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Datenfluss der Soll-Pipeline

Problemstellung
An der Technischen Universität München wird eine 
hybride Holz-Lehm-Decke (TES) als 
Forschungsprojekt entwickelt, ein robotisch 
gefertigtes Lattenraster mit Lehmschüttung als 
leichtes, materialeffizientes Bauteil. Vieles im 
Prozess geschieht bereits digital, doch die 
Ansteuerung der Roboterzelle aus dem Entwurf 
erfordert noch viele manuelle Zwischenschritte. Die 
Informationen liegen digital vor, fliessen aber nicht 
durchgängig bis in die Fertigung weiter.

Damit steht das Projekt stellvertretend für eine 
Lücke der Branche. Die robotische Holzvorfertigung 
verspricht Reproduzierbarkeit und Skalierbarkeit, 
doch in der Praxis wird die Prozesskette meist für 
jedes Bauteil neu zusammengesetzt und von Hand 
überbrückt. Sie ist an einzelne Fachpersonen 
gebunden, fehleranfällig an den Übergängen 
zwischen den Werkzeugen und teuer in der 
Anpassung. So bleibt die Technologie auf 
Einzelstücke und Prototypen beschränkt, statt zu 
einer wirtschaftlichen Fertigung in Serie zu 
skalieren.

Lösungskonzept
Die Arbeit modelliert die gesamte Prozesskette als 
eine durchgängige Datenpipeline über fünf Phasen, 
von der Konfiguration bis zum Monitoring. 
Verbunden werden die Phasen über ein einziges 
Objekt mit definiertem Schema, eine JSON-Datei, 
die zur massgeblichen Datenquelle der Fertigung 
wird.

Ein Proof of Concept belegt den Ansatz an einem 
Mini-Demonstrator: Ein Web-Konfigurator erzeugt 
das Bauteil, eine Geometrie-Engine leitet daraus 
die Fertigungsdaten als JSON ab, und die 
Roboterzelle fertigt in der Simulation. Die zuvor 
manuell überbrückten Übergänge laufen so 
automatisiert über ein gemeinsames Datenformat. 
Aus dem Entwurf sind die Fertigungsdaten damit in 
Sekunden abgeleitet.

Weil die Pipeline schema-getrieben ist, hängt sie 
nicht am Deckenbauteil. Solange ein Bauteil dem 
gemeinsamen Schema folgt, lässt es sich über 
dieselbe Kette fertigen; nur die Eingangsstufe wird 
ausgetauscht, Fertigungsplanung und

Roboteransteuerung bleiben unverändert. Die 
Arbeit liefert damit weniger ein fertiges 
Deckenmodul als eine übertragbare Prozesskette 
für weitere Bauteile.
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Pipeline im Überblick – Von der Konfiguration bis zum Monitoring  

Digital Twin Simulation in Robotstudio

Automatisierte Ableitung der Fertigungsdaten

Automatisierte Berechnung aller Roboterposen

Webbasierter Konfigurator


