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	Titel
		Wie ist die nachhaltige Unternehmensführung in produzierenden KMU+ zu unterstützen?


	Autor/in
		Simon Lieberherr


	Datierung
		22.01.2022


	Beschreibung
		Obwohl viel über Nachhaltigkeit gesprochen wird, zeigen wissenschaftsbasierte Fakten, dass die Welt nicht


auf Kurs ist, um die globalen Nachhaltigkeitsziele bis 2030 zu erreichen. In der Schweiz dominieren die


Übernutzung der ökologischen Ressourcen sowie die sozialen Chancenungleichheiten. Der Staat, die


Zivilgesellschaft und die Unternehmen sind aufgefordert, ihren Beitrag für ein sicheres und gerechtes Leben


innerhalb der Donut-Ökonomie zu leisten. Im Rahmen dieser Masterarbeit ist herauszufinden, welche


Anreize produzierende KMU+ in der nachhaltigen Unternehmensführung unterstützen, um langfristig


gewinnbringend ökologische und soziale Massnahmen zu implementieren. Das Ergebnis ist ein vierstufiger


Lösungsansatz für KMU+. Die aktuelle Lage erfordert ein verantwortungsvolles, schnelles und


wirkungsvolles Handeln von allen Akteuren.





Although there is much talk about sustainability, science-based facts show that the world is not on track to


achieve the global sustainability goals by 2030. In Switzerland, overexploitation of ecological resources and


social inequalities of opportunity dominate. The state, civil society and companies are called upon to make


their contribution to a safe and just life within the donut economy. This Master's thesis aims to find out which


incentives support producing SME+ in sustainable business management in order to profitably implement


ecological and social measures in the long term. The result is a four-step solution approach for SME+. The


current situation requires responsible, fast and effective actions from all actors.
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	Titel
		Validierung der Echtzeitfähigkeit von ROS 2 in der mobilen Robotik


	Autor/in
		Marco Grossmann (TA)


	Datierung
		17.06.2022


	Beschreibung
		In den letzten Jahren ist die Bedeutung von mobilen Robotern schnell gewachsen. Mit dieser neuen


Art von Roboter entstehen neue Anforderungen bei der Entwicklung. Ein Tool, das sich in diesem


Bereich für die Softwareentwicklung durchgesetzt hat, ist das Robot Operating System (ROS).


Anfänglich von und für Hochschulen entwickelt, kommt ROS nach und nach auch mehr in


industriellen Anwendungen zum Einsatz. Diese bringen jedoch auch neue Herausforderungen mit


sich. Um die damit einhergehenden Ansprüche zu erfüllen ist die erste Version von ROS, ROS 1,


komplett überarbeitet worden. Daraus entstanden ist ROS 2. Ziel dieser neuen Version ist es,


zuverlässige und deterministische Applikationen entwickeln zu können, die beispielsweise auch in


sicherheitskritischen Anwendungen zum Einsatz kommen können.


Ziel dieser Master-Thesis ist es, sowohl die Leistungsfähigkeit als auch die Limitationen von ROS 2


für Echtzeitanwendungen mittels Versuche an zwei verschiedenen Versuchsaufbauten aufzuzeigen


und einzuordnen. Hierzu wird auch eine Speicher Programmierbare Steuerung (SPS), ein industriell


weit verbreitetes System, beigezogen.


Basierend auf den Resultaten der Experimente kann aufgezeigt werden, dass das Verhalten bezüglich


zeitlicher Vorgaben stark durch den/die Entwickler:in beeinflusst wird. Dies beginnt mit dem


Aufsetzen des Betriebssystems und geht weiter über diverse Einstellmöglichkeiten im Quellcode der


zu entwickelnden Anwendung. Ebenfalls muss der Einbindung von externer Hardware (z.B. Sensoren)


grosse Beachtung beigemessen werden.


Zum jetzigen Entwicklungsstand von ROS 2 eignet sich das Tool für Anwendungen mit weichen


Echtzeitanforderungen. Dies sind Anwendungen, bei der eine gestellte zeitliche Anforderung an das


System bis zu einem gewissen Grad resp. zu einer gewissen Anzahl überschritten werden darf. Für


Anwendungen mit harten Echtzeitanforderungen, bei denen die zeitlich gestellten Anforderungen


jeder Zeit eingehalten werden müssen, sind andere Systeme wie beispielsweise eine SPS zu


bevorzugen. Dies kann sich jedoch mit der laufenden Weiterentwicklung von ROS 2 in der Zukunft


ändern.





In recent years, the importance of mobile robots has grown rapidly. With this new type of robot, new


development requirements arise. One tool that has gained acceptance in software development is the


Robot Operating System (ROS). Initially developed by and for universities, ROS is gradually being


used increasingly in industrial applications. However, this also brings new challenges. The first


version of ROS, ROS 1, was completely revised in order to meet the demands. The goal of this new


version is to be able to develop reliable and deterministic applications that can also be used in


safety-critical applications, for example.


This master thesis aims to demonstrate and classify the performance and the limitations of ROS 2 for


real-time applications through tests on two different test setups. For this purpose, a programmable


logic controller (PLC), a widely used industrial system, is used for comparison.


Based on the results of the experiments, it can be shown that the developer strongly influences the


behaviour concerning time specifications. This starts with setting up the operating system and


continues with various setting options in the application's source code to be developed. Likewise,


integrating external hardware (e.g. sensors) must be given great attention.


At the current stage of the development of ROS 2, the tool is suitable for applications with soft realtime


constraints. These are applications where a set time constraint on the system may be exceeded


up to a certain degree or a certain number of times. For applications with hard real-time constraints,


where the time requirements must always be met, other systems such as PLCs are preferable.


However, this may change in the future with the ongoing development of ROS 2.
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	Titel
		Unsupervised Speech Recognition for Swiss German


	Autor/in
		Manuel Vogel


	Datierung
		16.06.2023


	Beschreibung
		Automatische Spracherkennung (ASR) ist eine zentrale Komponente von Sprachassistenten. ASR hat


sich in mehreren Sprachen, darunter Englisch und Deutsch, bewährt. Bei Sprachen mit geringen


Ressourcen ist die Leistung jedoch nicht zufriedenstellend, da es an großen Datensätzen mangelt.


Die schlechte Leistung schränkt die Akzeptanz in Ländern wie der Schweiz ein. In dieser Arbeit


untersuchen wir die Möglichkeit, die schweizerdeutsche Spracherkennung durch Unsupervised


Learning zu verbessern.


Die Grundlage für unsere Arbeit ist wav2vec-Unsupervised. Sprachrepräsentationen werden aus


Audiodateien mithilfe eines wav2vec2-Modells erzeugt. Wir haben ein Generative Adversarial


Network (GAN) auf diesen Repräsentationen und ungepaarten phonemisierten Text trainiert. Der


Generator lernt Audio zu transkribieren und der Discriminator muss Daten aus unserem Textkorpus


und vom Generator erzeugte Daten unterscheiden. Zunächst haben wir die veröffentlichten


Ergebnisse für Deutsch reproduziert. Danach führten wir Experimente mit schweizerdeutschen Daten


durch.


Wir erzielten eine Phoneme Error Rate (PER) von 17.5% für Deutsch und konnten die veröffentlichten


Ergebnisse auf Phonemebene erfolgreich reproduzieren. Nach verschiedenen Versuchen, die


Trainingsstabilität des GANs zu optimieren, erreichte unser bester schweizerdeutscher Ansatz mit


zehn Stunden Audiodaten eine PER von 86.5%. Abschliessend listen wir einige Vorschläge auf, wie


unsere Ergebnisse in zukünftigen Arbeiten weiter verbessert werden können.





Automatic speech recognition (ASR) is a core building block for voice assistants. ASR has performed


strongly in several languages, among them English and German. However, it performs poorly on lowresource


languages due to a lack of sizable datasets. Poor performance limits acceptance in countries


such as Switzerland because of its unique variants of German. In this work, we explore the possibility


of improving Swiss German speech recognition using unsupervised learning.


The base of our work is wav2vec-Unsupervised. Speech representations are created from audio files


using a wav2vec2 model. We trained a Generative Adversarial Network on these representations and


unpaired phonemized text. The generator learns transcribing audio, and the discriminator has to


distinguish data from our text corpus and data produced by the generator. First, we reproduced the


Standard German results published. Then, we performed experiments on Swiss German data.


We report a Phoneme Error Rate (PER) of 17.5% for Standard German and successfully reproduced


the published results on a phoneme level. After various attempts to optimize the training stability of


the model, our best Swiss German approach achieved a PER of 86.5% using ten hours of audio data.


Finally, we proposed suggestions on how our results could be further improved in future works.
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	Titel
		Tragverhalten einzelliger Hohlkastenträger unter Biegung und Torsion


	Autor/in
		René Hungerbühler


	Datierung
		22.01.2021


	Beschreibung
		Je nach Laststellung wirkt auf einzellige Hohlkastenträger eine kombinierte Beanspruchung aus Biegung und


Torsion, deren Auswirkungen auf das räumliche Tragverhalten nicht umfassend geklärt sind. Anhand nicht


linearer Finite-Element-Analysen (nlFE-Analysen) sowie linearer Finite-Element-Analysen (FE-Analysen)


soll das Tragverhalten einzelliger Hohlkastenträger analysiert und ein Verständnis für das räumliche


Zusammenspiel von Biegung und Torsion gegeben werden.


Im zweiten Kapitel werden grundlegende Annahmen für die Finite-Element-Analysen getroffen. Nebst der


Wahl der Werkstoffbeziehungen wird der einzellige Hohlkastenträger sowohl in seiner Geometrie als auch


betreffend gewählter Bewehrung definiert. Die nicht linearen Finite-Element-Analysen (nlFE-Analysen)


basieren auf einem von Prof. Dr. Karel Thoma entwickelten "User Defined Material". Im Weiteren wird die


Modellbildung für die Finite-Element-Analysen erläutert.


Im dritten Kapitel werden die Beobachtungen sowohl aus den nicht linearen Finite-Element-Analysen (nlFEAnalysen)


als auch aus den linearen Finite-Element-Analysen (FE-Analysen) festgehalten. Die Analysen


erfolgen an je sechs Lastfällen, wobei je drei Lastfälle aus vertikal einwirkende Einzellasten und je drei aus


vertikal einwirkende Linienlasten bestehen. Allen Lastfällen ist ausserdem eine horizontale Drucknormalkraft


aufgezwungen. Der Lastfall Biegung mit Normalkraft durch symmetrische Belastung besteht aus einer zur


Trägerschwerachse symmetrischen Belastung, sodass am Stabmodell keine Torsionsschnittkräfte entstehen.


Eine zur Trägerschwerachse symmetrische, aber mit einer entgegengesetzten Wirkungsrichtung, vertikal


angreifende Belastung definiert den Lastfall Torsion mit Normalkraft durch antisymmetrische Belastung.


Dadurch entstehen am Stabmodell keine Längsbiegemomente und keine Querkräfte. Der Lastfall Biegung,


Torsion und Normalkraft durch einseitige Belastung ist dadurch charakterisiert, dass ausschliesslich einer der


beiden Stege eine vertikale Belastung erfährt. Am Stabmodell resultiert dadurch eine kombinierte


Beanspruchung aus Biegung und Torsion.


Im vierten Kapitel werden die Beobachtungen aus den verschiedenen Finite-Element-Analysearten sowie aus


den sechs verschiedenen Laststellungen miteinander verknüpft und daraus Theorien zum Tragverhalten


abgeleitet. Ausserdem werden für das beobachtet Tragverhalten konstruktive Grundsätze für die


Bewehrungsführung erörtert. Schlussendlich wird eine Interaktionsbeziehung bzw. Fliessfigur mit einem


Lastfall aus der nicht linearen Finiten-Element-Analyse verglichen. Abschliessend werden im fünften Kapitel die erworbenen Erkenntnisse zusammengefasst und Folgerungen


für das Tragverhalten einzelliger Hohlkastenträger unter Biegung und Torsion zusammengetragen. Ein


Ausblick für weiterführende Untersuchungen rundet diese Masterthesis ab.





Single-cell box girders are usually exposed to a combination of normal and shear forces, as well as bending


and torsional moments, depending on the load and its position. The three-dimensional load-bearing behavior


due to a combined load of bending and torsion has not been comprehensively clarified. A nonlinear finite


element analysis (nlFE) as well as a linear finite element analysis (FE) are used to analyze the load-bearing


behavior of single-cell box girders and to understand the three-dimensional interaction of bending and


torsion.


In the second chapter, basic assumptions for the finite element analysis are made. Besides the choice of


material relations, the geometry of the single-cell box girder is defined. Furthermore, the selected


reinforcement layout is specified. The nonlinear finite element analysis (nlFE) are based on a "User Defined


Material" developed by Prof. Dr. Karel Thoma.


In the third chapter, the observations from the nonlinear finite element analysis (nlFE) and the linear finite


element analysis (FE analysis) are presented based on six different load cases. Three of the load cases consist


of vertically applied single loads and three of vertically applied distributed loads. In addition, a horizontal


pressure normal force is applied to all load cases. The load case bending with normal force due to


symmetrical load consists of a load symmetrical to the axis of the beam. Thus, no torsional stress results on


the beam model. A vertically applied load that is symmetrical to the axis of the beam, but with an opposite


direction of force, defines the load case torsion with normal force due to antisymmetric load. As a result, no


longitudinal bending moments and no shear forces arise. The load case bending, torsion and normal force due


to one-sided loading is characterized by the fact that only one of the two webs will be loaded vertically. This


load position causes a combined stress from bending and torsion.


In the fourth chapter, the observations from the different finite element analysis types as well as from the six


different load cases are linked and theories on the load-bearing behavior are derived from them. Furthermore,


design principles for reinforcement are discussed for the observed load-bearing behavior. At last, an


interaction relation is compared with a load case from nonlinear finite element analysis.


To conclude, the fifth chapter summarizes the knowledge gained and presents conclusions for the loadbearing


behavior of single-cell box girders under bending and torsion. An overview for further investigations


completes this master thesis.
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	Titel
		T e c h n o- e c o n o mi c a s s e s s m e nt of e n e r g y st o r a g e s ol uti o n s: A c a s e st u d y i n c e nt r al S wit z e rl a n d


	Autor/in
		Reto Kaufmann


	Datierung
		14.02.2022


	Beschreibung
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	Titel
		Spitzenlastdeckung des neuen Campus der HSLU in Horw


	Autor/in
		Timon Suter


	Datierung
		20.01.2023


	Beschreibung
		Abstract Deutsch


Im Rahmen des Projekts «neuer Campus Horw» wird untersucht, wie die thermischen Spitzenlasten 


der Gebäude des neuen Campus gedeckt werden können. Das Konzept sieht vor den Campus an das 


Seewassernetz anzuschliessen und so thermisch zu versorgen. Im Sommer kann das Seewasser 


direkt zum Kühlen genutzt werden, im Winter dient es als Quelle für die Wärmepumpe. Als 


thermische Spitzenlastdeckung wird eine Speicherlösung gesucht, damit man von fossilen 


Brennstoffen und auch von anderen zusätzlichen Energieträgern unabhängig ist.


Basierend auf den Wettbewerbsunterlagen des Projekts «Gravity» wird ein Gebäudemodell erstellt, 


welches für eine thermische Simulation des Campus dient. Als Klimadaten sind dabei drei 


Klimaszenarien hinterlegt; ein aktuelles Szenario basierend auf Daten aus der jüngeren 


Vergangenheit und zwei Zukunftsszenarien für den Zeitraum rund um 2060. Eines dieser 


Zukunftsszenarien stellt dabei ein Jahr dar, bei dem der Klimaschutz konsequent durchgesetzt wird 


und stetig die CO2-Ausstösse reduziert werden. Das andere Zukunftsszenario stellt ein Jahr dar, bei 


dem keine Klimaschutzmassnahmen umgesetzt werden und der jährliche CO2-Ausstoss stetig steigt. 


Die Ergebnisse zeigen, dass mit aktuellen Klimadaten ein hoher Heizwärmebedarf und ein mittlerer 


Klimakältebedarf anfällt. In Zukunft wird der Heizwärmebedarf sinken und der Klimakältebedarf 


steigen. Die Intensität dieser Tendenz ist abhängig davon, wie stark die Klimaschutzmassnahmen ab 


dem heutigen Zeitpunkt global umgesetzt werden. 


Diese Ergebnisse werden in einem Modell hinterlegt, welches die Energieströme des Systems 


simuliert und optimiert. Das Ziel dieser Simulation ist es, den nötigen Energieinhalt des Speichers für 


die thermische Spitzenlastdeckung in Abhängigkeit der Erzeugerleistung zu ermitteln. Die 


energetische Betrachtung zeigt auf, dass für die Bestimmung der Speichergrösse das normale 


Klimaszenario im Heizfall ausschlaggebend ist, im Kühlfall ist es das Zukunftsszenario ohne 


Klimaschutzmassnahmen. Des Weiteren ist ab einer Wärmepumpenleistung von 150 kW lediglich ein 


Speicher notwendig, da es keine Überschneidung zwischen dem Heiz- und Kühlbetrieb gibt. 


Um die volumetrische Grösse und die Geometrie eines solchen Speichers zu bestimmen, wird eine 


Speichersimulation durchgeführt. Dazu wird das notwendige Volumen eines sensiblen 


Wasserspeichers in Abhängigkeit der Erzeugerleistung und der Speicherhöhe ermittelt. Ein Speicher 


mit der Höhe von maximal 2.5 m und einem maximalen Volumen von 5'000 m³ könnte im bereits 


bestehenden Bunker unterhalb der Mensa untergebracht werden. Somit müsste kein zusätzliches 


Volumen für den Speicher geschaffen werden. Durch die Speichersimulation wird ersichtlich, dass ein 


reiner Wasserspeicher mit einem Volumen von rund 1'675 m³ in Kombination mit einer 


Wärmepumpenleistung von 300 kW und einer Speicherhöhe von 2.5 m den Heiz- wie auch den 


Kühlfall ideal abdeckt. Bei gleicher Höhe und einer Wärmepumpenleistung von 250 kW würde es für 


den ausschlaggebenden Heizfall einen 4’400 m³ grossen Speicher benötigen. Dieses Volumen könnte 


durch die Integration eines Phase-Change-Materials, welches seinen Schmelzpunkt bei ca. 35 °C hat, 


reduziert werden. Eine erste rechnerische Abschätzung zeigt auf, dass ein Speicher mit einem  Volumen von rund 2'400 m³ und einer Speicherhöhe von 2.5 m in Kombination mit einer 


Wärmepumpe von 250 kW sich für den Heiz- und Kühlfall eignet. Dementsprechend gäbe es zwei 


verschiedene Lösungen, wie ein Speicher in den Bunker integriert werden kann.


Der Entscheid auf welche Klimaszenarien der Speicher ausgelegt werden soll, ist noch offen. Zudem 


bietet sich eine Systemerweiterung mit der Integration des Brauchwarmwassers an, um die 


Energieeffizienz des Systems weiter zu erhöhen.





As part of the project "Neuer Campus Horw", an investigation is being carried out into how the 


thermal peak loads of the buildings on the new campus can be covered. The concept is to connect 


the campus to the lake water network and thus supplying it with thermal energy. In summer, the 


lake water can be used directly for cooling, in winter it serves as a source for the heat pump. As a 


thermal peak load coverage, a storage solution is sought so that the campus is independent of fossil 


fuels and also of other additional energy sources.


Based on the competition documents of the project "Gravity" a building model is created, which is 


used for a thermal simulation of the campus. Three climate scenarios are used as climate data; a 


current scenario based on data from the recent past and two future scenarios for the period around 


the year 2060. One of these future scenarios represents a year in which climate protection is 


consistently implemented and CO2-emissions are constantly reduced. The other future scenario 


represents a year in which no climate protection measures are implemented and annual CO2 


emissions steadily increase. The results show that with current climate data there is a high heating 


demand and a medium cooling demand. In the future, the heating demand will decrease and the 


cooling demand will increase. The intensity of this trend depends on the extent to which climate 


protection measures are implemented globally from the present time. 


These results are stored in a model that simulates and optimizes the energy flows of the system. The 


goal of this simulation is to determine the necessary energy content of the storage system for 


thermal peak load coverage as a function of the generated thermal power. The energetic 


consideration shows, that the normal climate scenario in the heating case is decisive for the 


determination of the storage size, in the cooling case it is the future scenario without climate 


protection measures. Furthermore, from a heat pump capacity of 150 kW only one storage tank is 


necessary, since there is no overlap between the heating and cooling operation. 


In order to determine the volumetric size and the geometry of such a storage tank, a storage 


simulation is carried out. For this purpose, the necessary volume of a sensible water storage is 


determined as a function of the generated thermal power and the storage height. A storage tank with 


a maximum height of 2.5 m and a maximum volume of 5'000 m³ could be accommodated in the 


already existing bunker below the canteen. Thus, no additional volume would have to be created for 


the storage tank. The storage simulation shows that a pure water storage tank with a volume of 


about 1'675 m³ in combination with a heat pump capacity of 300 kW and a storage height of 2.5 m 


ideally covers the heating as well as the cooling case. With the same height and a heat pump 


capacity of 250 kW, a 4’400 m³ storage tank would be required for the decisive heating case. This 


volume could be reduced by integrating a phase change material, which has its melting point at 


approx. 35 °C. A first mathematical estimation shows that a storage tank with a volume of about 


2'400 m³ and a storage height of 2.5 m in combination with a heat pump of 250 kW is suitable for 


the heating and cooling case. Accordingly, there would be two different solutions how to integrate a 


storage tank into the bunker.


The decision on which climate scenarios the storage tank should be designed for is still open. In 


addition, a system extension with the integration of the domestic hot water is an option to further 


increase the energy efficiency of this system.
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	Titel
		Smart Camera for 3D Inline Inspection


	Autor/in
		Silvan Murer


	Datierung
		10.07.2020


	Beschreibung
		Heliotis entwickelt und vertreibt 3D Messsysteme welche auf der Weisslichtinterferometrie basieren. Dank


der hohen Präzision und geringen Messzeit werden die Messsysteme in Produktionslinien zur Qualitätskontrolle


eingesetzt. In heutigen Bildverarbeitungssystemen werden die Oberflächendaten zu einem Bildverarbeitungsrechner


übertragen, welcher diese auswertet und Ergebnisse zur Maschinensteuerung übermittelt.


In dieser Arbeit wird das bestehende Messsystem zur smarten Kamera erweitert. Ein Framework zur Integration


anwendungsspezifischer Inspektionsaufgaben wird evaluiert. Hierfür wird ein Skript basierter Ansatz


gewählt und mit der Bildverarbeitungsbibliothek HALCON realisiert. Zur Kommunikation mit der


Maschinensteuerung werden zwei Schnittstellen implementiert. Für den einfachen Informationsaustausch


stehen digitale Ein- und Ausgänge zur Verfügung und numerische Resultate können über eine EtherCAT


Schnittstelle übermittelt werden. Abschliessend wird die Funktionalität mit einem Demonstrator belegt und


die Leistungsfähigkeit des smart Kamera Ansatzes mit derjenige Computer basierter Lösungen verglichen.





Heliotis develops and commercializes 3D measurement systems based on white light interferometry. Due to


the high accuracy and the short cycle time these measurement systems are used in production lines for quality


control. In existing machine vision systems the topology information is transferred to and evaluated on a


vision computer which communicates the inspection outcome to a higher level control unit. This thesis


expands the measurement system to a smart camera. A framework for integration of inspection tasks is


evaluated. A script based solution is selected and realized using the HALCON image processing library. Two


interfaces for communication with a higher level control unit are implemented. For simple signalling digital


IOs are used whereas numerical results are transmitted over EtherCAT. A demonstrator was built and the


smart camera’s performance is benchmarked vs. a conventional computer based solution.
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	Titel
		Prozess- und Governance-Mechanismus zur Bewertung der Nutzenpotentiale von Digitalisierungsprojekten


	Autor/in
		Yves Müller


	Datierung
		18.06.2020


	Beschreibung
		Die vorliegende Master-Thesis untersucht eine Vielzahl an Kombination von Praktiken, Techniken


und Methoden des Portfoliomanagements, um den Gesamtnutzen einzelner und aggregierter Digitalisierungsprojekte


zu messen, aufzuzeigen und das inhärente Risiko zu verringern. Das Resultat meiner


Master-Thesis ist ein Verfahren zur Bewertung der Nutzenpotentiale von Digitalisierungsprojekten


der Pilatus Flugzeugwerke AG, welches den Entscheidungsprozess in der Priorisierung und Steuerung


systematisch unterstützt und die Ressourcenplanung optimiert. Das entwickelte Bewertungsmodell


ist mit der Unternehmensstrategie verknüpft, maximiert den Gesamtnutzen des Portfolios


und berücksichtigt die Erreichung des Gleichgewichts und der richtigen Konstellation an Projekten.





The present master thesis examines a variety of combinations of practices, techniques, and methods


of portfolio management to measure and to demonstrate the total value of individual and aggregated


digitization projects as well as to reduce the inherent risk. The goal of this master thesis is to


develop a process and governance mechanism for the cost / benefit evaluation of Pilatus Aircraft


Limited digitization projects. The procedure will allow Pilatus Aircraft Limited to support their decision-


making process for a systematic prioritization and governance of projects as well as optimization


of resource planning. The assessment procedure is linked to the corporate strategy, the total benefit


of the project portfolio is maximized, and the achievement of a balanced portfolio and the right constellation


of projects are considered.
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	Titel
		Prinzipien von Low-Tech Gebäuden in warmen Klimaregionen weltweit im Kontext des Klimawandels


	Autor/in
		Matej Glavas


	Datierung
		16.06.2022


	Beschreibung
		Low-Tech Gebäude zeichnen sich durch ihre einfachen, aber sehr dauerhaften und ressourcenschonenden


Grundsätze. Dabei ist der Einsatz von Technik in Low-Tech Gebäuden auf ein Minimum reduziert.


Neben den Grundsätzen zeichnen sich Low-Tech Gebäude zudem mit einem sehr geringem


Gesamtenergieverbrauch.


Aus den bisherigen Vorarbeiten im Masterstudium (Vertiefungsmodul 1 und Vertiefungsmodul 2) konnten


Erkenntnisse aus der Thematik Normierung von Belegungen mit Fokus auf internationale Bauten in warmen


Klimaregionen und der Analyse von Wärmeströmen in einzelnen Bauteilen gewonnen werden und als


Grundlage für diese Masterthesis genutzt werden. Mit den Erkenntnissen aus den beiden Vorarbeiten wird als


letzter Schritt die Wirksamkeit der Prinzipien in warmen Klimaregionen weltweit ermittelt und untersucht.


Dabei sind vier Standorte in verschiedenen Klimaregionen vordefiniert. Um auch die Thematik «Zukunft»


miteinbeziehen zu können, werden die Prinzipien neben dem aktuellen Klima, auch mit den Klimaszenarien


(RCP Szenarien aus den IPCC Klimaprognosen) aus der Zukunft analysiert.


Das Klima wurde in vier Haupteigenschaften aufgeteilt. Die Aussentemperatur, Feuchtigkeit,


Globalstrahlung und die Bewölkung. Die Feuchtigkeit und die Globalstrahlungen bleiben auch mit den


Zukunftsprognosen (RCP 4.5 und 8.5 Szenarien) ähnlich wie das aktuelle Klima. Die Aussentemperaturen


werden sich Standortbedingt stärker oder schwächer verändern. Vor allem in warmen Klimaregionen wird


sich der Klimawandel besonders ausgeprägt definieren. Die Bewölkung wird sich ähnlich wie die


Aussentemperaturen standortbedingt verändern.


Das Ziel dieser Masterthesis ist es, Grundlagen für Bauten in warmen Klimaregionen mittels eines Kataloges


für einfache Gebäudetypen (Simple House, Apartment und Office) zu definieren und zu erweitern.


Mit den Ergebnissen aus den zahlreichen Gebäudesimulationen, (vier Klimastandorte, drei Gebäudetypen,


zwei RCP Szenarien, zwei Betrachtungszeiträume, drei veränderbare Parameter an der Gebäudestruktur)


konnten allgemeine Aussagen über das Potential von Gebäudetypen (vordefinierte Gebäudetypen)


hinsichtlich der veränderbaren Parameter getroffen werden. Im Kapitel 4 wurde ein Potentialkatalog mit den


entsprechenden Daten aus den Ergebnissen erstellt.





Low-tech buildings are characterized by their simple, but very durable and resource-saving principle. At the


same time, the use of technology in low-tech buildings is reduced to a minimum.


In addition to the principles, low-tech buildings are also characterized by a very low overall energy


consumption.


From the previous preliminary work in the master's program (specialization module 1 and specialization


module 2), knowledge from the topic of standardization of occupancy with a focus on international buildings


in warm climate regions and the analysis of heat flows in individual components could be taken and


incorporated as input into this master's thesis. With the knowledge gained from the two preliminary works,


the effectiveness of the principles in warm climate regions worldwide will be determined and investigated as


a final step. Four locations in different climatic regions are predefined for this purpose. In order to include the


topic "future", the principles are analyzed not only with the current climate, but also with the climate


scenarios (RCP scenarios) in the future.


The climate was analyzed in four main characteristics. The outdoor temperature, humidity, global radiation


and cloud cover. The humidity and global radiation remain similar to the current climate even with the


climate projections (RCP 4.5 and 8.5 scenarios). Outdoor temperatures will change more steeply or more


sharply depending on location. Especially in warm climate regions, climate change will be defined in a


particularly pronounced way. The cloudiness will change like the outside temperature depending on the


location.


The aim of this master thesis is to define and extend the basics for buildings in warm climate regions by


means of a catalog for simple building types (Simple House, Apartment and Office).


With the results from the numerous building simulations (four climate locations, three building types, two


RCP scenarios, two observation periods, three changeable parameters on the building structure) it is difficult


to make general statements about the potential of building types regarding the changeable parameters. In


chapter 4, a potential catalog was created with the corresponding data from the results.
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	Titel
		Potentialanalyse zur Entwicklung des Schweizer Wasserstoffmarktes in der Mobilität


	Autor/in
		Richard Lüchinger


	Datierung
		21.06.2019


	Beschreibung
		In dieser Arbeit wird das Marktpotential und die Attraktivität eines Markteintritts von Wasserstoff im


Strassenverkehr beschrieben. Es wurde eine Analogie zum NGV Markt, sowie Analysen für Stakeholder,


PESTE, Branchenstruktur, SWOT und Sensitivität erstellt und «System Thinking» angewandt. Die Barrieren


für Wasserstoffmobilität sind: (a) Die Schaffung der Infrastruktur, (b) Kosten der Wasserstofffahrzeuge und


(c) Akzeptanz der Verbraucher. Die wichtigsten Treiber der Wasserstoffmobilität sind klimapolitische


Massnahmen, Energiesicherheit und Unternehmertum. Die Eintrittsbarrieren der Akteure zur


Wasserstoffmobilität hoch sind. Der Wettbewerb ist in der frühen Marktentwicklungsphase gering.


Gegenüber dem Diesel-LKW sind die Vorteile der FC-LKWs attraktiv, insbesondere im städtischen Betrieb.


Infrastruktur, Wettbewerbsfähigkeit und Kundenakzeptanz sind die wichtigsten kritischen Erfolgsfaktoren.





This paper describes the market potential and the attractiveness of a market entry of hydrogen in road


transport. An analogy to the NGV market, as well as analyses for stakeholders, PESTE, industry structure,


SWOT and sensitivity were created and "System Thinking" was applied. The barriers to hydrogen mobility


are: (a) the creation of infrastructure, (b) the cost of hydrogen vehicles and (c) consumer acceptance. The


most important drivers of hydrogen mobility are climate policy measures, energy security and


entrepreneurship. The entry barriers to hydrogen mobility are high. Competition is low in the early market


development phase. Compared to diesel trucks, FC trucks offer attractive advantages, especially in urban


operation. Infrastructure, competitiveness and customer acceptance are the most important critical success


factors.
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	Titel
		Position Tracking of a Wireless Robotic Gripper with integrated IMU


	Autor/in
		Pascal Bozzini (TA)


	Datierung
		10.07.2020


	Beschreibung
		Die Automatisierungsindustrie ist eine der sich am schnellsten entwickelnden Branchen des Maschinenbaus,


die technologisch innovative Lösungen anbietet. In der Praxis besteht ein wachsender Bedarf an Implantaten,


um schneller und zuverlässiger zu arbeiten und die Zeit für die Programmierung von Maschinen, wie z.B.


Roboterarmen, zu reduzieren.


Für die Programmierung von Industrierobotern werden im Wesentlichen zwei Methoden angewandt:


Die erste ist die Online-Programmierung, auch als "Teaching" bekannt. Die Online-Programmierung besteht


darin, dass ein Bediener den Roboter mit Hilfe einer Fernbedienung in die gewünschte Position bewegt und


speichert, wobei eine Roboterbahn erzeugt wird. Diese Methode nimmt viel Zeit in Anspruch, und es ist ein


geschulter Bediener erforderlich, der den Roboter sowohl bewegen kann als auch die Programmiersprache


des Roboters kennen muss.


Die zweite Methode wird Offline-Programmierung genannt. In diesem Fall wird das Bewegungsprogramm


erstellt, ohne dass der Roboter manipuliert werden muss. Tatsächlich wird das Programm auf einem PC


geschrieben und getestet, der die Zellenbedingungen simuliert, bevor es an die eigentliche Roboterzelle


geschickt wird. Diese Methode kann zeitsparend sein, erfordert jedoch ein hohes Maß an


Programmierkenntnissen sowie tiefgehende Kenntnisse der speziellen Roboter-Software. Darüber hinaus


könnte das Arbeiten ohne die physische Zelle zu einer höheren Schwierigkeit bei der Programmierung


führen, da das Abstraktionsniveau sicherlich höher ist.


Beide Methoden haben Vor- und Nachteile, aber was wäre, wenn es eine noch schnellere Methode gäbe, die


keine Programmierkenntnisse erfordert und es dem Bediener erlaubt, mit direktem Kontakt am Roboter zu


arbeiten?


Dieses Projekt entspringt einer Vision: ein vom Roboter losgelöster Greifer, der durch die Bewegung einer


Bedienerhand gehandhabt werden könnte. Der Operator wird den Greifer bewegen, um einen


Bewegungsvorgang (wie das Aufnehmen und Ablegen eines Objekts) durchzuführen, und die Positionskoordinaten direkt an den Roboter senden, so dass dieser in der Lage ist, die von der Hand des Operators ausgeführte Bewegung zu wiederholen. Mit dieser Methode wird die Schwierigkeit der


Programmierung des Roboters verringert, da nur noch Kenntnisse über so etwas Natürliches wie eine


Handbewegung erforderlich sind, während die Programmierzeit drastisch reduziert wird.


Dieses Projekt besteht aus einer Machbarkeitsanalyse eines solchen Systems durch den Einsatz einer auf dem


Greifer montierten inertiale Messeinheit (IMU). Die durchgeführte Evaluierung trug dazu bei, nicht nur die


Präzision der Positionsverfolgung mit einem eigenständigen IMU-System zu unterstreichen, sondern auch


dessen Grenzen aufzudecken.


Die IMU wurde unter drei verschiedenen Bedingungen getestet:


- Bewegung auf der Messmaschine für die taktilen Koordinaten


- Bewegungen auf dem Roboter


- Handbewegungen


Die Ergebnisse haben gezeigt, dass ein eigenständiges IMU-System zur Positionsverfolgung aufgrund des


Drifts, die durch die Doppelintegration der Beschleunigungsdaten entsteht, nicht für eine ausreichend genaue


Verfolgung von Handbewegungen verwendet werden kann. Daher wurde das System um eine Kamera und


ein Apriltags-Erkennungssystem als externes Referenzierungssystem erweitert. Eine Demonstrator-


Roboterzelle wurde gebaut, um das Potential der kombinierten IMU / AprilTags-Positionsverfolgung zu


zeigen, deren erreichte Positionierungsgenauigkeit im Millimeterbereich liegt.





The automation industry is one of the quickest developing branches of engineering that propose


technological innovative solutions. In practice there is a growing need for implants to work


faster,more reliable and to reduce the time for programming machines, such as robot arms.


Two main methods are adopted for programming industrial robots:


The first one is online programming, also known as “Teaching”. The online programming


constitutes of an operator that moves the robot using a remote to the desired position and saves


it, creating a trajectory. This method takes a lot of time and trained operator is required to both


move and know the programming language of the robot.


The second method is called offline programming. In this case the movement program is


created without the need to manipulate the robot. In fact the program will be written and tested


on a PC that simulates the cell conditions before being sent to the actual robot cell. This method


can be time saving, but it requires a high level of programming knowledge, as well as deep


knowledge of the dedicated robotic suite. Moreover working without the physical cell could


lead to a higher difficulty into programming, because the level of abstraction is certainly higher.


Both methods presents advantages and disadvantages, but what if there could be a method even


quicker, that doesn't require programming knowledge and that allows the operator to work with


direct contact on the robot?  This project comes from a vision: a gripper detached from the robot, that could be handled by


the movement of an operator hand. The operator will move the gripper to perform a motion operation (as picking and placing an object) and send directly the position coordinates to the


robot, so that it will be able to repeat the movement performed by the operator's hand. This


method tears down the programming's difficulty of the robot, because the only knowledge


required is something as natural as a hand movement, while drastically reducing the


programming time.


This project consists of a feasibility analysis of such system trough the use of an Inertial


Measurement Unit (IMU) mounted on the gripper. The evaluation made helped to underline not


only the precision of the position tracking with a standalone IMU system, but to expose also its


limitations.


The IMU was tested in three different conditions:


 Movement on the Tactile Coordinates Measurement Machine


 Movements on the robot


 Hand movements


The results have shown that a standalone IMU system for position tracking cannot be used for


an enough-precise tracking of hand movements due to the drift coming from the double


integration of the acceleration data. Therefore the system was enhanced by adding a camera and


an Apriltags detection system as an external referencing system. A demonstrator robotic cell


was built to show the potential of the combined IMU / AprilTags position tracking, which


positioning precision reached lies in the millimeter range.
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	Titel
		Performance Margin Estimation based on Motion Primitives for an Agricultural Robot


	Autor/in
		Daniel Ribeiro Holanda Lima,


	Datierung
		17.06.2022


	Beschreibung
		Diese Arbeit konzentriert sich auf die Entwicklung von Schutzalgorithmen gegen die Überschreitung


von Leistungsgrenzen bei autonomen landwirtschaftlichen Robotern. Genauer gesagt, geht es um die


Entwicklung einer Geschwindigkeitskontrolle, die auf die wichtigsten Herausforderungen und
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This research focuses on the development of an envelope protection for an autonomous agricultural


robot. More specifically, it focuses on creating a speed control that responds to the main challenges
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the robot.
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