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dem Hintergrund der Globalisierung der Wirtschaft der entscheidende 
Wirtschaftsfaktor für produzierende Unternehmen. Universitäten können 
als "Wertschöpfungspartner" einen wesentlichen Beitrag zur 
Wettbewerbsfähigkeit der Industrie leisten, in dem sie wissenschaftliche 
Grundlagen sowie neue Methoden und Technologien erarbeiten und aktiv 
den Umsetzungsprozess in die praktische Anwendung unterstützen. 
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der Universität Karlsruhe (TH) berichtet werden. Unsere 
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von Fertigungsverfahren und zugehörigen Werkzeugmaschinen- und 
Handhabungstechnologien als auch mit der ganzheitlichen Betrachtung 
und Optimierung des gesamten Produktionssystems. Hierbei werden 
jeweils technologische wie auch organisatorische Aspekte betrachtet. 
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Abstract 

The importance of rigid and self supporting space frame structures for the 
automotive and aerospace industry continually increases. To meet the 
market requirements for a flexible and competitive small batch 
production, innovative machine concepts must be investigated.  

In order to reach this aim, a methodical approach is presented which helps 
to identify an adequate kinematic structure for a given specification. On 
this basis, an innovative machine concept for the machining of curved 
extrusions is developed. A prototype of the machine is described which 
combines a four-axes parallel kinematics with an articulated robot. The 
two kinematic structures collaborate and allow the processing of the work 
pieces with a reduced technical effort.  

The function of the prototype is proven in machining experiments. The 
comparison with current machines shows that the new concept has a high 
potential for an economic production of space frame structures.  
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