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Flexible Produktion durch sichere
Mensch-Roboter-Interaktion

In Teilbereichen der Produktion und der
Fertigung geht die Entwicklung hin zu
hochster Flexibilitat, hohem Durchsatz und
hoher Variantenvielfalt. Dies bedingt adap-
tive Produktionssysteme, die eine maximale
Effizienz erzielen. Die Zuhilfenahme von
intelligenten, ggf. sogar mobilen Robotern
in unterschiedlichen Auspragungen, wie
beispielsweise als Assistenzsystem, ist eine
Antwort auf die Frage nach zunehmend
flexiblen Produktionsumgebungen.

Projektziel

Ein wesentlicher Bestandteil der adaptiven
und flexiblen Produktion ist die Mensch-
Roboter-Koexistenz sowie die physische
Interaktion im gemeinsamen Arbeitsraum.
Die Gewahrleistung der Sicherheit ist daftr

wesentliche Voraussetzung. Eine Verlet-
zung des Menschen durch Roboter muss
definitiv ausgeschlossen werden. Die Ver-
meidung von Kollisionen des Roboters mit
Personen ist eine zielfihrende Strategie.

Neue Algorithmen und Sensorsysteme

Es werden im Rahmen des Projektes neue
Verfahren und Technologien entwickelt,
die Objekte wie beispielsweise Personen im
Arbeitsraum des Roboters sicher erfas-
sen. Der Roboter reagiert entsprechend
durch Geschwindigkeitsreduktion oder
Bahnadnderung. Hierfir ist die zuverlassige
sensorische Erfassung von Personen und
anderen Objekten bzw. Hindernissen im
Arbeitsbereich des Roboters bei unter-
schiedlichsten Umgebungsbedingungen
notwendig. Ein Multisensorsystem beste-
hend aus Time-of-Flight Tiefenbildsensoren
sowie herkdmmlichen Stereo-Kameras in

rs_02_10_01_de



Kombination mit neuartigen Algorithmen

zur Datenauswertung und -fusion wurde
entwickelt. Weitere Schwerpunkte bilden
die dynamische Planung von Schutz- und
Warnfeldern im Arbeitsraum, ihre Uber-
wachung sowie die Reaktion bei Annahe-
rung von Objekten und Menschen. Das
Planungsverfahren ist dabei abhangig von
der Position und dem konkreten folgenden
Arbeitsschritt des Roboters und ermaglicht
die Etablierung effektiver dynamischer
Schutzraume. Die vorgestellte Technologie
ist auf viele verschiedene Roboterkonfigu-
rationen anwendbar und berlicksichtigt
Einschrankungen der eingesetzten Senso-
rik, wie beispielsweise Sichtbarkeits- und
Verdeckungsprobleme.

»ViERforES«

Virtuelle und Erweiterte Realitat fiir
hochste Sicherheit und Zuverlassigkeit
von Eingebetteten Systemen

Teilprojekt 1: »Flexible Produktion durch
sichere Mensch-Roboter-Interaktion«

Der groBte Anteil der weltweit hergestell-
ten Mikroprozessoren wird in eingebette-
ten Systemen verbaut — vom Haushalts-
gerat bis zum Verkehrsflugzeug. Viele
Gerate, die wir taglich ganz selbstver-
standlich nutzen, gehdren dieser Kategorie
an. Eingebettete Systeme besitzen eine
enorme technische und wirtschaftliche
Bedeutung. Sie sind niemals sogenannte
»Stand-alone«-Systeme, sondern stehen
auf verschiedenen Ebenen vielfaltig in
Kommunikationsbeziehungen zu anderen
Systemen, wie z. B. mechanischen, hydrau-
lischen, pneumatischen und elektronischen

Systemen oder der Informationstechnik.
Diese Systeme bestimmen in hohem Mal3e
die Eigenschaften der Sicherheit, Zuverlas-
sigkeit und Verfligbarkeit. Sie sind wettbe-
werbsbestimmend fir die Anwendungs-
bereiche Fahrzeug-, Medizin-, Energie-,
Produktions- und Materialflusstechnik.

Ziel des Projektes ist die Erhéhung der
Sicherheit und Zuverlassigkeit komplexer
technischer Systeme durch Vernetzung von
Methoden und Technologien mit diesen
Anwendungsbereichen.

VIERforES wird im Rahmen des Programms
IKT2020 des BMBF mit dem Schwerpunkt
»Virtuelle und Erweiterte Realitat« gefor- % | Bundesministerium
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me und Wissenstechnologien im Deut-
schen Zentrum fur Luft- und Raumfahrt
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Projekttriger im DLR

Weitere Informationen zum Verbund-
vorhaben ViERforES finden Sie unter
www.vierfores.de.

ViERforeSs

Weitere Informationen zum Thema finden
Sie unter www.rs.iff.fraunhofer.de.

4 Uberlagerung der optischen

Sensorkomponenten des Systems.

5 Zeitlich determinierter Kollisionstest.



