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»Das vom Fraunhofer IPA aufgebaute Know-how in der Automatisie- 

rungstechnik gibt uns die Möglichkeit, Ideen der Zukunft zu realen 

Projekten reifen zu lassen. Das Institut bietet uns als KMU gezielte 

Unterstützung für die Weiterentwicklung unserer Produkte, um 

somit unsere Wettbewerbsfähigkeit zu stärken, auszubauen und 

unsere Zukunft zu sichern.« 

Elmar Klamser, Leiter Vertriebsmanagement der BÄR Automation GmbHQuelle: Bär Automation GmbH
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Nutzen

Das entwickelte fahrerlose Transportsystem 

bricht den klassischen Montageband-Ansatz  

auf. Durch die Flexibilität und Skalierbarkeit 

der Montageanlage wird eine Produktion 

am optimalen Betriebspunkt möglich. Die 

Navigation basierend auf Umgebungsmerk- 

malen ist ein sehr flexibel einsatzfähiges 

System, mit dem unterschiedliche Kunden- 

anforderungen erfüllt werden können. Bei- 

spielsweise können nahezu beliebige und  

beliebig viele Sensoren genutzt werden. Zu- 

dem kann der Kunde dank Softwarekompo- 

nenten des Robot Operating System ROS 

die Performance des Gesamtsystems eva-

luieren und optimieren, denn er erhält eine 

detaillierte Fehleranalyse. Aufgrund der 

offenen Schnittstellen ist es leicht möglich, 

weitere Sensoren zu integrieren. 

Lösung

Ein erhöhter Softwareeinsatz macht diese  

innovative freie Navigation möglich. Zunächst  

werden Position und Orientierung des FTF 

in der Umgebung exakt bestimmt. Als Basis 

der Lokalisierung werden odometrische In- 

formationen, d.h. die Schätzung des zurück- 

gelegten Weges anhand der Radumdrehun- 

gen, verwendet und mit weiterer Sensorik 

(in diesem Fall Laserscanner und RFID-Reader)  

fusioniert. Die zur Laufzeit erzeugten Sensor- 

daten werden dabei mit einer vorhandenen 

Umgebungskarte abgeglichen und daraus 

die Pose des FTF geschätzt. 

In der umgesetzten Zielapplikation konnte  

zudem nicht ausschließlich auf die klassischen  

freien Navigationslösungen (wie Lasertrian- 

gulation anhand Reflektormarken) zurück- 

gegriffen werden, da keine sichtbaren Anpas- 

sungen der Umgebung zugelassen waren. 

Auch existieren dynamische Bereiche in der 

Umgebung, in denen bspw. Montagewagen 

oder Werker für eine stets veränderte Um- 

gebung sorgen, sodass dort keine statische 

Karte zur Orientierung erstellbar war. Daher 

ist ein hybrides Verfahren basierend auf der 

Navigation auf natürlichen Umgebungsmerk- 

malen in Kombination mit einem sog. relativen  

SLAM-Verfahren (Simultaneous Localization 

and Mapping) im Einsatz. Mit diesem Algo- 

rithmus erstellt das System laufend eine ak- 

tuelle Karte seiner Umgebung und lokalisiert  

sich gleichzeitig in dieser. Hier wurde dieses 

Verfahren zur kontinuierlichen Lokalisierung 

relativ zu einem bekannten Startpunkt ge- 

nutzt. Dieses hybride Verfahren erweitert 

den Stand der Technik signifikant und ist im 

industriellen Dauerbetrieb im Einsatz.

Der Kunde

BÄR Automation GmbH ist einer der führen- 

den Spezialisten für die Planung, Konstruk- 

tion und Herstellung individueller, kunden- 

spezifischer Automatisierungslösungen. 

Der Systemintegrator ist auf Robotik und 

Mechatronik spezialisiert und entwickelt 

innovative Anwendungen für Kunden aus 

der ganzen Welt.

Ausgangssituation

Ein Automobilhersteller beauftragte BÄR 

Automation damit, eine neue Lösung für den  

Materialfluss in der Montage zu entwickeln. 

Hierfür kooperierte BÄR Automation mit 

dem Fraunhofer IPA. Während bisher Fließ- 

band und Taktzeiten den Montageprozess 

bestimmten, sollte eine wandlungsfähige 

Produktion entstehen, die auch nach In- 

betriebnahme einfach an schwankende 

Auftragsvolumina oder an neue Produkt-

varianten anpassbar ist. Fahrerlose Trans-

portfahrzeuge (FTF) sollten die Karosserien 

von Montagestation zu Montagestation 

transportieren. Neben dem speziellen Hard-

wareaufbau der FTF war eine sehr flexible 

Navigation gefragt. Denn da FTF bisher 

anhand physikalischer Spurführung oder 

anderer starrer Installationen navigieren, 

schöpfen sie ihr Potenzial nicht aus: Fahr-

wege müssen bereits vor Inbetriebnahme 

der Anlage bekannt sein, weil Änderungen 

daran im Nachhinein aufwendig sind. Der  

bisherige Stand der Technik hätte die An- 

forderungen des Kunden im Sinne der 

wandlungsfähigen Produktion nicht erfüllt.  
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