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Zusammenfassung

Der Service-Roboter arbeitet in unmittelbarer Ndhe des menschlichen Korpers. Um seine
Aufgaben zu erfiillen, hat er auflerdem eine enge Interaktion mit dem Endbenutzer. Daher ist
die Zuverlassigkeit des Service-Roboters entscheidend fiir seine gesellschaftliche Akzeptanz.
Neueste Forschungen in der Sicherheit und Zuverlissigkeit der Service-Robotik beschéftigen
sich mit der physischen Sicherheit und der Entwicklung leichter Roboter. Die Reduzierung
der Risiken in der Service-Robotik kénnen nicht nur durch die Berticksichtigung physischer
oder dynamischer Sicherheit erreicht werden. Um ein akzeptables Mafl an Zuverléssigkeit in
der Service-Robotik zu erreichen, muss die Integration von Komponenten zu einem vollstan-
dig sicheren Betriebssystem mehr im Fokus stehen.

In dieser Arbeit werden Methoden zur sicheren Entwicklung von Service-Roboter vorgeschla-
gen. Diese Methoden sind in der Avionik und bei Kernkraftwerken gut bekannt und kénnen
auf die sicherheitskritischen Service-Roboter iibertragen werden. Sie zeigen aller moglichen
Gefahren an Systemen und deren Einzelkomponenten auf. In diesem Zusammenhang werden
buttom-up und top-down Verfahren zur Gefahrenerkennung genutzt um die Sicherheitsanfor-
derungen fir das FRIEND-System zu bestimmen. FRIEND ist ein Assistenzroboter, der am
Institut fiir Automatisierungstechnik (IAT) an der Universitdt Bremen entwickelt wird. Die
Sicherheitsanforderungen ergeben ein unabhéngiges Sicherheitsiiberwachungssystem, das par-
allel zur eigentlichen Kontrolleinheit des Robotersystems lduft. Das Sicherheitsiiberwachungs-
system erfiillt die Sicherheitsanforderungen und erlaubt eine ausfallsichere Steuerung des
Roboters. Um die funktionale Richtigkeit des Sicherheitsiiberwachungssystem zu gewéhr-
leisten, wird ein formales, modellbasiertes Verfahren verwendet, das auf ereignisdiskretes
Steuerungssystem angewendet wird. Im Rahmen dieser Arbeit wird eine neue Anwendung
des Ramadge Wonham (RW) Rahmenwerkes préisentiert, wobei der Schwerpunkt auf der

sicheren Steuerung eines Assistenzroboters liegt.
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