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Überblick: Für die Bestückung von Mikrochips in der Halbleiterindustrie werden häufig Flächen-
portale herangezogen, da diese schnelle und sehr präzise Positionswechsel ermöglichen. Um den
Durchsatz zu steigern, gibt es Anwendungsfälle, bei denen Antriebstechnologien mit zwei Por-
talschlitten zum Einsatz kommen. Bedingt durch diesen Aufbau können allerdings unerwünschte
Kopplungseffekte zwischen den beiden Schlitten auftreten. Diese Abschlussarbeit soll sich mit
Ansätzen aus der Optimalsteuerung befassen um ein solches Flächenportal mit zwei asynchron
arbeitenden Endeffektoren zu steuern. Dazu sollen modellbasierte, zeitoptimale Trajektorien mittels
Volldiskretisierung offline berechnet werden und im Anschluss auf dem am IACE zur Verfügung
stehenden Laboraufbau implementiert und getestet werden.

Abbildung des Flächenportals im IACE Labor

Mögliche Aufgaben: Folgende Aspekte können im Rahmen studentischer Arbeiten untersucht
werden. Die genaue Fixierung eines konkreten Themas erfolgt bei Vergabe der Aufgabenstellung.

• Anpassung der am IACE entwickelten mathematischen Modelle
• Einarbeitung in die Thematik Optimalsteuerung und Trajektorienplanung
• Berechnung von zeitoptimalen Trajektorien für ein Benchmark-Beispiel (Zweimassenschwinger)
• Abwandlung der Optimierungsansätze auf das Gesamtsystem mit sechs Aktuatoren
• Visualisierung der Positioniergenauigkeit durch zusätzliche Bauteile (Sensoren, Laser, ...)
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