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Vom Kriimelsauger zum Tonnentrager:
Fraunhofer IGCV erforscht Kl-gestiitzten Roboter zur
Abfallsammlung

Frih am Morgen rumpelt die Mullabfuhr Uber die StraBen. Zwei Mitarbeitende zerren
an einer schweren Tonne, heben sie in die Halterung — ein Kraftakt, der sich taglich
wiederholt. Doch schon bald kdnnte ein Roboter bei dieser kdrperlich anstrengenden
Aufgabe entlasten: In dem vom Bundesministerium fir Forschung, Technologie und
Raumfahrt geférderten Projekt AutASa entwickelt das Fraunhofer-Institut flr GieBerei-,
Composite- und Verarbeitungstechnik IGCV gemeinsam mit den Partnern MRK-
Systeme GmbH und Roboception GmbH einen Kl-gestitzten Roboter fir den
offentlichen Raum, die Mlltonnen selbststandig aufnimmt, leert und wieder absetzt.

In Echtzeit sicher unterwegs

»Unser Ziel ist es Mullwerker bei Wind und Wetter zu schonen und ihre korperliche
Belastung erheblich zu reduzieren, sagt Jannik Méhrle, Projektleiter am Fraunhofer
IGCV. Ein intelligentes Robotersystem soll bestehende Millfahrzeuge erweitern, in dem
es an das Heck montiert wird. Die daflr entwickelte Technologie kombiniert diverse
Sensoren, um eine digitale 3D-Karte der Fahrzeugumgebung zu erzeugen. So erkennt
es Personen und Hindernisse zuverlassig als Kollisionsgeometrien. Spezielle Algorithmen
berechnen in Echtzeit eine sichere Bewegungsbahn des Roboters. Intelligente
Verschaltung von Sensorsystemen, konzeptioniert von MRK-Systeme, sichern die
gesamte Applikation ab. Bevor der Roboter zum Einsatz kommt, Ubt er den
Gesamtablauf der Bewegung in einer Computersimulation: Dort lernt ein Algorithmus,
wie er sich geschickt an Hindernissen vorbei bewegt. »Unser zweistufiger Ansatz spart
Trainingszeit«, erklart der Wissenschaftler und erganzt: »Zuerst steuert der K-
Algorithmus die groben Bewegungen des Roboterarms tber die Milltonne. Die letzten
Zentimeter Ubernimmt ein adaptives Lernverfahren auf Basis einer Kl-basierten flexiblen
Objekterkennung von Roboception. Durch diese Kombination passt sich der
Roboterarm effizient an neue Situationen an — ein echter Durchbruch fir den Einsatz
auf unlbersichtlichen StraBen.« Zusatzlich variiert das Projektteam in der Simulation
systematisch Parameter wie Gewicht und Aussehen der Mulltonnen, Reibung bei deren
Aufnahme oder Bildrauschen der Kameradaten. »Das macht den Ubergang in die Praxis
deutlich robuster«, unterstreicht Méhrle.

Das Fraunhofer IGCV steht flir anwendungsbezogene Forschung mit Schwerpunkt auf effizientem Engineering, vernetzter Produktion und
intelligenten Multimaterialldsungen. Die knapp 160 Mitarbeitenden generieren interdisziplindre Losungen fir GieBerei-, Composite- und
Verarbeitungstechnik, welche die Wettbewerbsfahigkeit Deutschlands und Europas nachhaltig sichern kénnen.
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Vielversprechende Technik mit hohem Potential

Im Feldtest zeigt sich, dass selbst komplexe Szenarien, beispielsweise in engen Gassen,
ohne Handgriffe von Mullwerkern abgedeckt werden. Sie bleiben kérperlich deutlich
geschont. Nach Abschluss der Entwicklungsphase wird der Prototyp derzeit in einem
Demonstrationsszenario der kommunalen Abfallsammlung erprobt. Die Projektpartner
sind Uberzeugt: Die demonstrierten technischen Losungen kénnen mehr als nur
Mulltonnen heben. Ob Landwirtschaft, Baubranche oder Industrie — Gberall dort, wo
Menschen heute kraftintensive Routineaufgaben in beliebiger Reihenfolge erledigen,
konnten flexible, Kl-gestitzte Helfer bald unterstiitzen. »Das ist erst der Anfang, so
der Fraunhofer-Wissenschaftler. »Wir wollen den Mullwagen zur mobilen Plattform fur
smarte Robotik machen.«

Die Projektpartner
Roboception erforscht adaptive Objekterkennung im 6ffentlichen Raum, und MRK-
Systeme fungiert als Systemintegrator fir sichere Mensch-Roboter Anwendungen.

Mehr Informationen unter
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https://roboception.com/de/
https://www.mrk-systeme.de/
https://www.mrk-systeme.de/
https://www.inlibra.com/document/download/pdf/uuid/b3681374-de4d-3d80-9447-181172e544ea
http://www.igcv.fraunhofer.de/

