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Lehrstuhl fur Mechatronik

Was ist Mechatronik?

Mechatronik =
Mechanik + Elektronik + Informatik
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Was kommt dann? Informatik
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Lehrstuhl fur Mechatronik
Was ist Mechatronik?
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Mechanischer Prozess
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Mechatronische Systeme

Software- und Funktionsintegration
— neue Funktionen
— Verbesserung bekannter Funktionen
— Entfall von Mechanik

Hardwareintegration
— Wertgestaltung

— Mehrfachnutzung und Entfall von
Verpackung

— komplexere Fertigungstechnik
— erhohte Qualitadtsanforderung

Fachtibergreifende Prozessbeherrschung

MECHATRONIK

ssen | www.imec
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Institut far Energie- und Umweltverfahrenstechnik

GielRerei-Institut

Institut fur Mechatronik und Systemdynamik

Institut fir Metallurgie und Umformtechnik

Institut fir Produkt Engineering

Wie? Institut fur Schiffs-, Meerestechnik und Transportsysteme H

Institut fur Verbrennung und Gasdynamik

Was kommt dann?

Institut fur Wirtschaftsingenieurwesen

» = Lehrstihle
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Bachelor

Bachelor of Science Maschinenbau

Universitat Duisburg-Essen

v

Was kommt dann?

1. Sem.
2. Sem. Grundlagen des Maschinenbaus
3. Sem.
4. Sem.
Gemeinsame
5. Sem. Facher
6. Sem.
7.Sem. Bachelorarbeit
WT1 AM Allgemeiner Maschinenbau
VT2 EVT Energie- und Verfahrenstechnik
HE] ME Mechatronik ]
VT4 FE Produkt Engineering
VTS ST Schiffstechnik
VTE GT Gielereitechnik
VTT WV A Metallverarbeitung und -anwendung

MECHATRONIK

Universitdt Duisburg-Essen | www.imech.de
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Bachelor

Bachelor Vertiefung Mechatronik
Universitat Duisburg-Essen

5 Grundlagen des Maschinenbaus

Gemeinsame
Facher

Modellbildung und -analyse

Bachelor-Arbeit

MECHATRONININ



Lehrstuhl fur Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Master Maschinenbau
mit Vertiefungsrichtung Mechatronik

« 3 Semester Studium, einschliel’lich ein Semester AbschlufRarbeit
v

 Starke Fokussierung auf Labor-, Seminar- und
Praktikumsarbeiten

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

Was kommt

dann?

MECHATRONININ

uisburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fur Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Mechatronik Master
Universitat Duisburg-Essen

Semester 1 2 3

Master-Arbeit
Wahlmodule (WM)
- Fahrzeugtechnik
WM Robotik ausgewahlte Vorlesungen
1 - Robotl aus Wahimodul 1
- Adaptronik
- Intelligente Systeme
WM . ausgewahite Vorlesungen
- Konstruktive Systeme aus Wahimodul 2
2 . .
- Biomechanik

MECHATRONININ



Lehrstuhl fur Mechatronik

Lehrveranstaltungen - Master

Masterstudiengang

. : _ . _ .
Automotive Engineering und Management Ziele des Studiengang

e dreisemestripe Masterstudienpang Autonotive Enginee-
ring & Manapement® wird ven der Fakultit fir Ingenioar
wissenschaflen an der Universitdt Duishura. Essen angeboen,
die oin heohes Renemmes i Automobilbersich kat Fir dis
interdisziplindre  Ausbildung ven  Wirtschafisingenieuren

Autu m n t I“'E' wurden betricbewinschaftliche Lefrstihle eingerichiel, un-
n o ter anderem @l automakbilspezifizche Professuren.
Engineering &
Der Masterstudienpang bistet ging Verbindung von dkono-
M a N a gem E nt (b Se raischen wnd technisshen Studizninhalten speialisient auf den

Awtamoitlbercich. Als technische Veriefunpsrichiung kann
faschinenbau ader Elektrotechnik gaawinlt werden,

Adrossaten sind Coer und Vorwdredesken die sich den
Managementherausforderungen der alt technikpetriebenen
Autemabilunternehen stellen wolten. Es sellan kreathve Ge
neralisten auspebildet werden, dle zum Belspiel auch den
Uberpang in dip Elektromobilitic managen kdnnen.,

Absolventen des Siudlenganps sollen fiir alle technischen wnd

dkanomischen Arbeirsfelder gualifiziert werden, 2um Beisgicl

= [ir leitends Funktlenen in den Querschritishersichen
Planung und Coatrolling oder

= lir leitende Funkzonen in betfeblichen Funkiions
beteichen, sum Beispicl [m techmischen Linkauf, in
der Entwicklunpsplanung, in der Planung der Kemmer-
gialisierung meuer Produkte und Techmolopien  [zom
Beispiel Blektrofahrzenge), in der Logistikplanung, in dat
Produktionsplanung wnd fm echnischen Marketing,

MECHATRONIK’II
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Berufsperspektiven

Mogliche Tatigkeiten nach dem
Bachelor- oder Master Studium

Forschung, Entwicklung, Fertigung in

. Medizintechnik 6{2}9'
e\
» Fahrzeugtechnik @‘\6 ‘\\)(0
S O
| | | e N
* Optoelektronik und Mikrosystemtechnik % ‘,6
<
, . o 2
Nanotechnik ®0 00
| N ol
» Schnittstellen der beteiligten Facher (\6
— Maschinenbau, >

— Elektrotechnik/Elektronik
— Informationstechnik

MECHATRONIKJHI
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Fahrzeugsystemsimulation

— Mathematische Modellierung — Technische Analyse
e Sensorik « Stabilitdt des geschlossenen
e Fahrzeug und Fahrer Regelkreises
« Assistenzsysteme « Variation der Starke des Force
* Mensch-Maschine-Schnittstellen Feedbacks am Lenkrad
* Lenksystem ‘

Mensch-
Maschine-
S L § 1 Schnittstelle

: ' ’ Fahrer-
bonid interaktion
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Energiefluss s=====s=

InformationsfluSs s TS —— Fahrzustandssensorik ........... @ rsssssnensesnnnssasnnens ¥
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Lehrstuhl fur Mechatronik

Fahrsimulator

Analysen und Entwicklung
Elektro-Mobilitat
Fahrerassistenzsysteme

— Spurhaltung

— Lenkunterstitzung

— Mensch-Maschine-Schnittstellen

MECHATRONIKJHI

ssen | www.imec



Lehrstuhl fur Mechatronik

Robotik und Manipulatoren

Manipulatoren Assistenzsysteme

Seilroboter

GroRmanipulatoren

Bergbaumaschinen

MECHATRONIK’I’

ersitdt Duisburg-Essen | www.imech.de



Lehrstuhl fur Mechatronik

Fahrzeugtechnik

CAR 2 X - Systeme Reifenkraftsensorik

[Bild-Quelle: C2C-CC Manifesto]

MECHATRONIK’I’
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Lehrstuhl flr Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Adaptronik — Lehrstuhl SRS

Beispiele:
>> Leitprojekt Adaptronik des BMBF

" P
Licichblech
rrt

wintegneren

-
i,

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

MECHATRONIK’II
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Lehrstuhl flr Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Regelungskonzepte — SRS

Regelungskonzepte und Auslegungsstrategien fiir
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 Berlcksichtigung

- Realzeitfahige Zustandsuberwachung

MECHATRONIKJHI

ssen | www.imec



Lehrstuhl flr Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Mensch-Maschine Interaktion — SRS

Mensch-
Maschine- _
Interaktion ITINE

Beispiel: _
Teilautomatisierung
des
Formherstellungs-
prozesses

(Koop. IfG,
Disseldorf)

MECHATRONIK’II

| www.imech



Lehrstuhl flr Steuerung, Regelung und Systemdynamik

Teilautomatisierung und MMS — SRS

Beispiel:
Teilautomatisierung mit menschlicher Prozessfihrung
Fachkraft

- Erhaltung von
Wissen, Erfahrung,
Prozessfuhrungskompetenz &

- Redundanzen durch Erfahrung
der Fachkrafte und Messungen

- Verbesserung der
Prozessfiihrung,
Prozesskontrolle,
Prozessreproduzierbarkeit )

- Raumliche Entkopplung

-l". :; = e
von Mensch und Prozess i = :
Maschine Formprozess

Ziel: Ergebnisorientierte Bedienpersonalunterstlitzung

Erfanrung
Fertigungswissen
Prozessfuhrung
Prozessiberwachung

MECHATRONIKJHI
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Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik
Biomechanik — LMR

MECHATRONIKJHI
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Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik

Robotik — LMR
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Lehrstuhl fir Mechanik und Robotik

Physikalische Bewegungssimulation — LMR

Steuerungs-PC

MECHATRONIKJHI
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beim Studieren




