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Projektsteckbrief »AutoBot«

»AutoBot«

Automatisierte Batteriezellcharakterisierung vor, nach und durch Alterungstests
zur Uberwachung langfristiger Auswirkungen von Produktionséanderungen

= Laufzeit: 01.09.2023 — 31.08.2024

= Projektpartner: ISEA der RWTH Aachen

= Kennzeichen: 03XP0459B

Projektinhalte Fraunhofer FFB

= Aufbau des Handhabungs- und Automatisierungssystems

= Entwicklung einer intelligenten Transportlosung

= Ruckschluss von Produktionsanderungen auf Ergebnisse der Zyklisierung
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Multidirektionaler Datenaustausch

= FFB: Produktion von Batteriezellen und Versand ans ISEA in Transportboxen
mit durchgangiger Umgebungs- und Zelldatenerfassung. Bereitstellung der
Produktionsdaten uber zentrales API

= |SEA: Durchfuhrung etablierter, am ISEA entwickelter Testreihen zur
Determinierung von Alterungsprozessen. Bereitstellung der
Testergebnisse Uber zentrales AP

= Daten konnen von beiden Akteuren gewinnbringend genutzt werden

= Ermoglicht Kopplung von Daten aus Labortests mit Produktionsparametern

10}
0001
1100

zur Optimierung der Produktion

ISEA

1 Bildquelle Datenlogger: Hioki (https://www.hioki.com/global/products/multichannel-data-loggers/multichannel/id_6768, abgerufen am 22.08.23)
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