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Value Proposition:

Roboter sind komplexe elektromechanische Maschinen mit einem hohen Softwareanteil und
aus der heutigen Produktionslandschaft nicht mehr wegzudenken. Dank lhrer hohen
Produktivitdat konnen Produkte in hoher Stiickzahl gefertigt werden. lhre Flexibilitat
ermoglicht es, sie in unterschiedlichen Anwendungsfallen einzusetzen und sie gegebenenfalls
auf gednderte Prozesse anzupassen. Jedoch sind diese Anpassungen zeitaufwandig und teuer.
Dariiber hinaus wandelt sich die Produktion heute von hohen Stiickzahlen hin zu individuellen
Produkten in geringer Stlickzahl. Zusammen mit der Tatsache, dass sich die Automatisierung
komplexer Vorgange nicht lohnt, missen diese Maschinen heute und in Zukunft viel enger mit
Menschen zusammenarbeiten.



Der ,,Robotic Co-Working” (,,Cobotics”) Trail zeigt verschiedene Demonstratoren aus dem
Bereich der Mensch-Roboter Kollaboration und zeigt dabei, wie Aktoren, Sensoren,
eingebettete und komplexe high-level Software Hand-in-Hand zusammenspielen miissen, um
diese komplexen Anwendungsfalle abdecken zu kénnen. Darlber hinaus wird gezeigt, wie
diese Art der Kollaboration durch prazise Aktuatorik und Sensorik ermdéglicht und durch
zuverldssige und flexible Software rentabel gemacht wird. Darliber hinaus wird dargestellt,
wie sich diese adaptiven Systeme in eine flexible Produktionsinfrastruktur integrieren und mit
dynamischen Geschaftsprozessen kombiniert werden kénnen.

- Prazise, flexible und anpassbare Aktuatoren und Sensoren

- Zuverldssige und adaptive Software

- Modellierung und Umsetzung flexibler und anpassbarer Produktionsstatten

- Integration von modularen Maschinen in dynamische Geschafts- und

Produktionsprozesse

Der Trail ist ein Teaser-Trail, der das Thema vorstellen soll. Die Demonstratoren befinden sich
in Labs der TU Dresden sowie der HTW Dresden. Ein Besucher sollte mehrere Stunden Zeit
einplanen.

Laufende Projekte:

e Cyber-Physical Production Management Systems (CyPhyMan), InnoTeam SAB, TU
Dresden, Fakultat Informatik, Prof. Uwe ABmann, 2016-2020
http://www.cyphyman.de

e T-RoX “Teaching Robots in Saxony”, HTW Dresden und TU Dresden, 2015-2016
http://st.inf.tu-dresden.de/trox/

e KUKA Innovation Award Hannovermesse 2016, WEIR Projekt tiber Wearable-based
Teaching https://www.youtube.com/watch?v=i4Dmzm1CHwWM

e Prasentation auf dem Mobile World Congress Barcelona 2017 mit der Telekom (Prof.
Fitzek, Prof. ABmann) https://www.youtube.com/watch?v=algmZ2bUCnl

Demonstratoren:
Im Cobotics Trail werden verschiedene Demonstratoren gezeigt, die sich rund um das Thema
Mensch-Roboter Kollaboration und flexible Produktionsprozesse drehen:

Wearable-basiertes Teaching:

Um die Programmierung von Robotern zu vereinfachen, stehen heute verschiedene
Moglichkeiten zur Verfliigung. So kdnnen diese in einer Standardprogrammiersprache
programmiert, durch grafische Programmiersprachen modelliert durch direktes Fiihren
angelernt werden. Darliber hinaus stehen neue Madglichkeiten Uber optisches Tracking
bereit, die es ermoglichen, menschliche Bewegungen in Echtzeit zu erfassen und auf
Roboter zu ibertragen. Leider haben optische Verfahren deutliche Nachteile bei optischer
Verdeckung, schlechten Lichtverhaltnissen etc.

Eine Alternative bietet intelligente Kleidung. Dabei wird Ubliche Arbeitskleidung mit
Sensoren und Aktoren bestiickt, die es ermdglichen, Bewegungen in Echtzeit zu erfassen
und auf Roboter zu iibertragen. Uber Aktoren in der Kleidung (z.B. Vibratoren,
Formgedachtnis-Legierungen) kann dem Nutzer Riickmeldung gegeben werden.

Prof. Dr. rer. nat. | Wearables: Intelligente Kleidung (Jacke und Handschuh) zur Erfassung
Uwe ABmann menschlicher Parameter (z.B. Bewegung).

Adaptive Softwarearchitekturen: Steuerung von Robotern bei
gleichzeitigem Umgang mit unterschiedlichen heterogenen




Hardwareplattformen. Derartige Softwaresysteme miissen in der Lage
sein, sich selbststandig auf wechselnde Bedingungen (z.B.
Sicherheitskontext, Bediener etc.) anzupassen.

Teaching: Als Alternative zur klassischen Programmierung kann das
Anlernen von Automatisierungsprozessen durch Endanwender als
neue Mdglichkeit der Endnutzerprogrammierung angesehen werden.
Dies beschleunigt die Implementierung neuer Anwendungsfalle und
senkt Produktionskosten.

Prof. Dr.-Ing. Dr. | Netzwerkkodierung: Mit Federated Network Slicing kann in einem
h.c. Frank Fitzek | Roamingkontext die Latenz bei der Datenlbertragung deutlich
reduziert werden. Diese geringe Latenz ist notwendig, um Roboter in
Echtzeit zu steuern.

Echtzeit-Videoiibertragung: Der Operator des Roboters kann eine VR-
Brille tragen, auf der das Kamerabild angezeigt wird, das von der
Kamera des Roboters aufgezeichnet wird. Dabei ist eine geringe Latenz
bei gleichzeitig hoher Datenrate notwendig, um eine moglichst hohe
Videoqualitat ohne Verzégerungen gewahrleisten zu kénnen.

Kosten
Keine
Moglichkeiten zur Kollaboration fiir interne und externe Stakeholder

Es besteht die Moglichkeit, Forderinstrumente aus Sachsen zu nutzen:
e SAB InnoTeams flr 3-4-jahrige Projekte zur Schaffung von Technologieplattformen
e SAB Verbundprojekte fir 2-jahrige Projekte fiir industrielle Forschung zu mittelfristig
erzielbaren Business Cases
e Startup-Grindung lber die sachsischen Agenturen und Netzwerke: High-Tech
Startbahn, Dresden exists, Arbeitskreis Startup des Silicon Saxony

Forschungsfelder:

1. Weiterentwicklung/Anwendung der Wearables fiir Teaching

Einbeziehung von Bildverarbeitung und LiFi

3. Weiterentwicklung/Anwendung der Softwarearchitektur als ,,Fog” und ,,Mobile
Edge”
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