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Aufgabenstellung und Zielsetzung

Ziel des Teilvorhabens von Angsa Robotics im Gesamtvorhaben rokit — Roboter
Kompetenz- und Interaktionstestcluster war es, eine mobile Roboterplattform fir die
Stadtreinigung als Forschungs- und Entwicklungsplattform einzubringen. Untersucht
wurden Fragestellungen des autonomen Einsatzes im 6ffentlichen Raum mit Fokus auf
funktionale Sicherheit, Mensch-Roboter-Interaktion sowie rechtliche und
organisatorische Rahmenbedingungen. Eine Produktentwicklung, MarkteinflUhrung oder
formale Zertifizierung waren nicht Gegenstand des Projekts.

Durchfiihrung des Vorhabens

Zu Beginn des Projekts erfolgte eine Analyse des Nutzungskontexts unter
Bericksichtigung aktiver Anwender (Stadtreinigung) sowie unbeteiligter Passanten.
Darauf aufbauend wurden sicherheits- und interaktionsbezogene Anforderungen
abgeleitet. In den Folgejahren wurden Uber mehrere Prototypengenerationen hinweg
unterschiedliche sicherheitstechnische Ansatze untersucht. Dabei wurden sowohl
praventive MalRnahmen zur Vermeidung kritischer Situationen als auch abmildernde
MaRnahmen fir den Umgang mit unvermeidbaren Restrisiken betrachtet.

Ab 2024 wurden die entwickelten Komponenten integriert und technisch-funktionale
Feldtests durchgeflihrt. Im Jahr 2025 erfolgte eine vertiefte Risikobetrachtung unter
Einbindung der DGUV sowie Feldtests in Minchen und Berlin zur Untersuchung
sicherheitsrelevanter Funktionen und organisatorischer Rahmenbedingungen.

Erzielte Ergebnisse

Ein zentrales Ergebnis ist die vertiefte sicherheitstechnische Betrachtung des
autonomen Betriebs einer Reinigungsmaschine im 6ffentlichen Raum. Im Projekt wurde
ein zweistufiger Sicherheitsansatz untersucht, bestehend aus einer praventiven Stufe
auf Basis kamerabasierter Umfeldwahrnehmung zur Situationsvermeidung sowie einer
technischen Sicherheitsstufe mit lokaler Sicherheitssensorik (Kontaktleiste) in
Kombination mit reduzierter Fahrgeschwindigkeit zur Begrenzung von Krafteinwirkungen
im Kontaktfall.

Erganzend wurden Anforderungen an Systemverhalten, Betriebsarten und
situationsabhangige Reaktionen abgeleitet. Die Mensch-Roboter-Interaktion wurde auf
Verstandlichkeit, Vorhersehbarkeit und abgestufte Eskalation ausgerichtet.



Nutzen und Verwertbarkeit

Der Nutzen der Projektergebnisse liegt im Aufbau von Wissen und Erfahrung zu
sicherheitsrelevanten, interaktionsbezogenen und organisatorischen Fragestellungen
beim autonomen Einsatz im offentlichen Raum. Die Ergebnisse bilden eine Grundlage
fur weitere Forschungs- und Entwicklungsarbeiten nach Projektende. Eine
wirtschaftliche Verwertung war nicht Bestandteil des Projekts.

Fortschritt bei anderen Stellen und Wissenstransfer

Zum Abschluss des Projekts wurden externe regulatorische Entwicklungen bekannt,
insbesondere die Verordnung (EU) 2025/14 zur Typgenehmigung mobiler
Arbeitsmaschinen der Klasse U, die einen relevanten externen Kontext fir die
Einordnung der Projektergebnisse darstellt. Der Wissenstransfer erfolgte im Rahmen
von Projekttreffen, Workshops und Feldtests innerhalb des Konsortiums. Whitepaper
oder externe Ergebnisdokumente wurden nicht erstellt, da keine entsprechenden
externen Auftrage vergeben wurden.



