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Freiformvermessung mittels Lasertracking-

Interferometrie

Bei der Vermessung von Optiken ist hochste Prizision notwendig. Allerdings sind existente Messsysteme teuer,
langsam und schwierig einzusetzen bei Freiformlinsen. Das Ziel des Projektes ist die Erforschung und Entwicklung
einer kosteneffizienten und hochgenauen Messmaschine zur robotergestiitzten Freiformvermessung mittels
Lasertrackinginterferometrie. Die Messgenauigkeit liegt dabei auf der Nanometerskala, was komplexe Algorithmen
zur Messwerterfassung erfordert, aber auch insbesondere Korrekturalgorithmen zum Ausschluss duBerer Einfllsse.
Aufgrund der Messgenauigkeit konnten kleinste Toleranzen in den Aktoren der avisierten robotergestiitzten Lésung
bereits zu Messunsicherheiten fiihren, so dass die Kombination aus Referenzpunktinduzierter Messung und
Algorithmen eine hochgenaue Vermessung von Freiform-Optiken erreichen soll. Dadurch werden die Kosten um bis
zu 60% und die Durchlaufzeit um bis zu Faktor 3 reduziert. Zudem ist es erstmals moglich den zu entwickelnden
Aufbau in eine Roboter-Fertigungszelle (inline-prozessfahig) zu integrieren. Damit entsteht die Mdglichkeit eine
Prozesskette mit Industrieroboter als Werkstiicktrager um eine automatisierte Messmethode zu erweitern.
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Entwicklung der Integration des Messsystems in die
robotergestiitzte Peripherie und Entwicklung der
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