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Roboter-Assistenzsysteme
fir die Produktion und Medizin nahe Bereiche

Aufgrund der demographischen Entwicklung in
Industrienationen liegt eine wachsende Heraus-
forderung darin, Produktionsmitarbeiter durch
eine Reduzierung von Belastungen vor mdglichen
Gesundheitsschdden zu bewahren und eine
langere Erwerbstétigkeit zu ermdglichen. Ebenso
ist es erstrebenswert, die Potentiale leistungs-
gewandelter Personen zu nutzen, wodurch ange-
passte Hilfsmittel zur Erleichterung des Arbeits-
alltags benétigt werden. Um bereits gesund-
heitlich vorgeschadigte Personen schneller wieder
in ihren Beruf einzugliedern, erscheint es zudem
denkbar RehabilitationsmafRhahmen durch geeig-
nete Roboterassistenten zu unterstiitzen. Diese
Ziele werden bei der Entwicklung eines Roboter-
assistenzsystems am Lehrstuhl FAPS zusammen
mit Hochschul- und Industriepartnern verfolgt.

Grundlage fir die Realisierung eines kolla-
borierenden Betriebs von Mensch und Industrie-
roboter stellt der Einsatz von innovativen Sicher-
heitsfunktionen dar. Basierend auf einer sensori-
schen Uberwachung des Roboterarbeitsraums
erfolgt eine Detektion von mdglichen Hindernis-
sen wie des Menschen und der Peripherie, was
die Basis fiir eine anschlieRende kollisionsfreie
Bahnplanung und Kollisionsvermeidung darstellt.

Um Menschen sicher in einem Arbeitsraum von
mehreren Kubikmetern erkennen und verfolgen
zu koénnen, werden visuelle Sensortechnologien
zur 3D-Raumiberwachung benétigt, wie bei-
spielsweise Time-of-Flight- bzw. PMD-Kameras.

Die PMD-Kameratechnologie erméglicht die Detektion
von Objekten in Echtzeit

Beim Photomischdetektor wird die Entfernungs-
information in jedem Pixel einer Sensormatrix
mittels Phasenverschiebung zwischen der Modu-
lation eines ausgesandten Lichts und des am
Detektionsobjekt reflektierten Lichtsignals be-
stimmt. Durch Einsatz einer ToF-Kamera kann der
Arbeitsraum eines eingesetzten Roboterassisten-
ten in Echtzeit Uberwacht und Personen sowie
weitere Kollisionsobjekte detektiert werden.

Eine automatisierte Bahnplanung erméglicht auch
ungeschultem Personal den Umgang mit Indus-
trierobotern bei sich &ndernden Umgebungsbe-
dingungen. Die Online-Kollisionsvermeidung stellt
sicher, dass berechnete Bahnpunkte nur dann
angefahren werden, wenn wahrend des Betriebs
Mindestsicherheitsabstande zu Personen einge-
halten werden.

Das Forschungsprojekt ,AsProMed" wird durch die
Européische Union und den Freistaat Bayern aus
Mitteln des Europédischen Fonds fir regionale
Entwicklung (EFRE) gefordert.



