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Beschreibung

Die Automatisierung von Prozessabldufen wird héufig in Etappen durchgefiihrt. Prozesse, welche
selten oder oft unterschiedlich ausgefiihrt werden sollen, werden haufig nicht automatisiert, da der
Aufwand der Automatisierung disproportional zum eigentlichen Aufwand der Aufgabe ist. Die Voll-
automatisierung eines Prozesses hingegen ist sinnvoll, falls gleiche Aufgaben haufig wiederholt wer-
den missen. Hierbei ist der Aufwand der Automatisierung haufig kleiner als der Aufwand des gesam-
ten Prozesses ohne Automatisierung.

Eine Art Zwischenschritt stellt das Feld der Mensch-Roboter-Kooperation dar, in welcher Roboter
und Mensch zur selben Zeit am gleichen Ort arbeiten. Dabei wird die Ausdauer von Robotern durch
die Flexibilitdit des Menschen ergénzt, welcher komplizierte oder kognitiv komplexe Tatigkeiten
ibernehmen kann. Bei diesen Projekten steht vor allem die Sicherheit der Arbeiter im Vordergrund,
welche durch Roboter gefahrdet werden kénnen.

Fir die Modellierung von Ablaufen werden haufig Beschreibungssprachen verwendet. Diese Spra-
chen teilen die Ablaufe in kleinere Schritte auf, welche das Verhalten darstellen. Leichte Modifizier-
barkeit und Lesbarkeit sind dabei groe Vorteile moderner Beschreibungssprachen.

In dieser Arbeit sollen die Vorteile einer Beschreibungssprache genutzt werden, um die Interaktion
zwischen Mensch und Roboter in einer Simulation abzubilden. Hierzu sollen realitdtsnahe Bewe-
gungsablaufe erstellt werden, mit welchen Mensch und Roboter in Interaktion treten kdnnen, bei-
spielsweise das Aufheben von Gegenstinden, Kontrolle des Arbeitsbereichs und Ubergabe von Ge-
genstanden. Diese Aktionen sollen fiir die Beschreibungssprache verfiigbar gemacht werden, um
darin die Interaktion zwischen Mensch und Roboter modelliert werden kann.

Diese Bewegungsablaufe sollen in drei Szenarien mit unterschiedlichem Kollaborationsgrad genutzt
werden. Hierfiir sollen unterschiedliche Aufgaben fiir Koexistenz, Kooperation und Kollaboration er-
dacht und modelliert werden. Hierzu sollen fiir die Szenarien relevante Bewegungsablaufe, wie zum
Beispiel das Greifen in den Arbeitsbereich oder die Ubergabe von Objekten, bei der Roboter-Interak-
tion mit simulierten Personen dargestellt werden.
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Diese sollen anhand vorgegebener Regeln in der Beschreibungssprache ausgelost werden, um eine
realitatsnahe Simulation zu ermdglichen. AuRerdem sollen durch diese Aktionen bewegte Objekte
auch durch die Beschreibungssprache in der Simulation erstellt und bewegt werden kénnen und
durch andere Aktoren im System verfolgt werden kénnen. AuRerdem ist die Anpassung der Beschrei-
bungssprache auf zufalliges Verhalten vorzunehmen, da menschliches Verhalten nur selten durch
lineare Ablaufe beschrieben werden kann.

Der Projektablauf soll dabei zuerst mit einer Recherche zu méglichen Ausgangspunkten fiir eine
Simulationsumgebung beginnen. Hierfiir sollen einige Daten zu verschiedenen Umgebungen ge-
sammelt und evaluiert werden. Aus diesen Daten soll die am besten passende Umgebung ermittelt
werden. In dieser Umgebung soll ein System fiir menschliche Aktoren implementiert werden, um
animierte Aktionen und Bewegungen im Raum darstellen und simulieren zu kénnen. In dem so
entwickelten System sollen dann mehrere Beispielszenarien implementiert werden, welche ver-
schiedene Interaktionsgrade zwischen Mensch und Roboter darstellen, um das entwickelte System
Zu testen.
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