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1 Einleitung 

1.1 Problemstellung 

Eine der bedeutendsten Technologien in der post-industriellen und technologischen Ge-

sellschaft ist die Robotertechnik [CASTELLS96]. Für das Jahr 2005 prognostiziert der Be-

richt der UN Economic Commission for Europe die Anzahl eingesetzter Roboter auf 

965.000, wobei die Wachstumsrate in der EU inzwischen höher ist als in Japan, dem 

traditionell größten Markt für Industrieroboter [UNECE02]. Ein wesentlicher Trend be-

steht in einer stetigen Steigerung von Handhabungsgewicht,  Steuerungsfunktionalität 

und Verfügbarkeit, bei gleichzeitiger Senkung der Kosten. 

Konventionelle Robotersysteme stoßen jedoch an wirtschaftliche und technologische 

Grenzen, wenn die Aufgabenausführung ein Maß an Wahrnehmung, Geschicklichkeit 

oder Entscheidungsfähigkeit erfordert, das nicht robust oder kostengünstig verwirklicht 

werden kann [HAEGELE01]. Ein Robotersystem kann in diesen Fällen, aufgrund der 

Aufwände für Sensortechnik und Informationstechnologie, nicht kostengerecht mit ei-

ner manuellen Ausführung der Aufgabe konkurrieren. Durch Kundennähe schwankt die 

Auftragssituation kurzfristig. Stückzahlen und Losgrößen nehmen ab und die Varianten-

vielfalt nimmt zu. Dies erfordert eine permanente Anpassung des Produktionssystems 

[WESTK03] und schafft die zwingende Notwendigkeit, sich durch erhöhte Wandlungs-

fähigkeit auszuzeichnen [WESTK99]. Ein Ansatz zur Erhöhung der Wandlungsfähigkeit 

eines Robotersystems ist die direkte Zusammenarbeit von Mensch und Roboter. Ziele 

dieser sog. Assistenzrobotersysteme ist die arbeitsteilige Ausführung der Bearbeitungs- 

bzw. Handhabungsaufgabe mit dem Menschen [HELMS05]. Die sensorischen Fähigkei-

ten, das Wissen und die Geschicklichkeit des Menschen werden so mit den Vorteilen des 

Roboters, wie Kraft, Ausdauer, Schnelligkeit und Genauigkeit zu einem erweiterten Ar-

beitssystem verknüpft [HELMS03]. 

Die Einführung von Assistenzrobotern wird insbesondere ermöglicht durch aktuelle Ent-

wicklungen auf den Gebieten der Sicherheits-, Sensor- und Informationstechnologie. 

Bisher existieren jedoch keine hinreichenden Erkenntnisse über Steuerungs- und Sicher-

heitsstrategien für Assistenzroboter zur Unterstützung von industriellen Handhabungs- 

und Bearbeitungsprozessen. 
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1.2 Zielsetzung und Vorgehensweise 

Ziel der vorliegenden Arbeit ist es, grundlegende Erkenntnisse über die Bahnführungs-

unterstützung von industriellen Bearbeitungs- und Handhabungsprozessen mit einem 

Roboter zu erarbeiten und auf dieser Grundlage Verfahren und Methoden zur benutzer- 

und aufgabenangepassten Steuerung von stationären und mobilen Assistenzrobotern 

zur Bahnführungsunterstützung zu entwickeln. 

Um dieses Ziel zu erreichen, sind folgende Teilaufgaben zu erfüllen: 

� Durchführung von grundlegenden Untersuchungen zur Bahnführungsunterstützung 

mit Robotern und Ableitung geeigneter Konzepte für entsprechende Robotersysteme 

� Entwicklung von Verfahren und Methoden, um Bearbeitungs- und Handhabungs-

prozesse flexibel, an Arbeitsaufgabe und Benutzer angepasst, mit einem Roboter zu 

unterstützen 

� Entwicklung von Verfahren und Methoden zur Nutzung der Mobilität von Assistenz-

robotern zur Vergrößerung des Arbeitsraums und der möglichen Einsatzorte 

Die Darstellung des Standes der Technik zeigt auf, welche Konzepte, Verfahren und Sys-

teme zur roboterassistierten Aufgabenausführung existieren. Angewendete Sicherheits-

konzepte werden benannt und Steuerungsverfahren für stationäre wie auch für mobile 

Systeme klassifiziert. Bestehende Defizite werden hierbei identifiziert. 

Die Analyse von zu unterstützenden Handhabungs- und Bearbeitungsprozessen, der 

anwendbaren Assistenzfunktionen, geeigneter Anwendungsszenarien, der möglichen 

Aufgabenteilung zwischen Mensch und Roboter, nutzbarer Steuerungsstrukturen, der 

für die Bahnführungsunterstützung relevanten Eigenschaften des Menschen sowie der 

Sicherheitsanforderungen bilden die Grundlage zur Definition erforderlicher Teilsysteme 

und zur Ableitung von Anforderungen an das Gesamtsystem und die Teilsysteme. 

Basierend auf den abgeleiteten Anforderungen werden alternative Teil- und Gesamt-

systeme zur Bahnführungsunterstützung, dem Positionier- und Handhabungssystem, 

dem Interaktionssystem, der Steuerungsstruktur sowie der Steuerungsstrategie für  Posi-

tionier- und Handhabungssystem konzipiert und bewertet. 

Auf der Basis von Voruntersuchungen zur Mensch-Roboter-Kooperation wird ein Steue-

rungsverfahren entwickelt, mit dem ein Roboter benutzer- und aufgabenspezifisch ein-

gesetzt werden kann. Weiterhin wird ein Verfahren entwickelt, mit dem mobile Assis-
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tenzroboter Bahnführungsunterstützung ortsflexibel und zeitgleich zur Aufgaben-

ausführung ausführen können und auf diese Weise der Arbeitsraum dieser Systeme we-

sentlich vergrößert wird. 

Die entwickelten Verfahren werden mit einem realisierten Versuchssystem erprobt und 

die technische Machbarkeit nachgewiesen. Ein entwickelter Assistenzfunktions-

baukasten wird dargestellt, mit dem die geforderten Assistenzfunktionen aufgaben-

abhängig konfiguriert bzw. zusammengestellt werden können. Die während der Erpro-

bung ermittelten Erfahrungswerte werden dargestellt und mögliche Weiter-

entwicklungen aufgezeigt. 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /All
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Warning
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJDFFile false
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /Description <<
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000500044004600206587686353ef901a8fc7684c976262535370673a548c002000700072006f006f00660065007200208fdb884c9ad88d2891cf62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef653ef5728684c9762537088686a5f548c002000700072006f006f00660065007200204e0a73725f979ad854c18cea7684521753706548679c300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /ITA <>
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020b370c2a4d06cd0d10020d504b9b0d1300020bc0f0020ad50c815ae30c5d0c11c0020ace0d488c9c8b85c0020c778c1c4d560002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken voor kwaliteitsafdrukken op desktopprinters en proofers. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /PTB <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents for quality printing on desktop printers and proofers.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /NoConversion
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /NA
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure true
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles true
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /NA
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /LeaveUntagged
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




