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Zusammenfassung

Die neue potentialträchtige Technologie des robotergeführten Remote-

Laserstrahlschweißens, bei der Fokusabstände zwischen Optik und

Bauteil von 1,5 m realisiert werden können, etabliert sich in zuneh-

menden Maße in der Industrie und generiert durch die Reduktion

von Prozessnebenzeiten erhebliche Vorteile gegenüber Alternativver-

fahren. Allerdings stellt diese Innovation zur Fertigung bester Naht-

qualitäten neue Herausforderungen an die Robotertechnik.

Im Rahmen des Vortrages werden die entwickelten Werkzeuge zur

Roboter-Programmierung und Algorithmen zur Roboterbahnoptimie-

rung für das Remote-Laserstrahlschweißen vorgestellt. Besonderer Fo-

kus liegt dabei in der Einbeziehung von Prozessparametern aus Grund-

lagenversuchen sowie anlagenspezifischen Rahmenbedingungen. Die

erzielten Ergebnisse werden anhand von Realbeispielen illustriert.
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