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Abb. 1 - ABB-IRB 1100: Versuchsroboter

Im Studierendenprojekt «PSI Robotergesteuertes Feinmessen von Materialien» der
Fachhochschule Nordwestschweiz wurde ein Proof of Concept entwickelt, das die
Machbarkeit der radioaktiven Untersuchung von Materialien aus einem alten Speicherring
des Teilchenbeschleunigers mittels Roboterarm pruift. Das Projekt, initiiert vom Paul
Scherer Institut, umfasst die Verwendung eines Roboterarms, der mit einem
Laserdistanzsensor und einem Radioaktivitatsmessgerat ausgestattet ist. Der Roboter soll
systematisch die Materialien abfahren und vermessen, um eine Hullkurve zu erstellen.
Diese ermoglicht es dem Roboter, die Materialien auf Radioaktivitat zu untersuchen, ohne
eine Kollision zu riskieren. Die Dokumentation beschreibt den automatisierten Prozess, die
Test- und Validierungsverfahren, die Softwarestruktur und die Bedienung des Programmes.
Als nachster Schritt wird das Proof of Concept realisiert.
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Abb 3. — 3D-Visualisierung eines Referenzstlicks
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