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Lehrstuhl fir Mechatronik

Was ist Mechatronik?

Mechatronik =
Mechanik + Elektronik + Informatik

Regelungs-
< technik
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&  Konstruktion Sensorik 2
$ “und Mikroelektronik
Antriebstechnik
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Was kommt dann? Informatik
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Lehrstuhl fur Mechatronik
Was ist Mechatronik?
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Mechanischer Prozess

Prozess
Beherrschung

Aktuatoren Sensoren
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Hilfs- . Bedienung/MMI
Energie Steuergerat |

Leistungs- |Datenver-

teil arbeitung

Kommunikation |

Hardware | MECHATRONIK gy
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Mechatronische Systeme

Software- und Funktionsintegration

neue Funktionen
Verbesserung bekannter Funktionen
Entfall von Mechanik

Hardwareintegration

Wertgestaltung

Mehrfachnutzung und Entfall von
Verpackung

komplexere Fertigungstechnik
erhohte Qualitatsanforderung

Fachibergreifende Prozessbeherrschung

MECHATRONIKJJI



e Fakultat fur Ingenieurwissenschaften
ESSEN

Maschinenbau und Verfahrenstechnik hal

Institute 28

Institut fir Energie- und Umweltverfahrenstechnik

Giel3erei-Institut

Institut fir Mechatronik und Systemdynamik

Institut fir Metallurgie und Umformtechnik

Institut fir Produkt Engineering

Institut ftr Schiffs-, Meerestechnik und Transportsysteme
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Institut fir Verbrennung und Gasdynamik

Was kommt dann?

Institut fir Wirtschaftsingenieurwesen

= = Lehrstuhle



UNIVERSITAT

DEUS I SSEBNU R G

. Institut fr Mechatronik und Systemdynamik

* Mechanik und Robotik
(Kecskeméthy, Kowalczyk) I—MR

 Mechatronik MECHATRONIKIII

(SC h ram m) Universitdat Duisburg-Essen | www.imech.de

» Steuerung, Regelung und Systemdynamik P
(Soffker) 3'!“3




Lehrstuhl fir Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Bachelor

Bachelor of Science Maschinenbau

Universitat Duisburg-Essen

Was kommt dann?

1. Sem.
2. Sem. Grundlagen des Maschinenbaus
3. Sem.
4. Sem.
Gemel
5.5em. | “hamer
6. Sem.
7.Sem. Bachelorarbeit
WT1 AM Allgemeiner Maschinenbau
VT2 EVT Energie- und Verfahrenstechnik
LT3 ME Mechatronik ]
VT4 FPE Produkt Engineering
VTh ST Schiffstechnik
VTE GT Giekersitechnik
VTT VA Metallverarbaitung und -anwendung

MECHATRONIK

iversitdt Duisburg-Essen | www.imech.de
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Bachelor

Bachelor Vertiefung Mechatronik
Universitat Duisburg-Essen

2 Grundlagen des Maschinenbaus

Gemeinsame
Facher

Modellbildung und -analyse

7 Bachelor-Arbeit

MECHATRONIKJJI

isburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fir Mechatronik

Berufsperspektiven

Maogliche Tatigkeiten nach dem
Bachelor Studium

Forschung, Entwicklung, Fertigung in

« Medizintechnik 6@9‘
X
« Fahrzeugtechnik e{ o .\\)(0
S O
. | . S N\
* Optoelektronik und Mikrosystemtechnik % ‘,6
<
. . o 2
Nanotechnik ®® 00
- Schnittstellen der beteiligten Facher (\de‘
— Maschinenbau, (2

— Elektrotechnik/Elektronik
— Informationstechnik

MECHATRONIK N
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Master Maschinenbau
mit Vertiefungsrichtung Mechatronik

« 3 Semester Studium, einschlieBlich ein Semester AbschluBarbeit

« Starke Fokussierung auf Labor-, Seminar- und
Praktikumsarbeiten

« Schwerpunktbildung mdglich
— Adaptronik
— Biomechanik
— Fahrzeugsystemtechnik
— Intelligente Systeme
— Konstruktive Systeme
— Robotik

Was kommt

dann?

MECHATRONIKJJI
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Mechatronik Master
Universitat Duisburg-Essen

Semester 1 2 3

Master-Arbeit

Wahimodule (WM)

- Fahrzeugtechnik
WM T ausgewahlte Vorlesungen
1 - Robot aus Wahlmodul 1
- Adaptronik
- Intelligente Systeme
WM Konstruktive Systeme ausgewahlte Vorlesungen
2 . _ aus Wahimodul 2
- Biomechanik

MECHATRONIK’I’

ersitit Duisburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fir Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Masterstudiengang

Automotive Engineering und Management Ziele des Studiengangs

Der dreisemestripe Masterstudienpang  Automotive Enginee-
ring & Management* wird von der Fakultdt fir Ingenieur
wissenschaften an der Universitat Duisburg-Essen angeboten,
die ¢in hohes Renommee im Automehbilkerzich kat Fiir die
interdisziplindre  Ausbildung wven Wirtschaftsingenieuren

AU tO m O t l Ve wurden betriebswinschaftliche Lehrstiihle eingerichtet, un-
4 g ter andetem zwel automabilspezifische Frofessuren.
Engineering &
Der Masterstucdienpang bietet eine Verbindung von ékono-
M a n a g e m e n 't (M Se ) mischen und technischen Studieninhalten spezialisiert auf den

Automoitlbereich. Als technische Verdefunpsrchtung kann
Maschinenbau oder Clektrotechnik gewinlt werden,

Adressaten sind Quer und Vorwdrisdenker, die sich den
Managementherausforderungen der aft technikgetriebenen
Automabilunternehmen stellen wolten. Essellen kreatlve Ge-
neralisten auspebildel werden, dl2 zum Belspiel auch den
Uberpanp in die Elekrremobilitic managen kénnen.

Absolventen des Studlengangs sollen fiir alle technischen und

okanomischen Arbeitsfelder gualifiziert werden, zum Beispicl

2 fir leitende Funktlenen in den Querschnitisbereichen
Planung und Controlling oder

2 [iir leitende Funktonenh in Dbetrieblichen Tunktions-
beteichen, zum Beispiel im technischen Linkauf, in
der Entwicklunpsplanung, in der Planung der Kemmer-
zialisierung neuer Produkte und Technologien |zum
Reispiel Flektrofahrzeugz), in der Logistikplanung, in der
Produktionsplanung wnd im technischen Marketing,

MECHATRONIK’I’

Universitdt Duisburg-Essen | www.imech.de




Lehrstuhl fir Mechatronik

Fahrzeugsystemsimulation

— Mathematische Modellierung — Technische Analyse
» Sensorik  Stabilitdt des geschlossenen
- Fahrzeug und Fahrer Regelkreises
- Assistenzsysteme  Variation der Starke des Force

Feedbacks am Lenkrad

Mensch-Maschine-Schnittstellen

+ Lenksystem ‘

Fahrer~
tntaraktlon

Assistenz-
system

S

£\

Energiefluss ==ssss«»

Informationsfluss s S rr e e Fahrzustandssensorik EEECErers @ icvncnnnvnnnnnessannsnses 3

MECHATRONIK’I’
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Fahrsimulator Spurwechselerkennung

» Ego-Fzg.: 100 km/h Fahrerperspektive

= Hindernis: 140 km/h v Ego-
Fzg.
Linker AuRenspiegel
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Lehrstuhl fir Mechatronik

Robotik und Manipulatoren

Manipulatoren Assistenzsysteme
Seilroboter ’/r” S

GrofBmanipulatoren

Bergbaumaschinen

MECHATRONIK’I’

Duisburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fir Mechatronik

Fahrzeugtechnik

CAR 2 X - Systeme Reifenkraftsensorik

MECHATRONIK’I’
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Lehrstuhl fir Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Adaptronik — Lehrstuhl SRS

Beispiele:
>> Leitprojekt Adaptronik des BMBF

P
Lachtiech
mt

’Tmegr.enen

—

(Quelle: Leitprojekt Adaptronik des BMBF) (Quelle: www.transportation.org)

MECHATRONIK’I’
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Lehrstuhl fur Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Regelungskonzepte — SRS

Regelungskonzepte und Auslegungsstrategien fur
Turboverdichter mit aktiven Lagern

Kriterien: ISO 14839, API 617
Stoérungen: Gaskrafte, Gyroskopische Effekte etc.
Nichtlinearitaten: Hysterese, Sattigung, etc.

Magnetlager

Ziele:

- Reglerauslegung mittels Optimierung der Strukturdynamik sowie der
Lagerung eines realen Verdichters unter Berlicksichtigung

- Realzeitfahige Zustandsliberwachung

MECHATRONIK N

sen | www.imecl



Lehrstuhl fir Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Mensch-Maschine Interaktion — SRS

Mensch- ;
Maschine-
Interaktion ITINE

Beispiel: .
Teilautomatisierung
des
Formherstellungs-
prozesses

(Koop. IfG,
Dusseldorf)

MECHATRONIK gy

sen | www.imecl



Lehrstuhl fur Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Teilautomatisierung und MMS — SRS

Beispiel:
Teilautomatisierung mit menschlicher Prozessfiihrung
Fachkraft

- Erhaltung von
Wissen, Erfahrung,
Prozessfihrungskompetenz &

- Redundanzen durch Erfahrung
der Fachkrafte und Messungen

- Verbesserung der
Prozessfuhrung,
Prozesskontrolle,
Prozessreproduzierbarkeit )

- Raumliche Entkopplung

; . .'f "'_-'-_
- -I:‘ | = L
von Mensch und Prozess - = :
Maschine Formprozess

Ziel: Ergebnisorientierte Bedienpersonalunterstitzung

Erfahrung
Fertigungswissan
Prozessfihrung
Prozessliberwachung

MECHATRONIK N
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Lehrstuhl fur Mechanik und Robotik
Biomechanik — LMR

MECHATRONIKJJI

& isburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik

Instrumentelle Bewegungsanalyse
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Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik
Physikalische Bewegungssimulation — LMR

MECHATRONIK N
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Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik

Robotik — LMR

 Momac Offshore Transfer System <

(im Auftrag von momac Gesellschatft fir Maschinenbau GmbH & Co. KG)

-> Kombination von bewahrter Robotertechnologie mit Messtechnologie und

Echtzeitverarbeitung erforderlich

mO |
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