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Geleitwort 

In den letzten Jahren wird vielerorts versucht, Systeme zur Automatisierung 
der ProzeBplanung und Montageplanung zu erforschen. 1m Rahmen dieser 
Arbeiten wurde am Institut fiir ProzeBrechentechnik und Robotik (IPR) an 
der Universitat Karlsruhe vor einigen Jahren als Teilprojekt des Sonder
forschungsbereiches "Kiinstliche Intelligenz" mit dem Bau eines autonomen 
mobilen Zweiarmroboters, genannt KAMRO, begonnen. Dieser Roboter 
sollte in der Lage sein, aus einer abstrakten Beschreibung einer Monta
geaufgabe alle zur Durchfiihrung notwendigen Schritte selbst zu planen 
und diese sensoriiberwacht auszufiihren. Das Planungssystem, das die Auf
gabenbeschreibung in ein Netz aus elementaren Einzelaktionen iiberfiihrt, 
bildete neben der Planausfiihrungskomponente eine wichtige Saule des Ge
samtsystems. 

Der PlanungsprozeB ist stark von dem Zusammenwirken vieler spezialisierter 
Teilkomponenten abhangig. Da keines der bekannten Planungssysteme diese 
Problematik ausreichend beriicksichtigte, wurde eine neue Planungsmetho
de entwickelt und dariiber hinaus eine Systemarchitektur, in die sich die 
verschiedenen Teilsysteme einbetten lieBen. 

Die vorliegende Arbeit befaBt sich hauptsachlich mit einem automatischen 
System zur Erstellung von Vorranggraphen, sie liefert aber auch ein Ge
samtkonzept, das sowohl eine magliche Planungsmethode als auch die dazu 
geharige Architektur umfaBt. Die Arbeit gibt einen wertvollen Beitrag und 
sollte richtungsweisend fur weitere Forschungsprojekte auf diesem Gebiet 
seln. 

Karlsruhe, im September 1990 Prof. Dr.-Ing. U. Rembold 
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Vorwort 

In der Literatur findet man zahlreiche Planungssysteme, die fUr verschieden
ste Teilbereiche der Robotik entworfen wurden. Die Motivation dafiir, sich 
im Rahmen einer Dissertation mit einem neuen Konzept eines Planungs
systems zu befassen, lag u.a. darin, dafi die vorhandenen Systeme auf das 
Problem der Umplanung nur unzureichend eingehen: Die friihen Planungs
systeme umgehen das Problem vollig, d.h. es mufi neu geplant werden, wenn 
sich der aktuelle Plan als unausfiihrbar erweist. Andere versuchen, den un
giiltig gewordenen Plan lokal zu reparieren, was in vielen Fallen nur zu sub
optimalen Planen fiihrt. Wieder andere versuchen, aIle alternativen Plane 
im voraus zu erzeugen und diese in einer geeigneten Datenstruktur abzule
gen, was in der Praxis meist am Aufwand scheitert. In der Dissertation 
wurde daher ein neuer Weg beschritten: Der zu erstellende Plan wird durch 
ein heuristisches Suchverfahren bestimmt, durch das im FaIle neu hinzu
kommender Restriktionen relativ schnell ein Ersatzplan gefunden werden 
kann. 

Ich freue mich, dafi meine Dissertation, die an der Universitat Karlsruhe mit 
dem urspriinglichen Titel "Ein Konzept fiir ein Roboteraktionsplanungs
system" durchgefiihrt wurde, in Form des vorliegenden Buches erscheinen 
konnte, und mochte mich bei dieser Gelegenheit noch einmal bei all jenen 
bedanken, die mir dabei geholfen haben: Aus den fachlichen Diskussionen 
mit meinen beiden Betreuern, Herrn Prof. Dr.-Ing. U. Rembold (Institut fiir 
Prozefirechentechnik und Robotik) und Herrn Prof. Dr. P. Deussen (Insti
tut fiir Logik, Komplexitat und Deduktionssysteme), ergaben sich wert volle 
Anregungen und Hinweise fiir meine Arbeit. Ebenso danke ich meinen Kol
legen am Institut fiir Prozefirechentechnik und Robotik fiir ihre konstruktive 
Kritik. Besonders hervorheben mochte ich hierbei Frau Erika Beer, Herrn 
Andreas Hormann und Herrn Gerhard Werling, die sich eingehend mit der 
Thematik der Arbeit befaBt und Korrektur gelesen haben. Mein Dank gilt 
nicht zuletzt auch den Studenten, die die Theorie in die Praxis umsetzten 
und die entsprechenden Systemteile auf dem Rechner implementierten. Die 
Zusammenarbeit mit ihnen war gleichermaBen erfreulich wie niitzlich und 
hat wesentlich zum Erfolg der Arbeit beigetragen. 

Karlsruhe, im September 1990 Bernhard Frommherz 
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