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Im Bereich „Reinforcement Learning für 
Roboteranwendungen“ wurde eine Me-
thode zur sicheren Erkundung der Umge-
bung entwickelt, die Kollisionsfreiheit ga-
rantiert und eine Überlastung der Robo-
tergelenke verhindert. Zudem wurde der 
modellfreie „Griff in die Kiste“ erlernt, 
der es erlaubt, Objekte in unstrukturier-
ten Szenen ohne vorhandene CAD-Mo-
delle nur auf Basis von Tiefenbildern zu 
greifen. Dabei kann der Roboter auch 
Objekte verschieben, um die Erfolgswahr-
scheinlichkeit eines Griffes zu erhöhen, 
und durch gezieltes Ablegen vorgege-
bene Muster nachbauen (Abb. 2). 
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// Überblick und Allgemeines

Das IPR forscht an aktuellen Fragen 
der sicheren Mensch-Roboter-Kolla-
boration, des Maschinellen Lernens 
für Roboter und der echtzeitfähigen 
Bahnplanung und Regelung für Ro-
boter. Die Anwendungsdomänen sind 
dabei vorranging die industrielle Robo-
tik, aber auch die Service-Robotik.

// Einblicke in die Forschung

Im Bereich „Echtzeit-Roboterregelung und 
Bewegungsplanung“ wurde in den letzten 
Jahren eine Methode entwickelt, um Tra-
jektorien für 7-Achs-Roboter in Echtzeit zu 
berechnen und deren Ausführung zu be-
schleunigen, indem das redundante 7. Ge-
lenk verwendet wird, um die individuellen 
Wege der einzelnen Gelenke zu minimie-
ren. Weiterhin wurde die Methode HIRO 
zur Bahnplanung in dynamischen Umge-
bungen entwickelt. Gegenüber herkömm-
lichen Verfahren ist HIRO um bis zu Faktor 
10 schneller und ermöglicht so eine 
schnelle Umplanung einer Roboterbahn 
basierend auf externen Sensorsignalen.

Im Bereich „Funktionale Sicherheit und 
 sichere Mensch-Roboter-Kollaboration 
(MRK)“ wurde eine simulationsbasierte 
Methode entwickelt, um in MRK-Arbeits-
abläufen auftretende Gefährdungen für 
menschliche Werker zu identifizieren 
(Abb. 1). Damit wird die vor der Inbetrieb-
nahme von MRK-Systemen verpflichtende 
Risikobeurteilung unterstützt. Darüber hin-
aus wird an Verfahren zur Steigerung der 
Zuverlässigkeit von bildbasierten KI-Metho-
den zur Erfassung des Menschen ge-
forscht. Diese versprechen eine effizientere 
Zusammenarbeit zwischen Mensch und 
Roboter, ihre Fehleranfälligkeit verhindert 
bisher jedoch ihren sicheren Einsatz. 
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