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Aufgrund der hohen Anforderungen an die Verfiigbarkeit von Materialflusssystemen ist die
Instandhaltung der Systeme fiir die Anlagenbetreiber von groBer Bedeutung. Eine zuverlissige
Zustandsiiberwachung der Anlagenkomponenten lisst sich bisher weder durch manuelle Priffungen
noch durch stationsires Condition Monitoring wirtschaftlich realisieren. Durch die Automatisierung
von Instandhaltungen mit mobilen Robotern kann die Zustandsiiberwachung verbessert und danut
auch die Verfiigbarkeit der Anlagen erhéht werden.

Ausgehend von dieser Vision wurde ein Gesamtkonzept fiir einen mobilen Instandhaltungsroboter
entworfen, welches Hardware- und Steuerungsstrukturen definiert und auch den Betrieb sowie die
Einrichfung des Robotersystems beriicksichtigt. Aufbauend auf dem Gesamtkonzept wurden als Kern
der Arbeit notwendige Verfahren fiir die Steuerung eines solchen Roboters entwickelt.

Als Teil der globalen Navigationsverfahren wurde eine Methode fiir die effiziente Erzeugung des
topologischen Anlagenmodells vorgestellt. Den modularen Aufbau von Materialflusssystemen
nutzend, werden fiir die realen Férdermodule strukturelle Modelle erstellt, die anschliefiend auf
einfache Weise zu Modellen der Gesamtanlage zusammengestellt werden kénnen. Um die
Bestimnmng der Position des Roboters in der Anlage zu erméglichen, wurden Verfahren zur
sensorbasierten Lokalisierung angepasst und in einer Simulation systematisch auf ihre Eignung fiir die
vorliegende Aufgabenstellung untersucht. Damit die Lokalisierung auch in groBen Anlagen mit der
erforderlichen Genauigkeit und Geschwindigkeit ausfithrt werden kann, wurden zwei effiziente
Ansiitze zur Komplexititsreduktion vorgestellt.

Fiir die lokale Bewegungsplanung des Instandhaltungsroboters wurde ein Verfahren zur Detektion der
giiltigen Fahrbahn auf dem Materialflusssystem entwickelt. Durch den Einsatz einer sensorbasierten
Kartenerstellung und einer Kantenerkennung kénnen zuverliissig die Fahrbahnen detektiert und, in
Kombination mit den von der globalen Navigation vorgegebenen Fahranweisungen, die genauen
Bewegungspfade des Roboters geplant werden.

Zur Evaluierung der entwickelten Verfahren und zur Demonstration der neunen Technologien wurde
der mobile Instandhaltungsroboter prototypisch aufgebaut. Bei der Evaluierung konnte die
Funktionsfihigkeit aller entwickelten Verfahren unter Beweis gestellt werden.
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