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Schaltbare Steifigkeit
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Thermisch induziert
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Elektrostatik

Schicht-Stauung

Partikel-Stauung
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Berechnung

TS S
2 2R a

é FESN TR |

enen TTTTTTTT]

Experimente

Simulation

Vergleich & Auswabhl






Randbedingungen

Entwicklung + Bau Demonstratoren

Experimentelle Charakterisierung

Auswahl und Bewertung

WeiterentwicklungsmafRnahmen
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PaSch nachgiebig, p = 0 kPa
| = = PaSch nachgiebig, linear
PaSch steif, p =-98,9 kPa

| = = PaSch steif, linear
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Online-Workshop / 22. Juli 2021, 09:00 - 12:00 Uhr

Robotics for Humans

Sichere und leistungsstarke Robotik

fir menschennahe Aufgaben

kostenfreie Anmeldung hier:
https://www.iwu.fraunhofer.de/de/veranstaltungen-und-
messen/webinare/smart-structures-online-workshop.html



https://www.iwu.fraunhofer.de/de/veranstaltungen-und-messen/webinare/smart-structures-online-workshop.html

Kontakt

Dipl.-Ing. Wilhelm Richard WockenfuB,

Fraunhofer-Institut fur Werkzeugmaschinen und Umformtechnik IWU, Adaptronik
No&thnitzer StraBBe 44, 01187 Dresden,

Telefon +49 351 4772-2172

Wilhelm.Richard.Wockenfuss@iwu.fraunhofer.de

»Entstanden im Fraunhofer Cluster of Excellence Programmable Materials«
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