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Kollaborative Roboter arbeiten Hand in Hand mit dem Menschen und sol-
len die Liicke zwischen Automation und Handarbeit schliessen. Doch um
deren Integration zu vereinfachen, braucht es eine einfache Schnittstelle
fiir die Programmierung. Diese Arbeit befasst sich mit der Entwicklung
eines Human-Robot-Interface (HRI).

Ziel

Es soll ein Human-Robot-Interface implementiert wer-
den. Das HRI soll es ermoglichen, den Roboter intuitiv
und einfach zu programmieren. Dadurch soll ein Laie,
welcher keine Roboter-Kenntnisse besitzt, den Robo-
ter auch programmieren kdnnen. Es wird erwartet,
dass das HRI multimodal ist. So soll es beispielsweise
tiber kindsthetische und visuelle Eingaben bedienbar
sein. Der Fokus dieser Arbeit liegt vorwiegend auf der
Intuitivitat der

Programmier-Schnittstelle und nicht auf der Effektivi-
tat des Roboters.

In einem Anwendungsbeispiel, bei dem der Roboter
eine Maschine mit Uhren beladt, soll die Funktionali-
tat des HRIs aufgezeigt werden.

Vorgehen

Zuerst wurde mit einer Literaturrecherche der aktu-
elle Stand der Technik der Cobots ermittelt. Anhand
des gewonnen Wissens wurden mehrere Losungs-
konzepte ausgearbeitet. Beim Vergleich der Konzepte
mittels eines Starke-Diagramms, hob sich die Losung
mit einem Vision-System klar von den anderen ab.
Das Prinzip basiert auf einem Kamerasystem und
der manuellen Eingabe iiber ein Tablet. Dabei iber-
blickt eine Kamera den ganzen Arbeitsbereich und
das Kamerabild wird dem Bediener auf einem Tablet
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Programmieransicht auf dem Bedien-Tablet

angezeigt. Auf dem Tablet kann nun die gewiinschte
X-Y-Koordinate angewdhlt und mit Funktionsblécken
der Programmablauf bestimmt werden.

Ergebnisse

Mit der Arbeit konnte aufgezeigt werden, wie eine

intuitive Programmierschnittstelle aussehen kénnte.

Die implementierte Losung ermoglicht durch die ein- A
fache Bedienart per Tablet eine intuitive Variante, den
Cobot zu programmieren. )
Das System bietet die Moglichkeit, in weiteren Lars Kipfer
Entwicklungsschritten die Flexibilitat der program-

mierbaren Aufgaben zu erhéhen. Dadurch wére es

moglich, das HRI noch intuitiver und fir ein breiteres
Anwendungsgebiet einsetzbar zu machen.
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