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Aufgabenstellung: Die Firma CSEM hat ein Ver-
fahren fur das Assemblieren mikrofluidischer
Komponenten entwickelt, welches fir die Volu-
menfabrikation eingesetzt werden kann. Heutzu-
tage werden die Komponenten manuell zusam-
mengeflgt, was sehr zeitaufwandig ist und nicht
fur die Serienproduktion geeignet ist.

Ziel der Arbeit: Es sollen Lésungen fur die au-
tomatische Montage mikrofluidischer Kompo-
nenten erarbeitet und verifiziert werden. Unter
anderem soll darauf geachtet werden, dass die
Mikrofluidik-Komponenten  nicht  beschadigt

werden und dass die Montage sehr prézis durch-
gefthrt wird. Zur Montagebaugruppe gehdéren
eine Kartusche, ein Chip und eine Klebefolie, mit
der die zwei anderen Komponenten verbunden
werden. An der Klebefolie ist auf beiden Sei-
ten eine Schutzfolie angebracht, welche fur die
Montage entfernt werden muss.

Losung: Die Montage wird mit einem sechsachsi-
gen Roboter automatisch durchgefuhrt. Ein ent-
wickelter Greifer kann im Prozess als Klammer-
greifer oder auch als Vakuumgreifer eingesetzt
werden. Die Schutzfolien werden mithilfe eines



Transport der Klebefolie mit Roboter.

Montagebandes und einem am Greifer befes-
tigten Abtrennwerkzeug von der Klebefolie ent-
fernt.

Die vorliegende Studie hat gezeigt, dass eine
automatische Montage der mikrofluidischen
Komponenten prinzipiell machbar ist. Fur eine
Serienfertigung ist der Prozess aufgrund des
Montagebandes nicht geeignet. Diese Arbeit
schafft jedoch eine gute Basis fur eine zukunfti-
ge vollautomatische Montage.





