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Das kooperative Forschungsprojekt HOPPER
(Handling of man-made Objects using automated
Positioning, Planning and Enhanced Reasoning
methods) beschaftigt sich mit der zuklinftig autonomen
Durchfiihrung vieler Tatigkeiten in Produktions- und
Transportprozessen. Der Bedarf an Automatisierung ist

dabei nicht nur vom Willen getrieben, die
Kosten- und Arbeitseffizienz zu steigern, sondern
berunt auf dem gesellschaftlichen Wandel, in dem

Berufe mit vorwiegend einfachen, monotonen Tatig-
keiten immer mehr an Attraktivitat verlieren. Der
daraus resultierende Mangel an Arbeitskraften stellt
eine Belastung fur weitere notwendige Entwick-
lungen in der Wirtschaft und der Industrie dar. Die
Ubertragung von menschlichen Téatigkeiten in auto-
matisierte  Arbeitsprozesse ist von vielen Heraus-
forderungen gekennzeichnet. Analog 2zu geschulten
Facharbeitern beddrfen bestimmte Arbeitsaufga-
ben einer ausgepragten Hand-Auge-Koordination
und einem gleichzeitigen Bewusstsein tber das Umfeld.
Die Maschinen gestitzte Handhabung von Waren ist

Ziel des Projekts ist die Automatisierung eines
breiten Feldes an Tatigkeiten: das Be- und Entladen in
verschiedenen angewandten Aufgabengebieten. Um
komplexe Operationen zwischen mehreren grof3en
Maschinen/Objekten durchzuflhren, erfordert das
Erreichen der Zentimetergenauigkeit eine eindeutige
Abstraktion der umgebenden Szene wund ihrer
Beziehungen. Die dabei entstehende technologische
Antwort auf die aufgabenspezifischen Heraus-
forderungen basiert auf einer Reihe von sich
erganzenden Reprasentationen und einer optimalen
Pfad- und Bewegungsplanung mit nichtlinearen
Einschréankungen.

Anwendungsgebiete: HOPPER bietet in mehrfacher
Hinsicht spannende Perspektiven: die Realisierung
der geplanten automatisierten Arbeitsaufgabe hat
weitreichende Auswirkungen, da die spezifischen
Anwendungsfélle des Projekts auf ein breites
Spektrum von Arbeitsprozessen mit komplexer
Interaktion und Objektmanipulation abgebildet werden

ein solches Szenario wo genaue raumliche Positio- kénnen.
nierung und Planung von Bewegungen immer wieder

auftreten.

Darlber hinaus ist die Aufstellung der Projektpartner sehr komplementédr, da sie die gesamte Bandbreite von
Technologiekonzepten, Sensorik und - steuerung bis hin zur Technologie-Validierung am Einsatzort abdecken.
Das notwendige Technologie-Know-how weist starke systemische Eigenschaften auf, wobei wir vorhan-
denes Know-how Uber mehrere sich erganzende Sensormodalitaten, Integrations- und Validierungsfahigkeiten
einbringen. Weiters erwarten wir in ausgewahlten, bisher ungeldsten Bereichen neue Forschungsergebnisse mit
grolRer praktischer Wirkung. Das Projektergebnis soll ein umkonfigurierbares (neuartiger Maschinentyp) und
erweiterbares (hinzugefliigte Sensoren) Funktionsmodul ergeben, welches in der Lage ist, in Aulien-
bereichen in verschiedenen Groflenordnungen (z.B. nah Paletten-Beladung/, fern /automatisierter Kran)
zu arbeiten.

Die FH OO Forschungs & Entwicklungs GmbH ist maRgeblich an der Konzeption, Entwicklung und
Integration der notwendigen Komponenten fiir die Automatisierung der Fahrzeugplattform beteiligt. Am
Standort Wels stehen ein modulares Sensorsystem sowie Entwicklungen im Bereich LIDAR-basierte
Lokalisierung dabei im Vordergrund. Das Logistikum am Standort Steyr ist zustandig fir die Anforderungs-
und Prozessanalysen der Anwendungsfalle.
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	Das Projekt SPURVARIATION untersuchte, welche Auswirkungen Lkw-Platooning (mehrere Lkw fahren automatisiert hinter einem Führungsfahrzeug in einer Kolonne) auf den Straßenoberbau der ASFINAG  hat  und inwiefern spurversetztes Fahren im Platoon die Ene...



