Ingenieurdienstleistung

Robotik
,non-industrial*

Konzept zu Herausforderungen und Losungsansdtzen

Verfasser: Patrick Adler
Version: V 0.5 (in Arbeit)
Datum: 13.05.25

Alle Inhalte, insbesondere Texte, Fotografien und Grafiken sind urheberrechtlich geschitzt. Alle Rechte,
einschlieBlich der Vervielféltigung, Veréffentlichung, Bearbeitung und Ubersetzung, bleiben vorbehalten.
Patrick Adler Elektrotechnik




Ingenieurdienstleistung

Inhaltsverzeichnis
T ZUSOMIMIENTASSUNG . c.ettiiieeiiie ettt ettt ettt ee e e e et e e e eta e e e eebaeeeeebaeeeeeaseeeeeeasaeeeeeasseeeeasseeeeasseeeeansseeesannneas 4
2 = 10101 o (U T T SRS 5
2.1 HErQUSTOTAEIUNGEN.....eiii ettt ettt e ettt e e e ettt e e e s ettbe e e e eabaeeeesabbaeeeesasaaeeeessaseeeanssaeassnnsseeeeanens 5
2.2 PIOTTOMMN .ttt ettt et e b ettt b bbbt e h e bbb aeeeae e et e e e eae 6
Kl o o (e (VR {el g @ [N oY o TR SRS 7
ST UNIVETISAITGT ettt et h e et et e bt e s bt st e e bt e sat e et e e bt e bt e sabeeabeenaeeneee 7
3.2 TechnisChe HEraUSTOIAEIUNGEN........vii ittt e e et e e e era e e e e etaeeeeearaeeeeessaaeenns 8
3.3 Gesellschaftliche und ethische Herausforderungen.........c.ueececvveeeeieeecciiee e 14
3.4 Rechtliche und sicherheitstechnische Herausforderungen..........ccveeeeecieeececcviee e 20
4 BetrACNTUNG ANWENGAUNG . .uiiiiiciiiieciiee ettt ettt e et e e eetteeeeebaeeeeebbeeeesstaeeesssaeeessssaeesasssseeessseeeanssseeeanses 26
E R I B o 13 1=] | (U] T OO USRS 26
E A N gl (o) (e [T (Ul g e T o OO RSP URURPR 26
Rl elg gl ole] a1=T o) 1=] o UUU PSS UUU SR UPPPPR 26
S UNISRP ettt ettt ettt ettt ettt et ea e et e eh e et e bt ea b e bt e Rt et e eaten s e eheente ke entebeeat et e entente st entenseentens 27
5.1 SOWANE IO O .t e ettt e e et e e et a e e e eetbeeeeeaseeeseasseeeeansaeeans 28
IV AN [S107=T (0 o Ve TSRS PPUPPRN 31
5.3 Treiberbaugruppe (MOtOrANSTEUETUNG).....uviiiiciiiieeecieeee ettt et e et e e eaaaeeeas 32
6 RODOTEN ..ttt et e b e s he e sttt e e bt e s at e st e st eshte s et e et e e sbeeeateebe e bt enaneeas 33
7 BEWEITUNG . ettt ettt sttt st st s he e s et e s a e s et e s at e sbe e sat e sa b e st e st e eabeeateeaae et e eaneae 34
B BTG NS ...ttt ettt e e e e — e e e a—eeeeetaaeeeaeaaeeeeatbaaeeatbbaeeeataaeeaaabeeeeanrraeeeanraeeeanreeaann 35

Konzept ,,Robotik - non-industrial* Seife 2 von 35



Ingenieurdienstleistung

1 Zusammenfassung

Roboter werden heutzutage vielfdltig eingesetzt. Neben dem klassischen Industriellen Umfeld
stoBen sie aktuell in viele Bereiche unseres alltdglichen Lebens vor. Neue Roboterarten und
Fortschritte in der Technik als auch in der Gesellschaft ermdglichen viele neue
Anwendungsgebiete.

Das klassische Umfeld in der Industrie stellt aber weiterhin einen Hauptanwendungsgebiet dar.
Vernachldssigt man Haushaltsroboter wie z.B. Staubsauger, sind Roboter im privaten Umfeld eher
eine Seltenheit. Aber auch in der Arbeitswelt, auBerhalb groBer Produktionshallen, finden sich
Roboter duBerst selten. Humanoide Roboter werden immer leistungsféahiger und die Zahl der
verfigbaren Modelle wéchst stetig, dennoch finden sie im Alltag noch sehr selten Verwendung.

Dieser erschwerte Ubergang aus den Laboren und Industriehallen heraus zeigt sich auch in der
Arbeitswelt. Kleine und mittlere Betriebe (KMU) verfGgen ebenfalls eher selten Gber Roboter. Die
GrUnde reichen von wirtschaftlichen Uber technische bis hin zu rechtlichen/ sicherheitskritischen
Herausforderungen (u.v.m.).

Aus diesem Grund soll in diesem Konzept die grundlegende Situation der verschiedenen
Herausforderungen dargestellt werden und anhand einer méglichen Anwendung genauer
betrachtet werden.

Aus den Erkenntnissen sollen Losungsansdtze gebildet werden um Ansatzpunkte fUr eine mogliche
Weiterentwicklung, hinaus aus der Industriehalle, zu finden.

Das Konzept soll damit Grundlagen und Anregungen liefern, um hier neue Ansatze zu ermdéglichen.
Im Sinne eines Konzepts wird aber keine fertige Lésung oder Anwendung resultieren. Dies wird ggf.
in einem spezifischen Konzept vertieft.

Vielmehr soll im Ergebnis eine grundlegende ,,Plattform* fUr nicht-industrielle Roboteranwendungen
gefunden werden. Diese soll basierend auf einer mdglichst universellen Software-Plattform eine
Vielzahl an Robotermodellen im Niedrig-Preissegment unterstUtzen. Ziel ist eine grundlegendes,
kostengunstiges Setup fur eine Vielzahl kleiner Anwendungen zu ermitteln und Anhand einer
Beispielanwendung zu bewerten.
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2 EinfUhrung

Roboter werden zunehmend auch auBerhalb der klassischen Industrie eingesetzt, etwa in der
Medizin, Landwirtschaft, Logistik oder im Haushalt. Wahrend sie in der industriellen Produktion bereits
seit Jahrzehnten etabliert sind, bringt ihr Einsatz in anderen Bereichen eine Vielzahl an
Herausforderungen mit sich. Die Herausforderungen sind grundlegend zu betrachten und, soweit
moglich, Ansatze zur Handhabung aufzuzeigen. Letztlich mUssen aber immer
Anwendungsspezifische Betrachtungen hierzu erfolgen.

Neben den grundlegenden Herausforderungen ist eine kostengUnstige Plattform der SchlUssel zu
einem Einsatz von Robotern auBerhalb der Industrie. Die hohen Anschaffungskosten industrieller
Robotersysteme sowie deren aufwendige Anpassung auf spezifische Anwendungen stellen ein
groBes Hindernis fur den breiten Einsatz von Robotern dar. Eine universelle Softwareplattform, die
den Einsatz von méglichst vielen, verschiedenen Robotersystemen im Niedrig-Preissegment
ermdglicht, ist hierbei der grundlegende Ansatz dieses Konzepts.

2.1 Herausforderungen

Technische Herausforderungen

¢ Umgang mit unstrukturierten Umgebungen: Anders als in der Industrie, wo Prozesse
hochgradig standardisiert sind, mUssen Roboter in der realen Welt mit unvorhersehbaren
Faktoren umgehen (z. B. wechselnde Lichtverhdltnisse, unebene Bdden,
Wetterbedingungen).

¢ Avutonomie und kiinstliche Intelligenz: Roboter mUssen oft eigensténdig Entscheidungen
treffen, was eine fortschrittliche Sensorik, Datenverarbeitung und Kl-Algorithmen erfordert.

* Energieversorgung: Besonders mobile Roboter bendtigen effiziente Energiespeicher, da sie
nicht st&ndig an eine Stromquelle angeschlossen sein kbnnen.

Gesellschaftliche und ethische Herausforderungen

* Akzeptanz durch Menschen: Der Einsatz von Robotern in sozialen Bereichen (z. B. Pflege,
Bildung) erfordert eine hohe Akzeptanz, da viele Menschen Bedenken gegenUtber
Maschinen im Alltag haben.

* Ethische Fragestellungen: In sensiblen Bereichen wie der Medizin oder der Pflege stellf sich
die Frage, wie viel Verantwortung an Maschinen Ubertragen werden sollte.

* Arbeitsmarktveranderungen: Automatisierung kann Berufe verdndern oder verdringen, was
zu gesellschaftlichen Diskussionen Uber Beschaftigungssicherheit fUhrt.
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Rechtliche und sicherheitstechnische Herausforderungen

* Haftung und Verantwortung: Wer ist verantwortlich, wenn ein Roboter einen Fehler macht
oder Schaden verursachte

¢ Sicherheitsstandards: Roboter miUssen hohen Sicherheitsanforderungen genugen,
insbesondere wenn sie mit Menschen interagieren.

* Datenschutz: Viele Roboter sammeln und verarbeiten Daten — der Schutz dieser sensiblen
Informationen ist essenziell.

Diese Herausforderungen zeigen, dass der Einsatz von Robotern auBerhalb der Industrie zwar groBes
Potenzial bietet, aber auch sorgfaltige Planung, technologische Weiterentwicklung und
gesellschaftliche Diskussionen erfordert.

2.2 Plattform

Aktuell finden sich auf dem Markt eine enorme Menge an Robotersystemen. Neben den
klassischen und hochpreisigen industriellen Systemen finden sich inzwischen aber auch eine riesige
Menge an einfachen Robotermodellen, die als Bausatz theoretisch schon deutlich unter dem
vierstelligen Bereich erhdltlich sind.

In diversen Communities werden Softwareplattformen geschaffen, die allen Nutzern ein méglichst
einfache Konfiguration und Programmierung ermoglichen sollen. Meist ist hierbei der
Bildungsbereich die Zielgruppe. Dennoch haben diese Plattformen das Potential auch bei Klein-
Anwendungen produktiv eingesetzt zu werden.

Aus diesem Grund soll in diesem Konzept eine universelle Klein-Robotik Plattform betrachtet und im
Idealfall definiert werden. Dies besteht neben einer grundlegenden Software aus der UnterstUtzung
moglichst vieler Schnittstellen zu Robotersystemen. Hierbei mUssen von einfachsten Servomotoren
(Modellbau) bis hin zu industriellen Typen idealerweise alle Mbglichkeiten unterstitzt werden. Dazu
sind neben der Software eine Steuerungskomponente und Hardware- Treiberbaugruppen zur
Motoransteuerung erforderlich.

Die Plattform erhdlt fUr die nachfolgenden AusfUhrungen den Arbeitstitel:

universelle nicht-industrielle Kleinrobotik-Plattform /
universal non-industrial small robotics plattform

Kurz: uniSRP
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