Nachgehakt

GRUPPENLEITER IN DER ABTEILUNG ROBOTER- UND ASSISTENZSYSTEME AM FRAUNHOFER IPA

Von der Forschung in die Industrie

Das aus der Forschung kommende Open-Source-Roboterbetriebssystem ROS soll kiinftig auch
hierzulande in industriellen Anwendungen FuB fassen. Dieses Ziel verfolgt das kirzlich ins Leben
gerufene, europaische ROS-Industrial-Konsortium unter Leitung des Fraunhofer IPA.

Dr.-Ing. Ulrich Reiser, Koordinator dieser Initiative, erlautert die Hintergriinde.

Q Herr Reiser, wo liegen die Urspriinge von ROS?

M Reiser: Das Robot Operating System, kurz ROS, hat seine Ur-
spriinge an der Stanford University in den USA und wurde ab 2007
von einer Firma namens Willow Garage professionell als Software-
Framework entwickelt. Die Zielsetzung bestand im Wesentlichen
darin, wieder verwendbare Software fiir die Robotikforschung be-
reitzustellen und damit den Aufwand der Universitdten zu redu-
zieren. Zudem behinderte die immer wieder erneute Entwicklung
von Basisfunktionalitaten fiir Robotersysteme den wissenschaftli-
chen Fortschritt enorm. Durch den
Open-Source-Charakter von ROS
waren innerhalb kiirzester Zeit
weltweit mehr als 3000 Software-
pakete verfligbar.

QO /m Mérz 2013 wurde in den
USA die ROS-Industrial-Initiative ins Leben gerufen. Was gab den
Ausschlag hierfiir?
M Reiser: Die Qualitdt und Ausgereiftheit der einzelnen ROS-
Komponenten ist naturgemaB sehr unterschiedlich. Die Bandbreite
reicht von den professionell entwickelten Kernpaketen und sehr
reifen, jahrelang entwickelten Software-Bibliotheken bis hin zur
schnellen  Proof-of-Concept-Implementierung einer Bachelor-
Arbeit. Weiterhin standen bei der Entwicklung von ROS
weder die Unterstiitzung von industriell eingesetzten
Komponenten noch nicht-funktionale Eigenschaf-
ten wie Echtzeit-Fahigkeit, Zuverlassigkeit und
Sicherheit im Fokus. Nicht zuletzt sind Unter-
nehmen, die Open-Source-Software einsetzen
wollen, auf zuverlassigen Support und lang-
jahrige Schnittstellen-Stabilitat angewiesen.
Wesentliche Zielsetzung des Konsortiums ist
es daher, die Anforderungen aus der Industrie
in die ROS-Entwicklergemeinschaft zu tragen.
Zudem entwickelt und pflegt es das ROS-In-
dustrial-Software-Verzeichnis, das spezielle Trei-
ber fiir Industriekomponenten und auf industrielle
Anforderungen getestete ROS-Komponenten ent-
halt, und gewahrleistet dafiir einen verbindlichen
Support und professionelles Training.

Q Im Juni 2014 erfolgte das Kick-off
des europaischen ROS-Konsortiums.
Vor welchem Hintergrund?

Deutschland steht in der Statistik
der ROS-Nutzer an zweiter Stelle.

M Reiser: Bereits im Sommer 2012 erreichte uns vom
texanischen Southwest Research Institute — dem Griinder des
amerikanischen ROS-Industrial-Konsortiums — eine Einladung
zur Teilnahme an der Initiative. In der Diskussion zur Gewinnung
weiterer europaischer Mitglieder wurde schlieBlich die Idee
geboren, ein europdisches Geschwisterkonsortium unter
Leitung des Fraunhofer IPA zu griinden. Dies ermdglicht eine
eigenstandige Priorisierung der Entwicklungsziele auf der
technischen Roadmap. So sind zum Beispiel die Themen
Sicherheit, Zertifizierung und
standardisierte  Entwicklungs-
prozesse in Europa sehr viel
mehr im Vordergrund als in
den USA.

QO Welche konkreten Projekte ver-
folgt das Konsortium?
M Reiser: Zum einen werden in fokussierten technischen Projek-
ten Losungen fiir konkrete Problemstellungen erarbeitet, die
mehrere Mitglieder gemeinsam haben, die aber nicht in deren
Kernkompetenz liegen beziehungsweise keinen strategischen
Wetthewerbsvorteil bedeuten. So fiihrt beispielsweise Siemens ein
Projekt fiir das Frasen mit einem mobilen Roboter.
Zum anderen gibt es im europaischen Konsortium zusatzlich stra-
tegische Projekte, in denen anwendungsunabhangige Anforderun-
gen der Industrie an ROS umgesetzt werden sollen. Bosch arbeitet
etwa mit dem Fraunhofer IPA an einem Projekt fiir modellgetrie-
bene Entwicklungswerkzeuge, die die Modellierung von Echtzeit-
Anforderungen von ROS-Komponenten erlauben. Themen fiir
weitere strategische Projekte sind unter anderem Windows-Unter-
stlitzung und Erweiterung des ROS-Industrial-Schnittstellenstan-
dards fiir generische 10-Eingange.

Q Inwiefern findet das Thema Unterstiitzung bei den Roboterher-
stellern — diese haben doch in der Regel eigene Tool-Plattformen?
M Reiser: Die Unterstiitzung der Roboterhersteller fallt sehr
unterschiedlich aus. Einige — zum Beispiel Yaskawa oder Comau —
sind von Beginn an sehr stark engagiert, da die Nachfrage fiir ROS-
Schnittstellen seitens der Anwender stetig zunimmt. Diese Her-
steller sehen die Vorteile vor allem in der verbesserten Inte-
grierbarkeit ihrer Komponenten. Andere haben noch Bedenken,
mit der Unterstlitzung von ROS-Industrial ihre eigenen Ent-
wicklungen von hoherwertigen Schnittstellen und Funktionen
zu torpedieren. gh
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