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Vorwort

Diese DIN SPEC wurde nach dem PAS-Verfahren erarbeitet. Die Erarbeitung von DIN SPEC nach dem PAS-
Verfahren erfolgt in DIN SPEC (PAS)- Konsortien und nicht zwingend unter Einbeziehung aller interessierten
Kreise.

Die vorliegende DIN SPEC (PAS) ging aus dem Projekt ,Aufbau des Deutschen Rettungsrobotik-Zentrums*“
im Rahmen der vom Bundesministerium geférderten Bekanntmachung ,Zivile Sicherheit- Innovationsla-
bore/Kompetenzzentren fiir Robotersysteme in menschenfeindlichen Umgebungen” hervor.

Die Erarbeitung und Verabschiedung des Dokuments erfolgten durch die nachfolgend genannten Initiator(en)
und Verfasser:

— Alpha Robotics Germany GmbH & Co KG: Robert Biinker, Phillipp Hartke, Fabian Pottker
— consATEX GmbH: Stefan Grobelny
— Deutsches Rettungsrobotik-Zentrum e.V.: Johanna Bischoff, Robert Grafe

— Fachhochschule Dortmund, Institut fiir die Digitalisierung von Arbeits- und Lebenswelten (IDiAL): Alex-
ander Lel, Alexander Miller, Prof. Dr. Christof Rohrig

— Feuerwehr Fahrzeug Technik Zawadke: Thomas Zawadke

— Fraunhofer-Institut fiir Kommunikation, Informationsverarbeitung und Ergonomie FKIE: Thomas Barz
— Fraunhofer-Institut fiir Optronik, Systemtechnik und Bildauswertung I0OSB: Dr. Janko Petereit

— FZI Forschungszentrum Informatik: Johannes Mangler

— Magirus GmbH: Tim Hummerjohann

— Minimax Viking Research & Development GmbH: Dr. Jens Eichmann, Felix Kremer, Stefan Soltau

— Stadt Dortmund Feuerwehr, Institut fiir Feuerwehr- und Rettungstechnologie: Katrin Sommer

— Technische Universitat Darmstadt, Fachgebiet Simulation, Systemoptimierung und Robotik: Kevin Daun,
Prof. Dr. Oskar von Stryk

— Technische Universitit Dortmund, Fakultdt fiir Elektrotechnik und Informationstechnik, Lehrstuhl fiir
Kommunikationsnetze: Manuel Patchou

— Universitat zu Liibeck, Institut fiir Robotik und Kognitive Systeme: Ralf Bruder, Dr. Maria Henke

— Westfilische Hochschule, Lehr- und Forschungsgebiet Autonome Systeme: Prof. Dr. Hartmut Surmann
Fiir dieses Thema bestehen derzeit keine Normen im Deutschen Normenwerk.

DIN SPEC (PAS) sind nicht Teil des Deutschen Normenwerks.

Fiir diese DIN SPEC (PAS) wurde kein Entwurf veréffentlicht.
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Trotz grofer Anstrengungen zur Sicherstellung der Korrektheit, Verlasslichkeit und Prazision technischer
und nicht-technischer Beschreibungen kann das DIN SPEC (PAS)-Konsortium weder eine explizite noch eine
implizite Gewahrleistung fiir die Korrektheit des Dokuments iibernehmen. Die Anwendung dieses Dokuments
geschieht in dem Bewusstsein, dass das DIN SPEC (PAS)-Konsortium fiir Schaden oder Verluste jeglicher Art
nicht haftbar gemacht werden kann. Die Anwendung der vorliegenden DIN SPEC (PAS) entbindet den Nutzer
nicht von der Verantwortung fiir eigenes Handeln und geschieht damit auf eigene Gefahr.

Es wird auf die Moglichkeit hingewiesen, dass einige Elemente dieses Dokuments Patentrechte beriihren kon-
nen. DIN ist nicht dafiir verantwortlich, einige oder alle diesbeziiglichen Patentrechte zu identifizieren.

Die kostenfreie Bereitstellung dieses Dokuments als PDF-Version tiber den Beuth WebShop wurde im Vorfeld
finanziert.

Aktuelle Informationen zu diesem Dokument kénnen liber die Internetseiten von DIN (www.din.de) durch eine
Suche nach der Dokumentennummer aufgerufen werden.
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1 Anwendungsbereich

Dieses Dokument legt allgemeine Anforderungen fiir Robotersysteme, die in oder zur Pravention von Scha-
denslagen eingesetzt werden, fest und beschreibt Vorgaben zur Kooperation unterschiedlicher Systeme mit-
einander. Das Dokument soll Hersteller und Anwender unterstiitzen, Systeme fiir Schadenslagen zu entwickeln
und zielgerecht einzusetzen. Spezifische Anforderungen an bestimmte Roboterklassen werden in weiteren Tei-
len dieser Dokumentenreihe festgelegt.

2 Normative Verweisungen

Es gibt keine normativen Verweisungen in diesem Dokument.

3 Begriffe
Fiir die Anwendung dieses Dokuments gelten die folgenden Begriffe.

DIN und DKE stellen terminologische Datenbanken fiir die Verwendung in der Normung unter den folgenden
Adressen bereit:

— DIN-TERMinologieportal: verfiighbar unter https://www.din.de/go/din-term
— DKE-IEV: verfiigbar unter http://www.dke.de/DKE-IEV

31

Roboter

Maschine, die in der Lage ist, ihre Umgebung zu erfassen, Berechnungen durchzufiithren und Aktionen in der
realen Welt auszufiihren

3.2

Robotersystem

System bestehend aus mindestens einem Roboter und weiteren Komponenten, die fiir den Einsatz des Roboters
benotigt werden

BEISPIEL  Bodenroboter mit Fernbedienung sowie der zugehdrigen Funkinfrastruktur.

3.3

Schaden

physische Verletzung oder Schadigung der Gesundheit von Menschen oder Schadigung von Giitern oder der
Umwelt

[QUELLE: ISO/IEC Guide 51:2014, 3.1]

3.4
Schadenslage
Szenario, bei dem ein Schaden eingetreten ist

3.5

Teleoperation

kontinuierliche, direkte Steuerung eines Roboters durch einen Operator mittels einer Bedienschnittstelle,
dabei kdnnen Assistenzfunktionen zur Unterstiitzung der Bedienung vorhanden sein und eingesetzt werden

BEISPIEL  Fernsteuerung der Geschwindigkeit durch einen Joystick (Controller) unter Anzeige von Kameradaten oder
auf Sicht.
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3.6

Teilautonomie

Steuerung des Roboters unter kontinuierlicher Vorgabe von Zwischenzielen mit begrenzter Komplexitat durch
einen Operator mittels einer Bedienschnittstelle

Anmerkung 1 zum Begriff:  Es werden Handlungen zum Erreichen einzelner Teilziele von dem Roboter eigenstandig
durchgefiihrt.

BEISPIEL  Erkundung eines Gebdudes unter schrittweiser Vorgabe von Wegpunkten durch den Operator, die vom Robo-
ter eigenstidndig angefahren werden.

3.7

Autonomie

Fahigkeit eines Roboters zur eigenstdndigen Erfiillung einer ggf. durch einen Operator definierten Funktion
ohne die Notwendigkeit fiir menschliches Eingreifen wahrend der Ausfithrung

Anmerkung 1 zum Begriff: ~ Der Roboter erkennt wahrend der Ausfithrung unvorhergesehene, zuvor unbekannte Ereig-
nisse und reagiert angemessen.

BEISPIEL  Vorgabe eines zu erkundenden Bereichs durch einen Operator mittels einer Bedienschnittstelle und anschlie-
3end eigenstandige Erkundung des Bereichs durch einen Roboter.

3.8
Einsatz
Gesamtheit aller Mafnahmen und Tétigkeiten von Einsatzkraften an einer Einsatzstelle

[QUELLE: DIN 14011:2018-01, 3.6.6.10]

3.9
Einsatzgeschehen
Ablauf eines Einsatzes

3.10

Riistzeit

Zeit, die erforderlich ist, um ein System aus heruntergefahrenem Zustand in einen fiir eine Aufgabe definierten
funktionstiichtigen Sollzustand zu tiberfiihren

3.11

Operator

Person (oder Personen), die mit der Installation, dem Betrieb, dem Einrichten, dem Instandhalten, der Reini-
gung, der Reparatur oder dem Transport von Robotersystemen beauftragt ist (sind)

[QUELLE: DIN EN 894-1:2009-01, 3.3, modifiziert: dndere ,Maschine” in ,,Robotersystem”]

4 Klassifizierung von Robotersystemen

Eine Klassifizierung erfolgt auf Grundlage einer festgelegten Einteilung, siehe Bild 1, zunachst nach Hauptfunk-
tion und Einsatzraum sowie optional nach Baugréfie und Autonomiegrad des Roboters. Die genannte Eintei-
lung wird in jeweils drei Untergruppen festgelegt. Bei der Hauptfunktion, dem Einsatzraum und der Baugrofie
erfolgt dies ergdnzend unter Nennung von weitergehenden Informationen in Tabelle 1, Tabelle 2 und Tabelle 3.
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Hauptfunktion
' i
Erkundung (E) Direkter Eingriff (D) Unterstiitzung (U)
| |
i
Einsatzraum
' !
Boden (B) Luft (L) Wasser (W)

| |
S — - ]
| Baugrofie |
| |
E : } |
o % Klein (K) Mittel (M) Grof (G) |
5 E | | |
e 3 ;
i3 |
| 5 Autonomiegrad |
| ¢ ¢ |
! Autonom (A) Teilautonom (T) Teleoperiert (0) ‘
o _

Bild 1 — Flussdiagramm zur Klassifizierung von Robotersystemen

Tabelle 1 — Hauptfunktion — Differenziert nach Einsatzaufgaben mit Angabe eines Beispiels

Erkundung (E) Direkter Eingriff (D) Unterstiitzung (U)
El Lageerkundung D1 Loschung U1 Beleuchtung
Beispiel: Aufnahme von Fotos Beispiel: Loschen eines Beispiel: schattenfreies
eines Einsatzortes Kellerbrandes Ausleuchten eines
Einsatzortes mit einem
Scheinwerfer
E2 Suche D2 Personenrettung U2 Kommunikation
Beispiel: Suche einer/s Beispiel: Verbringen einer Beispiel: Kommunizieren mit
vermissten Person oder Person aus dem verschiitteten oder nicht zu
Objektes Gefahrenbereich erreichenden Personen
E3 Detektion D3 Manipulation U3 Logistik
Beispiel: Erkennen des Beispiel: Betétigen eines Beispiel: Handhaben
Grenzbereiches einer Ventils verschiedener Gegenstande
Gefahrenlage (CO, radioaktive am Einsatzort
Strahlung usw.)
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Beispiel: Entnahme einer
Probe zur anschliefenden

Erkundung (E) Direkter Eingriff (D) Unterstiitzung (U)

E4 Messung D4 Bergung U4 Transport

Beispiel: Erheben von Beispiel: Bergen von Beispiel: Verbringen

Messdaten ertrunkenen Personen verschiedener Gegenstiande

zum Einsatzort

E5 Kartierung D5 Dekontamination

Beispiel: Erheben und Beispiel: Flachenreinigung

Zusammenfiihren von nach Kontamination

Bilddaten einer grof3eren

Flache bzw. Wegeerkundung
E6 Probenahme D6 Liftung

Beispiel: Entrauchung eines
Tunnels

Analyse
Tabelle 2 — Einsatzraum — Differenziert nach Fortbewegungsarten
Boden (B) Luft (L) Wasser (W)
B1 | Radfahrzeuge fiir befestigte | L1 | Senkrechtstarter, | W1 | Uberwasserfahrzeug
Untergriinde Multikopter
B2 | Radfahrzeuge fiir L2 | Senkrechtstarter, | W2 | Teleoperiertes
Geldndeeinsatz Kippfliigler Unterwasserfahrzeug
B3 | Kettenfahrzeuge auf ebenen | L3 | Starrfliigler W3 | Autonomes
Flachen (Start/Landung Unterwasserfahrzeug
Land)
B4 | Kettenfahrzeuge L4 | Starrfligler
treppentauglich (Start/Landung
Wasser)
B5 | Schreitmechanismus L5 | Katapultstarter
B6 | Kriechmechanismus
B7 | Klettermechanismus
Tabelle 3 — Baugrof3e — Differenziert nach Einsatzraum
Baugrofie Boden (B) Luft (L) Wasser (W)
Klein (K) <25kg Gesamtmasse und < 25 kg?Startmasse <25 kg Gesamtmasse
<500 mm Breite
225kgund <100kg > 25 kg Gesamtmasse und
Mittel (M) Gesamtmasse und/oder >25kg und < 150 kg Startmasse | Antriebsleistung
>500 mm und <800 mm <15 PS (11,03 kW)
Breite B ’
GroR (G) >100kg Gesamtmasse oder > 150 kg Startmasse 225 _kg Gesamtmasse und
> 800 mm Breite Antriebsleistung > 15 PS
ANMERKUNG  Die Unterteilung bezieht sich auf die Moglichkeit den Roboter zu tragen und dessen Passierbarkeit
von Tiiréffnungen oder den rechtlichen Rahmenbedingungen im Einsatzraum.
2 siehe dazu Luftvo

Full document details: DIN SPEC 91477-1:2023-05

Documents
Document Sharin§ Hub


http://www.avadocuments.com/doc/din-spec-91477-1-2023-05
http://www.avadocuments.com/doc/din-spec-91477-1-2023-05

