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1 Einführung 
Das Pick-By-Wire Modul (PBW Modul) ist ein Peripheriegerät mit welchem 
Industrieroboter ausgestattet werden können, um spezielle Formen einer Mensch-
Roboter-Kollaboration (vgl. KRÜGER ET AL. 2009) zu ermöglichen. Das 
Modul wird hierzu zwischen Roboterflansch und Endeffektor befestigt und eine 
Datenkommunikation zwischen Modul und Robotersteuerung eingerichtet, vgl. 
Abbildung 1. Der Endeffektor kann vom Pick-By-Wire Modul abgekoppelt 
werden, wobei  eine physische Verbindung über ein oder mehrere leicht 
gespannte Seile erhalten bleibt. Sensoren im Pick-By-Wire Modul erfassen die 
Auslenkung und ggf. die Auszugslänge der Seile. Die gemessene 
Positionsänderung der Seile wird bedarfsabhängig als Steuergröße für die 
Regelung von Roboterbewegungen verwendet. Eine Mensch-Roboter-
Kooperation ergibt sich aus der aufgabenbezogenen Beeinflussung von 
Seilauszug oder -position durch den Menschen. Das Modul lässt sich damit auch 
als Eingabemedium beschreiben. 

  

Abbildung 1: Skizze eines Pick-By-Wire Moduls und Beschreibung der 
skizzierten Elemente 

Mit dem Modul lässt sich eine Kollaboration in verschiedener Weise darstellen, 
wie Abbildung 2 illustriert. So ist ein Einsatz zum kollaborativen Greifen, 
Transportieren, Positionieren und Absetzen von Objekten, wie auch zum Führen 
von Werkzeugen oder zur Programmierung möglich. Durch die Kollaboration 
sind eine Unterstützung der Körperkraft, teils auch eine Verbesserung der 
Körperhaltung des Ausführenden erzielbar, was den Einsatz des Moduls als 
Hebe-, Transport- oder Positionierhilfe erschließt. 
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Abbildung 2: Anwendung und kollaborativer Einsatz des Pick-By-Wire Moduls 

Die Hauptanwendung des Moduls besteht darin einen kollaborativen Greif-
vorgang zu ermöglichen. Hierzu löst ein Mitarbeiter den Endeffektor vom PBW 
Modul und befestigt diesen auf das zu greifendes Objekt. Der Roboter folgt dann 
den Seilen bis zum Endeffektor, wo dann das PBW Modul den Endeffektor bzw. 
dessen Flansch greift und sichert. Die weitere Handhabung des gegriffenen 
Objekts kann dann automatisch ablaufen. Tabelle 1 fasst die Vorteile eines 
solchen Einsatzes zusammen. 

Tabelle 1: Allgemeine Vorteile des PBW Moduls für das kollaborierende Greifen 

Stichwort Erklärung 
Simplizität Einfaches, robustes Funktionsprinzip 
Flexibilität Funktion und Modul sind unabhängig von Objekt oder Endeffektor 

Endeffektor ist abwechselnd von Mensch und Roboter einsetzbar 
Assistenz Entlastung von Gewichtskräften von Objekt und Endeffektor 
Bedienung Mitarbeiter kann sensomotorische und kognitive Fähigkeiten einbringen 

Intuitive Bedienung; vorhersehbares Bewegungsverhalten des Roboters  
Sicherheit Manuelle Seilmanipulation ist auch bei Stillstand des Roboters möglich 

Manuelle Seilmanipulation erlaubt Distanz vom Roboter 
 
Die anderen Anwendungsfelder werden als Ergänzungen gesehen, die die 
Einsatzflexibilität des PWB Moduls erhöhen.  Bei diesen Anwendungen besteht 
das wesentliche Funktionsprinzip darin, dass das handzuhabende Objekt (Bauteil, 
Werkzeug, Eingabegerät) am Seil vom Modul herabhängt und die vom 
Mitarbeiter auf das Objekt aufgeprägten translatorische oder rotatorische 
Bewegungen vom Roboter nachvollzogen werden. Da hier der Effektor bzw. das 
Werkzeug nicht am PBW Modul fixiert werden, werden deren Gewichtskräfte 
über die Seile oder zusätzliche Vorrichtungen übertragen. Optional kann der 
Seilauszug durch programm- oder mitarbeitergesteuerte Bremsen oder 
Aktuatoren eingestellt werden. 
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