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Robotergefiihrtes Laserstrahl-

schweiBen mit dem Faserlaser

Forschen

Erfolgreich im Team: Roboter und Laser

Das SchweiBen mit Faserlasern eroffnet der Remote-Technologie ganz

neue Anwendungsgebiete

Bereits seit 2005 erforscht das Institut fur Werk-
zeugmaschinen und Betriebswissenschaften (iwb)
der TUM im Rahmen des Forschungsprojekts
RoFalas das robotergefiihrte Remote-Laserstrahl-
schweiBen bei Leichtbauwerkstoffen. RoFalLas
wird vom Bundesministerium fiir Bildung und For-
schung innerhalb des Rahmenkonzepts »Optische
Technologien — BRIOLAS« geférdert und vom
Projekttrager VDI Technologiezentrum betreut.
Dank der bisherigen Fortschritte wurden fir ein
Aufstockungsprojekt weitere 1,4 Millionen Euro
genehmigt.

Faserlaser, im Milliwattbereich schon seit Jahren
in der Nachrichtenlibertragung eingesetzt, sind
heute auch im Kilowattbereich verfigbar. Wegen
ihrer herausragenden Strahlqualitat er6ffnen sie
neue Wege flr die Materialbearbeitung mittels
Laser. Wahrend konventionelle Laser lediglich
Arbeitsabstande von rund 20 Zentimetern zwi-
schen Bauteil und Optik erzielen, ermdglicht der
Faserlaser das LaserstrahlschweiBen aus einer
Entfernung von bis zu 1,5 Metern. Diese extrem
langen Abstande erlauben es, die Taktzeit beim
VerschweiBen von Bauteilen drastisch zu reduzie-
ren, weshalb das Verfahren in der Industrie auf
zunehmendes Interesse stdBt. Das auch als
Remote-Bearbeitung bezeichnete Verfahren wird
vom iwb gemeinsam mit den Partnerfirmen Kuka
Roboter, Kuka SchweiBanlagen, IPG, EADS und
Precitec weiterentwickelt und flr den industriellen
Einsatz erprobt.

Im Projekt RoFalLas werden neue Werkzeuge und
Methoden zum scannerlosen Remote-Laserstrahl-
schweiBen konzipiert. Dabei wird der Strahl nicht
wie bisher tblich durch bewegliche Spiegel in

aufwendigen Scanneroptiken abgelenkt, sondern

durch herkémmliche Industrieroboter. Die TUM-
Wissenschaftler planen vor allem die Roboterbah-
nen flr gegebene Bauteile und optimieren die
Taktzeit und die SchweiBqualitat, denn heutige
Programmiermethoden sind wegen der Komple-
xitat der Aufgaben nicht mehr zielfiihrend.
Zusammen mit den Projektpartnern entwickelt
das iwb ein rechnergestutztes Werkzeug zur
Bahnplanung, das anhand von EingangsgréBen
wie Schwei3parametern, Blechdicke oder Bauteil-
geometrie optimierte Roboterbahnen erzeugt. Die
EingangsgréBen bzw. Grenzen des Schweilpro-
zesses mit der neuen Laserstrahlquelle Faserlaser
werden in Grundlagenexperimenten ermittelt und
verifiziert. Relevante Werkstoffe sind hier — wegen
der angestrebten Umsetzung der Ergebnisse in
der Automobilindustrie — vor allem verzinkte und
hoherfeste Stahle.

Aus den bisherigen Ergebnissen des RoFal as-
Projekts haben sich neue Anwendungsfelder der
Remote-Technologie ergeben. So soll es in dem
Aufstockungsprojekt vor allem um das Remote-
Schneiden mit Faserlasern gehen: Ein Werkstoff
wird mehrmals sublimiert bzw. verdampft, bis er
nachgibt. Dieses Verfahren bietet interessante
Anwendungen fir die Metall- oder Textilindustrie.
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