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Angebot fur eine Studien-/Diplomarbeit

Automatisierte Herstellung kinstlicher Muskeln

Am Institut fur Halbleiter und Mikrosysteme entwickeln die Forscher der MEITNER Nachwuchsforscher-
gruppe multifunktionale, nachgiebige Elektronikkomponenten flr die nachste Generation bionischer
Roboter, (Multifunctional dielectric elastomer electronics for next generation soft robotics). Diese be-
schaftigt sich mit der Entwicklung und Integration von multifunktionalen dielektrischen Elastomersyste-
men fUr Soft Robotics. Ziel des Projektes ist es alle funktionellen Komponenten der klassischen Robotik
(Sensorik, Aktorik, Signalverarbeitung und Struktur) durch nachgiebige, weiche Materialien (vornehmlich
Silikone) und Kohlenstoff zu ersetzen.

In der Studien- oder Abschlussarbeit soll ein Prozess zur Herstellung von so genannten kunstlichen
Muskeln automatisiert werden. Die mit dem Prozess hergestellten kinstlichen Muskeln kénnen bei-
spielsweise zum Antrieb von Robotern, oder zur Entwicklung von neuartigen Medizinprodukten zum
Einsatzkommen. Momentan existiert ein manueller Prozess zur Herstellung von mehrschichtiger kinst-
lichen Muskeln. Dabei werden auf dunne Silikonfolien elektrisch leitende, nachgiebige Elektroden auf-
gebracht und Ubereinander geschichtet. Speziell soll ein vorhandener manueller Prozess moglichst
automatisiert werden. Die Arbeit soll den Entwurf und den Aufbau der Fertigungsstrecke, die Fertigung
erster Prototypen und deren Test umfassen.
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Abbildung: Kunstliche Muskeln kdnnen beispielsweise Roboterkomponenten, wie hier einen Roboter-
finger, antrieben (links), Schema des momentan existierenden Verfahrens zur Herstellung
mehrschichtiger kiinstlicher Muskeln.

Schwerpunkte der Arbeit
- Analyse des vorhandenen Fertigungsverfahrens
+ Entwurf und Planung eines méglichst automatisierten Fertigungsverfahrens
+ Auswahl und Dimensionierung aller notwendigen Komponenten
+ Aufbau und Test der Fertigungsstrecke
+ Herstellung und Test von kunstlichen Muskeln
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