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Vorwort

Das Thema Kollisionsvermeidung wird in der Robotik in den letzten Jahren mit zu-
nehmendem Interesse bearbeitet. Die steigenden Anforderungen an die Flexibilitidt von
Roboteranwendungen auf der einen und der enorme Zuwachs an Rechenleistung auf der
anderen Seite lieBen es notwendig und moglich erscheinen Verfahren zu implementieren,
die es Robotern gestatten, in verdnderlichen oder sogar zunichst unbekannten Umge-
bungen zu agieren. Fiir den industriellen Einsatz ist die Forschung dabei sowoh! auf die
langfristige Planung auch komplexer Bewegungsabliufe in determinierten Fertigungszel-
len als auch auf Effizienzgewinn und verbesserte Sicherheitsmechanismen bei Anwesenheit
von sich stochastisch verandernden Objekten gerichtet. Der Schwerpunkt der Entwicklun-
gen lag bisher bei den rechenaufwendigen Planungsverfahren, fiir die online-Anwendung
gibt es nur wenige Ansitze. Die vorliegende Arbeit, die wihrend meiner Tatigkeit als
wissenschaftlicher Mitarbeiter am Lehrstuhl fiir Prozefisteuerung und Regelungstechnik
im Fachbereich Elektrotechnik der FernUniversitidt Hagen entstand, befafit sich mit dieser
Problemstellung.

Dem Lehrstuhlinhaber, Herrn Professor Dr.-Ing. H. Hoyer, sage ich meinen ganz be-
sonderen Dank fiir seine vielfiltigen, wertvollen Anregungen, wohlwollende Forderung
und kritische Durchsicht dieser Arbeit.

Herrn Professor Dr.-Ing. B. Walke danke ich fiir das Interesse, das er dieser Arbeit
entgegengebracht hat, und fiir die Ubernahme des Korreferates.

Herrn J. Tschuden danke ich fiir die sorgfiltige Anfertigung der Zeichnungen.

Mein Dank gilt auch allen Kollegen, die mir durch ihre Kritik und stete Diskussionsbe-
reitschaft sehr geholfen haben. Namentlich danke ich den Herren M. Gerke, M. Herrmann
und A. Jochheim, die sich viel Zeit fiir das Korrekturlesen nahmen.

Dortmund, im Marz 1991 Ulrich Borgolte
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Verzeichnis der Symbole

Bei Grofen mit dem Index ‘kj’ handelt es sich, sofern nicht explizit anders angegeben,

um einen Wert fiir den Roboter j, bezogen auf den Roboter k.
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