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Losungen und Kompetenzen fir die Umfeldwahrnehmung SICK
Bekanntes Geschaft mit mobilen Plattformen

Sensor Intelligence.
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Losungen und Kompetenzen in neue Markte Gbertragen SICK
Das SICK Mobile Outdoor Automation (MOA) - Startup

Sensor Intelligence.

Sichere Umweltwahrnehmung | Christian Meltebrink | SVLFG-Fachkolloquium "Robotik in der Landwirtschaft" | 18.07.2023




Zwei Sicherheitssystemansatze - mehrere Sicherheitslosungen SICK
Top-down - Ein neuer Ansatz fur die funktionale Sicherheit von Robotern in der Landwirtschaft |

A: Bottom-up Ansatz B: Top-down Ansatz IEC 62998

- Applikation
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Neue Validierungsmethode und Prifstand Lo\
Forschungsprojekt "Agro-Safety" fur 365/24/7 Outdoortests
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Die neue Validierungsmethode SICK

Sensor Intelligence.

echte | not detected
Draufsicht W o detected
an den — detection area
Prufstand
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Die neue Validierungsmethode SICK

Sensor Intelligence.

echte | :.Q not detected
Draufsicht ‘N o detected
an den — detection area
Prufstand
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Validierungsmethode REDA
,,Real Environment Detection Area”

Specified Detetion Area (SDA)

SICK

Sensor Intelligence.

unexpected detection
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Quelle: Meltebrink, C.; Stréer, T.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. Concept and Realization of a Novel Test Method Using a Dynamic Test Stand for
Detecting Persons by Sensor Systems on Autonomous Agricultural Robotics. Sensors 2021, 27, 2315. https://doi.org/10.3390/s21072315
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Auswertung der Messdaten
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REDA
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Sensor Intelligence.
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Quelle: Meltebrink, C.; Komesker, M.; Kelsch, C.; Kénig, D.; Jenz, M.; Strotdresch, M.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. REDA: A New Methodology to

Validate Sensor Systems for Person Detection under Variable Environmental Conditions. Sensors 2022, 22, 5745. https://doi.org/10.3390/s22155745
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Visualisierung von Umgebungsbedingungen SICK

Sensor Intelligence.

» Sichtweite: unter 200 m > Sichtweite: Uber 16.000 m
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> Beschreibung der Detektionsfahigkeit anhand von Umgebungsbedingungsklassen

Quelle: Meltebrink, C.; Komesker, M.; Kelsch, C.; Kénig, D.; Jenz, M.; Strotdresch, M.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. REDA: A New Methodology to
Validate Sensor Systems for Person Detection under Variable Environmental Conditions. Sensors 2022, 22, 5745. https://doi.org/10.3390/s22155745
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Visualisierung der Sensorparameter

> Reaktionszeit: 320 ms
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Sensor Intelligence.

> Reaktionszeit: 80 ms
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> ldentifizierung konkreter Sensorparameter fur bestimmte Umgebungsbedingungen

Quelle: Meltebrink, C.; Komesker, M.; Kelsch, C.; Kénig, D.; Jenz, M.; Strotdresch, M.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. REDA: A New Methodology to
Validate Sensor Systems for Person Detection under Variable Environmental Conditions. Sensors 2022, 22, 5745. https://doi.org/10.3390/s22155745
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Statistische Bewertungsparameter - Detection Scores SICK

Sensor Intelligence.
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Quelle: Meltebrink, C.; Komesker, M.; Kelsch, C.; Kénig, D.; Jenz, M.; Strotdresch, M.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. REDA: A New Methodology to
Validate Sensor Systems for Person Detection under Variable Environmental Conditions. Sensors 2022, 22, 5745. https://doi.org/10.3390/s22155745
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REDAM - Sensorfusion SICK

Sensor Intelligence.

REDAM: Real Environment Detection Area Matrix
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> Sensorfusion auf Basis der Detektionsfahigkeit
> Kombination aus Messprinzip, Parameter und Algorithmik moglich

Quelle: Meltebrink, C.; Komesker, M.; Kelsch, C.; Kénig, D.; Jenz, M.; Strotdresch, M.; Wegmann, B.; Weltzien, C.; Ruckelshausen, A. REDA: A New Methodology to
Validate Sensor Systems for Person Detection under Variable Environmental Conditions. Sensors 2022, 22, 5745. https://doi.org/10.3390/s22155745
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REDA/REDAM im top-down Ansatz / IEC 62998 SICK

Sensor Intelligence.
Top-down - Ein neuer Ansatz fur die funktionale Sicherheit von Robotern in der Landwirtschaft

Top-down Ansatz IEC 62998
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SICK

Sensor Intelligence.
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