Hoboterreinigung

Reinigungsroboter flr groBe Flachen im Praxistest

Die Reinigungskraft kann sich um

A ncarchator. Technolacian armaalichen 71 inehmend a

komplexere Aufgaben kummern

Boden staubsaugen oder nass reinigen, Papierkorbe leeren, ver-
schiedene Oberflichen siubern: Listige, aber zugleich notwendige
Titigkeiten, die in nahezu allen Umgebungen des ffentlichen
Lebens tiglich anfallen. Im privaten Umfeld sind zumindest fiir
die Bodenreinigung bereits zahlreiche Haushaltsroboter im Einsatz
- vergleichsweise simple und kostengiinstige Systeme fiir kleine
Flichen. Fiir diese verzeichnete die ,International Federation of
Robotics“ 2017 gegeniiber dem Vorjahr ein Plus von 31 Prozent
an verkauften Einheiten.Das sind 5,8 Millionen Systeme weltweit,
Tendenz steigend.

Reinigungsroboter im Kommen

Demgegeniiber sind Reinigungsroboter fiir gewerbliche Flichen
in Deutschland eher selten in der Praxis zu finden. Dabei bieten
sie viel Potenzial: Sie konnen helfen, dem steigenden Kostendruck
sowie dem Personalmangel und der hohen Personalfluktuation,
verbunden mit regelmiRig notwendiger Einarbeitungszeit neuer
Fachkrifte, zu begegnen. Sie ermdglichen eine gleichbleibende
Reinigungsqualitit und verbesserte Produktivitdt zum Beispiel
auch nachts fiir die zunehmend geforderte ergebnisorientierte Rei-
nigung und dokumentieren die Leistung. Und sie sind besonders
geeignet fir den Einsatz in sensiblen Bereichen, wo bisher sehr
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vertrauenswiirdiges Personal arbeiten muss, um Sicherheitsrisiken
Zu minimieren.

Erste,auf dem Markt verfiigbare Reinigungsroboter sind vorwie-
gend fir die grofflichige Bodenbearbeitung konzipiert. Meist
handelt es sich um Scheuersaugmaschinen fiir das Nasswischen.
Sie agieren auf einer groffen, zusammenhingenden Fliche wie
in Supermirkten oder Sporthallen. Die fortschreitende Entwick-
lung von Serviceroboter-Technologien wie die Navigation, die
Umgebungserfassung und die Manipulation von Gegenstinden
eréffnet nun die Chance, Reinigungsroboter zu entwickeln,
die neben dem Nasswischen weitere Aufgaben tibernehmen
kénnen. Diese Multifunktionalitit ist wichtig, um die Auslastung
und damit das Preisleistungsverhiltnis der Reinigungsroboter
zu verbessern und so ihre Marktreife voranzubringen.

Modularer Prototyp

Wie ein solcher Reinigungsroboter aussehen kann, zeigt ein
Prototyp, der im Forschungsprojekt ,Baker* (Baukastensystem
fiir kosteneffiziente modulare Reinigungsroboter) entstanden
ist. Koordiniert vom Fraunhofer-Institut fiir Produktionstechnik
und Automatisierung IPA arbeiten die Projektpartner Dussmann,
Kenter, Metralabs und Amtec an einem modularen Reinigungs-
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roboter.der Funktionen fiir die Nass- und Trockenreinigung sowie
einfache Greifaufgaben in einem Gerit vereint. Dieser soll durch
das Reinigungspersonal abends gestartet werden und dann fiir
die niichsten Stunden selbststindig arbeiten. Wihrend das Rei-
nigungspersonal komplexere Aufgaben wie das Reinigen von
Oberflichen, WC-Anlagen oder Treppenhiusern weiterhin selbst
ausfiihrt, beseitigt der Roboter erkannte Bodenverschmutzungen
und leert Papierkdrbe. Am Morgen bearbeitet das Reinigungsper-
sonal die protokollierten Verschmutzungen, die der Roboter nicht
selbst beseitigen konnte.

Um diese Aufgaben mit einem Reinigungsroboter erfiillen zu
konnen, haben die Projektpartner ein modulares Roboterkon-
zept entwickelt. Dieses besteht aus einer mobilen Basisplatt-
form, die nach dem Plug-and-Play-Prinzip verschiedene Module
zur Reinigung aufnehmen kann. Voraussetzung fiir diesen
aufgabenflexiblen Einsatz sind generische Serviceroboter-Tech-
nologien mit einheitlichen Schnittstellen sowohl fiir Hard- als
auch fiir Software, die im Projekt entstehen. Fiir die Software
nutzen die Entwickler das frei verfiigbare Betriebssystem fiir
Roboter ROS und erginzen dieses um spezielle Funktionsmo-
dule, beispielsweise um Schmutz erkennen oder Papierk6rbe
greifen zu konnen. Das Modul fiir die Nassreinigung hat bereits
im Praxistest seine Funktionstauglichkeit unter Beweis gestellt,
wihrend das Saugmodul sowie der Greifarm fiir die Miilleimer-
leerung noch in der Entwicklung sind.

Spezifische Sicherheitsanforderungen
Um einen moglichst produktnahen Prototyp zu erhalten, wird
im Forschungsprojekt auch die Frage der Personensicherheit

entscheidend. Denn ohne eine normenkonforme Gestaltung
kann das System nicht in Betrieb genommen werden.

Die Sicherheit des entwickelten Reinigungsroboters ist je
nach eingesetztem Modul zu bewerten. Aktuelle kiufliche
Reinigungsroboter und auch der Baker-Roboter mit dem Nass-
reinigungs-Modul lassen sich als fahrerlose Transportfahrzeuge
einstufen. Fiir diese gilt derzeit noch die DIN EN 1525. Sie legt
die Grofle der Schutzfelder fest, die die Sensoren abdecken
mussen, damit das Fahrzeug innerhalb der Detektionsreichweite
anhalten kann. Das sind meist Laserscanner in einer Hohe von
rund 20 Zentimetern iber dem Boden. Wohl noch Mitte 2019
wird die ISO 3691-4 erscheinen. Sie stellt Zhnliche Anforderun-
gen an den Personenschutz, bietet aber zusitzliche Hinweise
zur Umsetzung von Betriebsbereichen und nach Umgebung
abgestuften Hochstgeschwindigkeiten.

Plattform und Roboterarm absichern

Fiir den Reinigungsroboter mit Manipulator, zum Beispiel zum
Turoffnen und Millleimer greifen, stellen sich weitere Anforde-
rungen. Denn das Zusammenspiel aus einer mobilen Plattform
und einem Roboterarm ist bisher noch nicht in geltenden Nor-
men abgesichert. Mit entsprechendem Wissen kdnnen natiirlich
auch solche Systeme sicher gestaltet werden. Erfahrungsgemif
eignen sich zwei Varianten: So ist es entweder moglich, mobile
Plattform und Manipulator wie zwei getrennte Systeme zu be-
handeln. Dann darf nur eines von beiden aktiv sein und dieses
wird entsprechend der vorhandenen Norm abgesichert. Tech-
nologien miissen sicherstellen, dass die Plattform dort steht,
wo der Arm freigeschaltet werden darf, beispielsweise sichere,
bertihrungslos arbeitende Schalter. Stationire Sicherheitstech-
nik kann dort den Arm absichern.

Wenn Plattform und Manipulator gleichzeitig aktiv sein sollen,
muss die Plattform die gesamte Sicherheitssensorik mitfithren.
Das sind beispielsweise zusitzliche Laserscanner, die auch
den Arbeitsraum des Manipulators iiberwachen. Fiir den in
Baker entstehenden Roboter gilt diese zweite Variante. Das
Sicherheitskonzept sieht hier eine relativ schwache Auslegung
des Manipulators vor, um das Verletzungspotenzial niedrig zu
halten. AuSerdem wird der Manipulator mit Sicherheitsschalt-
leisten ausgestattet, um Kollisionen detektieren und rechtzeitig
anhalten zu kdnnen.

Zum Baker-Projekt gibt es unter der Webseite
https://www.baker-projekt.de weitere Informationen.

Dipl.-Ing. Theo Jacobs,Projektleiter am Fraunhofer-Institut
Siir Produktionstechnik und Automatisierung IPA
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