Die handische Nacharbeit gefraster Werkzeug-
formen im Rahmen des Try-Out-Prozesses

(z.B. im Karosseriebau) ist ein wesentlicher Zeit-
und Kostenfaktor im Werkzeugentstehungs-
prozess. Aktuell werden an den geschlichteten
Werkzeugformen die Bearbeitungsriefen manu-
ell geglattet und lokale Konturabweichungen
entsprechend dem Tuschierbild nachgearbeitet.
Hindernis fir automatisierte Bearbeitungskon-
zepte sind die Bewahrung der MaBhaltigkeit
des Werkstticks und die Umsetzung konstanter
Abtragraten Uber die komplexen Freiformgeo-
metrien. Zudem ist in der Glattungsbearbeitung
lediglich das Abtragen der Rauheitsspitzen
zulassig. Die partielle Nacharbeit erfordert
hingegen eine positionsgenaue Steuerung

des Abtrags im Mikrometer-Bereich.

Losungsansatz

Fir die Adaption der handischen Bearbeitungen
wird eine robotergestitzte, kraftgesteuerte
Prozessfliihrung entwickelt. Dies umfasst die
Entwicklung einer kraftflexiblen Werkzeug-
aufnahme und spezieller geometrieflexibler
Schleifwerkzeuge. Fir eine prazise Steuerung
des Materialabtrags ist zuvor eine umfassende
Beschreibung der Wechselwirkung von Prozess-
kenngroéBen in einem Prozessmodell erforder-
lich. Somit lassen sich gleichbleibende Abtrag-
raten gewahrleisten und gezielt steuern.
Mittels CAM-Programmierung kénnen diese
Bearbeitungen vorab simuliert und unmittelbar
am Roboter umgesetzt werden. Die eingesetzte
6-Achs-Roboter-Plattform weist eine hohe
Flexibilitat und einen groBen Arbeitsraum auf
und ist somit auch fur einen Einsatz an Werk-
zeugen im Pressenbereich geeignet.
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