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Kurzfassung 

Röntgenprüfsysteme werden heute hinsichtlich ihrer Aufnahmeparameter manuell, basierend 
auf dem Expertenwissen des Prüfingenieurs konfiguriert. Zum hochdimensionalen Raum der 
Aufnahmeparameter zählen Auflösung, Vergrößerung, Abstände Quelle-Objekt-Detektor, 
Projektionsanzahl und insbesondere Aufnahmeperspektiven. Bei 3D-Computertomographie-
Sytemen ist es nicht trivial, in Anbetracht des Wechselspiels zwischen erreichbarer 
Bildqualität und benötigter Aufnahmezeit, den optimalen Arbeitspunkt für eine spezifische 
Prüfaufgabe zu identifizieren. Ziel der Aufnahmeplanung ist es, die vorliegende Prüfaufgabe 
einerseits zuverlässig und gegebenenfalls prozesssicher sowie andererseits möglichst 
effizient, also mit minimalem Zeitbedarf, abzuarbeiten. Eine simulationsbasierte Findung 
dieser Parameter verspricht objektivere Parametersets, die weniger von der Erfahrung 
einzelner Prüfer abhängen. Vor allem wenn regelmäßig stark variierende Objekte untersucht 
werden sollen, ist eine automatische Aufnahmeplanung essentiell. Dies trifft u.a. auf den 
Bereich der additiven Fertigung zu, in dem im Extremfall Bauteile in einer Losgröße von 
eins untersucht werden. Das Spektrum der Bauteilgeometrien ist dabei verglichen mit 
Gießereierzeugnissen extrem breit und komplex, was die Konfiguration der Prüfung 
besonders aufwändig und schwierig macht. 
 Das Fraunhofer EZRT hat Lösungen entwickelt, mit denen Anwender von 
industriellen CT-Systemen eine für eine vorliegende Prüfaufgabe ideale Abtasttrajektorie 
ermitteln können. Hierzu werden anhand von Konstruktionsdaten CT-Rekonstruktionen 
simulativ erzeugt und deren Eignung für die jeweilige Prüfaufgabe bewertet. Dabei wird 
einerseits zwischen der Bildqualität der Bauteiloberfläche und andererseits der Erkennbarkeit 
von inneren Defekten, z. B. Poren, Lunker, Einschlüssen, etc. differenziert. Der Anwender 
erhält die Möglichkeit, den Parameterraum des Röntgensystems vorzugeben, vor allem 
hinsichtlich der geometrischen Randbedingungen. Weiter kann der Anwender verschiedene 
Qualitätskriterien, z. B. kritische Porengröße an unterschiedliche Bauteilregionen, einstellen, 
welche in der anschließenden Problemlösung berücksichtigt werden können. 
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