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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Kraftfahr-
zeug (2), umfassend eine Datenschnittstelle (5) zum Über-
tragen von Daten an einen Roboter (1), wobei das Kraftfahr-
zeug (2) eine Steuereinrichtung (4) aufweist, welche dazu
eingerichtet ist, für eine vorgegebene Arbeitsaufgabe Steu-
ersignale zum Steuern des Roboters (1) zu erzeugen und
über die Datenschnittstelle (5) an den Roboter (1) zu übertra-
gen. Die Erfindung betrifft des Weiteren ein Verfahren zum
Steuern eines Roboters (1) mittels eines Kraftfahrzeugs (2).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Kraftfahrzeug der
im Oberbegriff des Patentanspruchs 1 angegebenen
Art. Des Weiteren betrifft die Erfindung ein Verfahren
zum Steuern eines Roboters.

[0002] Heutzutage werden Roboter in verschiedens-
ten Anwendungsbereichen eingesetzt. Beispielswei-
se wird in der Automobilproduktion eine Vielzahl von
Robotern, beispielsweise zum Setzen von Schweiß-
nähten, bei Montagevorgängen oder dergleichen ein-
gesetzt. Genauso werden insbesondere bei elek-
trisch angetriebenen Fahrzeugen vermehrt Roboter
eingesetzt, um Aufladevorgänge zu unterstützen. Üb-
licherweise ist es je nach Aufgabenstellung, wel-
che von den Robotern zu erledigen ist, notwendig,
dass die Roboter eine mehr oder weniger aufwen-
dige Steuereinrichtung, also eine Steuerungshard-
ware, aufweisen.

[0003] Die Verwendung eines Roboters zum Befül-
len eines Energiespeichers eines Kraftfahrzeugs ist
beispielweise in der DE 10 2012 024 865 A1 gezeigt.
Es wird eine drahtlose Kommunikation zwischen ei-
nem fahrzeugseitigen Steuersystem und dem Ro-
boter zum Übermitteln von Daten initiiert. Dadurch
können unter anderem Positionsdaten von dem Ro-
boter zu dem Fahrzeug oder auch von dem Fahr-
zeug zu dem Roboter übermittelt werden. Dafür weist
das Fahrzeug eine Datenschnittstelle zum Übertra-
gen der besagten Daten an den Roboter auf. Bevor-
zugt sollen Positionsdaten von dem Roboter an das
Fahrzeug übermittelt werden, sodass sich das Fahr-
zeug anschließend autonom zu dem Roboter positio-
nieren kann.

[0004] Die DE 10 2016 006 555 A1 zeigt eine
Dockingstation zum Aufnehmen und Aufladen ei-
ner Drohne im Bereich eines Dachs eines Kraftfahr-
zeugs. Mittels der Dockingstation kann ein Energie-
speicher der Drohne aufgeladen werden, solange sie
an der Dockingstation angedockt ist.

[0005] Die US 2016/0271796 A1 zeigt ein System
zum Lackieren eines Kraftfahrzeugs. Mittels einer
Drohne wird die Positionierung und Ausrichtung des
Kraftfahrzeugs ermittelt. Diesbezügliche Daten wer-
den an eine fahrzeugexterne Steuereinrichtung über-
tragen, welche in Abhängigkeit davon einen Lackierr-
oboter ansteuert, der daraufhin das Kraftfahrzeug la-
ckiert.

[0006] Die DE 101 17 539 A1 zeigt ein Verfahren und
eine Vorrichtung zur Kommunikation zwischen einer
ortsfesten Basisstation, die im Bereich einer Tank-
stelle angeordnet ist, und einer mobilen Nutzersta-
tion, die im Bereich eines Kraftfahrzeuges angeord-
net ist. Zwischen der Nutzerstation und der Basissta-
tion wird eine Datenübertragung durchgeführt, bei der

von einer Bedienstation bei der Basisstation Daten
angefordert und von der Basisstation die angeforder-
ten Daten zur Nutzerstation übertragen werden. Hier-
bei können unter anderem Steuerungsvorgaben zur
Durchführung eines Tankvorgangs von der Nutzer-
station zur Basisstation übertragen werden.

[0007] Die DE 199 62 969 A1 zeigt eine Servicesta-
tion für Kraftfahrzeuge, die mit Robotern ausgerüstet
ist, die die fahrzeugseitigen Einfüllöffnungen für Be-
triebsflüssigkeiten bzw. - fluide automatisch zugäng-
lich machen und die Betriebsflüssigkeiten bzw. -flui-
de nachfüllen. Hierbei kann zwischen der Servicesta-
tion und dem Kraftfahrzeug über aneinander ange-
passte Sender- und Empfängereinheiten ein Daten-
austausch erfolgen, sodass beispielsweise eine fahr-
zeugseitige Sensorik die jeweiligen Füllstände der
Betriebsflüssigkeiten an die Servicestation übermit-
teln und/oder die Servicestation die ausgeführten Be-
füllungsarbeiten rückmelden kann.
Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine
besonders effiziente Lösung zum Betreiben von Ro-
botern bereitzustellen.

[0008] Diese Aufgabe wird durch ein Kraftfahrzeug
sowie durch ein Verfahren zum Steuern eines Robo-
ters mit den Merkmalen der unabhängigen Patent-
ansprüche gelöst. Vorteilhafte Ausgestaltungen mit
zweckmäßigen und nicht trivialen Weiterbildungen
der Erfindung sind in den abhängigen Ansprüchen
angegeben.

[0009] Das erfindungsgemäße Kraftfahrzeug um-
fasst eine Datenschnittstelle zum Übertragen von Da-
ten an einen Roboter. Das erfindungsgemäße Kraft-
fahrzeug zeichnet sich durch eine Steuereinrichtung
aus, welche dazu eingerichtet ist, für eine vorgege-
bene Arbeitsaufgabe Steuersignale zum Steuern des
Roboters zu erzeugen und über die Datenschnittstel-
le an den Roboter zu übertragen. Dadurch ist es mög-
lich, dass eine Steuerungs- und Regelungshardware
des Roboters, zum Beispiel für Produktionsanwen-
dungen oder Serviceleistungen, entfallen kann, in-
dem die Steuerungshardware des Kraftfahrzeugs in
Form der Steuereinrichtung zur Steuerung des be-
treffenden Roboters verwendet wird. Dadurch kön-
nen die Anschaffungskosten des betreffenden Ro-
boters drastisch reduziert werden. Ein weiterer Vor-
teil des erfindungsgemäßen Kraftfahrzeugs besteht
darin, dass Kraftfahrzeuge zukünftiger Generationen,
welche erfindungsgemäß aufgebaut sind, verschie-
denste und auch neuartige Funktionalitäten mit einer
alten Robotermechanik darstellen können.

[0010] Die Datenschnittstelle dient mit anderen Wor-
ten also als Kommunikationsschnittstelle zwischen
dem Kraftfahrzeug und dem betreffenden Roboter.
Der Roboter muss im Idealfall nur noch über An-
triebe, Antriebsverstärker und eine mit der fahrzeug-
seitigen Datenschnittstelle kompatible eigene Daten-
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schnittstelle verfügen. Sämtliche bei herkömmlichen
Lösungen bisher erforderliche roboterseitige Steue-
rungshardware kann aufgrund der erfindungsgemä-
ßen Lösung entfallen, da alle Steuerungsaufgaben
des Roboters durch die fahrzeugseitige Steuerein-
richtung übernommen werden können. Denn mittels
des Kraftfahrzeugs ist eine dezentrale Robotersteue-
rung möglich.

[0011] Die Erfindung sieht zudem vor, dass das
Kraftfahrzeug eine Sensorik aufweist, welche da-
zu ausgelegt ist, eine Pose des Roboters und/oder
Achsstellungen des Roboters zu erfassen und dies-
bezügliche Daten an die Steuereinrichtung zu über-
tragen, welche dazu eingerichtet ist, in Abhängig-
keit von diesen Daten die Steuersignale zu erzeu-
gen. Mit anderen Worten kann also eine sensorge-
führte Applikation über die im Fahrzeug vorhande-
ne Fahrzeugsensorik durchgeführt werden. Die fahr-
zeugseitige Sensorik vermisst die aktuelle Pose des
Roboters, vorzugsweise auch eines am Roboter an-
gebrachten Werkzeugs, sowie die Lage der Robo-
termechanik, insbesondere bezüglich ihrer Achsstel-
lung und/oder bezüglich einer Positionierung und Ori-
entierung einer mobilen Plattform des Roboters, re-
lativ zum Kraftfahrzeug und berechnet alle Informa-
tionen zum Erreichen einer Soll-Pose bzw. Soll-La-
ge. Anschließend übermittelt das Kraftfahrzeug ent-
sprechende Achspositionen zu jedem Steuerungs-
bzw. Regeltakt in Form der besagten Steuersignale.
Das Kraftfahrzeug übernimmt mit seiner Steuerein-
richtung also vorzugsweise nicht nur die eigentliche
Steuerung des Roboters sondern auch die sensori-
sche Überwachung des Roboters. Dadurch ist bei-
spielsweise eine permanente Positionsüberwachung
des Roboters möglich, sodass die Steuereinrichtung
in Abhängigkeit von der bekannten Ausrichtung und
Positionierung des Roboters entsprechende Steuer-
signale zum bestmöglichen Erfüllen der besagten Ar-
beitsaufgabe erzeugen und über die Datenschnitt-
stelle an den Roboter übertragen kann. Die besagte
fahrzeugseitige Sensorik kann beispielsweise auch
für verschiedenste andere fahrzeugseitige Applikatio-
nen, wie beispielsweise autonome Fahraufgaben und
dergleichen verwendet werden. Mit anderen Worten
wird also vorzugsweise eine ohnehin im Kraftfahr-
zeug verwendete bzw. verbaute Sensorik noch dafür
genutzt, die Pose des Roboters und/oder Achsstel-
lung des Roboters zu erfassen, um den Roboter in
Abhängigkeit davon fahrzeugseitig anzusteuern.

[0012] Die Steuereinrichtung kann dazu eingerich-
tet sein, eine Sicherheitsüberwachung des Robo-
ters durchzuführen und in Abhängigkeit von der Si-
cherheitsüberwachung die Steuersignale zu erzeu-
gen. Die Sicherheitsüberwachung kann beispielswei-
se in die von der fahrzeugseitigen Sensorik bereit-
gestellten Daten einfließen, sodass die fahrzeugseiti-
ge Steuereinrichtung auch zusätzlich zur Sicherheits-
überwachung und nicht nur zur reinen Steuerung im

Hinblick auf die zu erfüllende Arbeitsaufgabe einge-
setzt werden kann. Beispielsweise ist es dadurch
möglich, am Roboter selbst gar keine Sensorik zur Si-
cherheitsüberwachung und/oder zur Erledigung einer
bestimmten Arbeitsaufgabe vorzusehen. Stattdessen
wird die gesamte diesbezügliche Sensorik fahrzeug-
seitig bereitgestellt und von der Steuereinrichtung ge-
nutzt, um solche Steuersignale zum Steuern des Ro-
boters bereitzustellen, mittels welchen zum einen die
vorgegebene Arbeitsaufgabe besonders gut und effi-
zient und zum anderen auch sicher erledigt werden
kann.

[0013] Gemäß einer vorteilhaften Ausführungsform
der Erfindung ist es vorgesehen, dass die Daten-
schnittstelle dazu ausgelegt ist, die Steuersignale
mittels eines kabellosen und/oder kabelgebundenen
Übertragungsverfahrens an den Roboter zu über-
tragen. Sowohl die fahrzeugseitige Datenschnittstel-
le als auch die damit kompatible roboterseitige Da-
tenschnittstelle können beispielsweise in Form einer
Stecker-Buchsen-Paarung oder dergleichen ausge-
bildet sein, sodass eine kabelgebundene Datenüber-
tragung der Steuersignale erfolgen kann. Alternativ
oder zusätzlich ist es auch möglich, dass beispiels-
weise kabellose Übertragungsverfahren, beispiels-
weise über eine Mobilfunkverbindung, wie beispiels-
weise LTE oder dergleichen, WLAN, über eine Car-2-
X-Schnittstelle, oder dergleichen verwendet werden.
Je nach Randbedingungen und für die Steuerung des
Roboters erforderlicher Bandbreite kann das geeig-
nete Übertragungsverfahren ausgewählt werden.

[0014] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung der Er-
findung ist es vorgesehen, dass die Steuereinrich-
tung dazu eingerichtet ist, wenigstens eine Fahrzeug-
funktion, insbesondere zum autonomen Fahren des
Kraftfahrzeugs, zu steuern. Die Steuereinrichtung ist
also vorzugsweise nicht nur alleine dazu da und dazu
eingerichtet, den Roboter zu steuern. Vielmehr dient
die Steuereinrichtung auch dazu, eine oder verschie-
dene Fahrzeugfunktionen des Kraftfahrzeugs beim
normalen Fahrzeugbetrieb zu steuern, wie beispiels-
weise autonome Fahrfunktionen, andere Fahreras-
sistenzsysteme, Infotainmentsysteme oder derglei-
chen. Der fahrzeugseitigen Steuereinrichtung kommt
also zumindest eine Doppelfunktionalität zu, näm-
lich zum einen die Steuerung des Roboters und zum
anderen auch die Steuerung des Kraftfahrzeugs an
sich. Hardwareseitig wird dadurch das Kraftfahrzeug
also gar nicht oder nur marginal teurer, da eine oh-
nehin zum Fahrzeugbetrieb erforderliche Steuerein-
richtung zusätzlich noch zur Steuerung des Roboters
verwendet wird.

[0015] Eine weitere vorteilhafte Ausführungsform
der Erfindung sieht vor, dass die Steuereinrichtung
dazu eingerichtet ist, über die Datenschnittstelle ro-
boterspezifische Parameter zum Steuern des Robo-
ters zu laden. Beispielsweise ist es möglich, dass die
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fahrzeugseitige Datenschnittstelle dazu ausgelegt ist,
via Internet auf eine Datenbank zuzugreifen, und die
besagten roboterspezifischen Parameter herunterzu-
laden, welche zum Steuern des Roboters erforder-
lich sind bzw. zu beachten sind. Alternativ oder zu-
sätzlich ist es auch möglich, dass über die Daten-
schnittstelle direkt vom Roboter die besagten roboter-
spezifischen Parameter heruntergeladen werden. So
oder so ist es dadurch möglich, dass die Steuerein-
richtung sich möglichst gut auf den betreffenden Ro-
boter einstellen kann, welcher mittels der Steuerein-
richtung gesteuert werden soll. Ferner ist es dadurch
beispielsweise auch möglich, dass neben den robo-
terspezifischen Parametern beispielsweise auch ein-
zelne Softwareblöcke oder Softwarepakete herunter-
geladen werden können, sodass die Steuereinrich-
tung diese Softwareblöcke zur Erzeugung der Steu-
ersignale verwenden kann.

[0016] Gemäß einer weiteren vorteilhaften Ausfüh-
rungsform der Erfindung ist es vorgesehen, dass die
Steuereinrichtung dazu eingerichtet ist, für die Ar-
beitsaufgabe eine Bahnplanung für den Roboter vor-
zunehmen und in Abhängigkeit davon die Steuersi-
gnale zu erzeugen. Über die fahrzeugseitige Steuer-
einrichtung kann also auch das Einrichten des Ro-
boters insbesondere im Hinblick auf eine Bahnpla-
nung verwendet werden, wobei die fahrzeugseitige
Steuereinrichtung zusätzlich auch noch dazu ausge-
legt sein kann, Interpolation bei der Bahnplanung vor-
zunehmen, eine Peripheriesteuerung von periphe-
ren Einrichtungen des Roboters vorzunehmen und
dergleichen. Sämtliche zum Einrichten des Roboters
notwendige Steuerungshardware kann also durch
die fahrzeugseitige Steuereinrichtung ersetzt wer-
den. Dies spart wiederum erhebliche Kosten ein.

[0017] Eine weitere vorteilhafte Ausführungsform
der Erfindung sieht vor, dass das Kraftfahrzeug eine
Benutzerschnittstelle zum Steuern des Roboters auf-
weist. Beispielsweise kann dafür ein im Kraftfahrzeug
verbauter Touchscreen oder dergleichen verwendet
werden. Dadurch ist es möglich, dass am Roboter
selbst ursprünglich ansonsten vorhandene Benutzer-
schnittstellen eingespart werden können. Die Kos-
ten für den Roboter können dadurch weiter gesenkt
werden, wobei die fahrzeugseitige Benutzerschnitt-
stelle vorzugsweise auch für verschiedenste andere
Aufgaben im Kraftfahrzeug, wie beispielsweise zur
Steuerung eines Infotainmentsystems oder derglei-
chen verwendet werden kann.

[0018] Das erfindungsgemäße System umfasst das
erfindungsgemäße Kraftfahrzeug oder eine vor-
teilhafte Ausführungsform des erfindungsgemäßen
Kraftfahrzeugs und wenigstens einen Roboter, wel-
cher eine Datenschnittstelle aufweist, die mit der Da-
tenschnittstelle des Kraftfahrzeugs kompatibel ist.

[0019] Bei dem erfindungsgemäßen Verfahren zum
Steuern eines Roboters mittels des erfindungsgemä-
ßen Kraftfahrzeugs oder einer vorteilhaften Ausfüh-
rungsform des erfindungsgemäßen Kraftfahrzeugs
werden mittels der Steuereinrichtung des Kraftfahr-
zeugs für eine vorgegebene Arbeitsaufgabe Steuer-
signale zum Steuern des Roboters erzeugt und über
die Datenschnittstelle an den Roboter übertragen und
eine Sensorik (3) des Kraftfahrzeugs (2) erfasst eine
Pose des Roboters (1) und/oder Achsstellungen des
Roboters (1) und überträgt diesbezügliche Daten an
die Steuereinrichtung (4), welche in Abhängigkeit von
diesen Daten die Steuersignale erzeugt. Vorteilhafte
Ausführungsformen des erfindungsgemäßen Kraft-
fahrzeugs sind als vorteilhafte Ausführungsformen
des erfindungsgemäßen Verfahrens und umgekehrt
anzusehen, wobei insbesondere das Kraftfahrzeug
Mittel zur Durchführung der Verfahrensschritte auf-
weist.

[0020] Eine vorteilhafte Ausführungsform des erfin-
dungsgemäßen Verfahrens sieht vor, dass der Ro-
boter zum Durchführen wenigstens eines Produkti-
onsschritts während der Herstellung des Kraftfahr-
zeugs eingesetzt wird. Alternativ oder zusätzlich ist
es auch möglich, dass der Roboter oder ein ande-
rer Roboter zum Betanken des Kraftfahrzeugs ein-
gesetzt wird. Zudem ist es alternativ oder zusätzlich
möglich, dass der Roboter oder ein anderer Robo-
ter für eine Wartungsaufgabe am Kraftfahrzeug ein-
gesetzt wird. Grundsätzlich ist es mittels des Ver-
fahrens möglich, verschiedenste Roboter mittels der
fahrzeugseitigen Steuereinrichtung anzusteuern, sei
es während der Produktion des Kraftfahrzeugs, zu
Wartungszwecken des Kraftfahrzeugs, zum Betan-
ken des Kraftfahrzeugs oder für beliebige andere Auf-
gaben, welche Roboter insbesondere am Kraftfahr-
zeug durchführen können. Darüber hinaus ist es auch
möglich, dass die fahrzeugseitige Steuereinrichtung
dafür verwendet wird, einen Roboter anzusteuern,
welcher nicht am Kraftfahrzeug selbst eine bestimm-
te Arbeitsaufgabe durchführt.

[0021] Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelhei-
ten der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgen-
den Beschreibung eines bevorzugten Ausführungs-
beispiels sowie anhand der Zeichnung. Die vorste-
hend in der Beschreibung genannten Merkmalskom-
binationen sowie die nachfolgend in der Figurenbe-
schreibung und/oder in den Figuren alleine gezeig-
ten Merkmale und Merkmalskombinationen sind nicht
nur in der angegebenen Kombination, sondern auch
in Alleinstellung verwendbar, ohne den Rahmen der
Erfindung zu verlassen.

[0022] Die Zeichnung zeigt in:
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Fig. 1 eine schematische Darstellung eines
Kraftfahrzeugs, welches eine Steuereinrichtung
aufweist, die dazu eingerichtet ist, einen Robo-
ter zu steuern; und in

Fig. 2 eine schematische Darstellung des Robo-
ters, wobei einzelne Funktionseinheiten des Ro-
boters schematisch dargestellt sind.

[0023] In den Figuren sind gleiche oder funktions-
gleiche Elemente mit den gleichen Bezugszeichen
versehen worden.

[0024] Ein Roboter 1 und ein Kraftfahrzeug 2 sind in
einer stark schematisierten Darstellung in Fig. 1 ge-
zeigt. Das Kraftfahrzeug 2 kann den Roboter 1 steu-
ern. Zur Überwachung und Steuerung des Roboters
1 umfasst das Kraftfahrzeug 2 eine fahrzeugseitige
Sensorik 3, eine fahrzeugseitige Steuereinrichtung
4 und eine fahrzeugseitige Datenschnittstelle 5. Die
Steuereinrichtung 4 ist dazu eingerichtet, für eine vor-
gegebene Arbeitsaufgabe Steuersignale zum Steu-
ern des Roboters 1 zu erzeugen und über die fahr-
zeugseitige Datenschnittstelle 5 an den Roboter 1 zu
übertragen. Damit die Steuersignale von dem Kraft-
fahrzeug 2 zum Roboter 1 gelangen können, umfasst
der Roboter 1 selbst eine roboterseitige Datenschnitt-
stelle 6, die mit der fahrzeugseitigen Datenschnittstel-
le 5 kompatibel ist.

[0025] Die fahrzeugseitige Sensorik 3 ist dazu aus-
gelegt, eine Pose des Roboters 1 und/oder Achsstel-
lungen des Roboters 1 zu erfassen und diesbezügli-
che Daten an die Steuereinrichtung 4 zu übertragen,
welche ihrerseits dazu eingerichtet ist, in Abhängig-
keit von diesen Daten die Steuersignale zu erzeu-
gen. Unter Verwendung der fahrzeugseitigen Sen-
sorik 3 ist es insbesondere auch möglich, eine Si-
cherheitsüberwachung des Roboters 1 während des
Betriebs vorzunehmen, wobei in Abhängigkeit von
der Sicherheitsüberwachung mittels der fahrzeugsei-
tigen Steuereinrichtung 4 entsprechende Steuersi-
gnale zum Steuern des Roboters 1 erzeugt werden.

[0026] Die beiden Datenschnittstellen 5, 6 können
dazu ausgelegt sein, die Steuersignale mittels ei-
nes kabellosen und/oder kabelgebundenen Über-
tragungsverfahrens zu übertragen bzw. zu empfan-
gen. Grundsätzlich sind alle bekannten Arten von
kabelgebundenen und kabellosen Übertragungsver-
fahren denkbar, sodass beispielsweise eine Übertra-
gung der Steuersignale über ein Mobilfunknetz, über
WLAN oder dergleichen möglich ist. Darüber hinaus
können die Datenschnittstellen 5, 6 auch beispiels-
weise in Form eines Steckers und einer Buchse aus-
gebildet sein, sodass der Roboter 1 direkt mit dem
Kraftfahrzeug 2 verkabelt werden kann.

[0027] In Fig. 2 ist der Roboter 1 noch einmal stark
schematisiert dargestellt. Neben der roboterseitigen
Datenschnittstelle 6 umfasst der Roboter 1 Antriebe

7, einen Antriebsverstärker 8 und eine Spannungs-
versorgung 9. Der Roboter 1 benötigt selbst also
gar keine Steuerungs- bzw. Regelungshardware, da
sämtliche Steuerungsaufgaben durch das Kraftfahr-
zeug 2, insbesondere durch die fahrzeugseitige Steu-
ereinrichtung 4, übernommen werden. Der Roboter 1
kann dadurch besonders günstig hergestellt werden.
Die fahrzeugseitige Steuereinrichtung 4 und die fahr-
zeugseitige Sensorik 3 können zudem dafür genutzt
werden, fahrzeugseitige Funktionen, wie beispiels-
weise autonome Fahraufgaben, anderweitige Fah-
rerassistenzsysteme, Infotainmentsysteme und der-
gleichen zu überwachen und zu steuern. Die fahr-
zeugseitige Sensorik 3 und die fahrzeugseitige Steu-
ereinrichtung 4 erfüllen also mindestens eine Doppel-
funktionalität, nämlich die Überwachung und Steue-
rung des Kraftfahrzeugs 2 selbst und die Überwa-
chung und Steuerung des Roboters 1. Das Kraftfahr-
zeug 2 ist also hardwareseitig nicht unbedingt anders
ausgestattet, als dies bei bekannten Kraftfahrzeugen
der Fall ist, welche nicht dazu eingerichtet sind, sol-
che Roboter 1 zu steuern.

[0028] Die fahrzeugseitige Steuereinrichtung 4 ist
zudem dazu eingerichtet, über die fahrzeugseiti-
ge Datenschnittstelle 3 roboterspezifische Parameter
zum Steuern des Roboters 1 zu laden. Beispielswei-
se kann über die fahrzeugseitige Datenschnittstelle
5 ein Parametersatz zum Roboter 1 über eine Inter-
netverbindung von einer Datenbank heruntergeladen
werden. Alternativ oder zusätzlich ist es auch mög-
lich, dass betreffende roboterspezifische Parameter,
welche zum Steuern des Roboters 1 erforderlich sind,
direkt vom Roboter 1 bezogen werden, indem ein ent-
sprechender Datenaustausch über die Datenschnitt-
stellen 5, 6 erfolgt. Insbesondere in Kenntnis der ro-
boterspezifischen Parameter ist es möglich, dass die
Steuereinrichtung 4 für eine bestimmte Arbeitsaufga-
be auch eine Bahnplanung für den Roboter 1 vor-
nimmt und in Abhängigkeit davon die besagten Steu-
ersignale erzeugt.

[0029] Unter Nutzung der fahrzeugseitigen Hard-
ware, insbesondere der fahrzeugseitigen Steuerein-
richtung 4, ist es möglich, dass bereits während
der Produktion des Kraftfahrzeugs 2 der Roboter 1
oder auch ein anderer Roboter angesteuert wird, bei-
spielsweise um Schweißaufgaben oder auch Monta-
geaufgaben während der Herstellung am Kraftfahr-
zeug 2 selbst vorzunehmen. Der in der Produktion
eingesetzte Roboter 1 kann besonders kostengüns-
tig sein, da dieser keine eigene Steuerungs- und/oder
Regelungshardware benötigt. Auch nach der Fertig-
stellung des Kraftfahrzeugs 2 kann die fahrzeugsei-
tige Steuereinrichtung 4 zur Steuerung des Robo-
ters 1 oder anderer Roboter verwendet werden. Han-
delt es sich bei dem Kraftfahrzeug 2 beispielswei-
se um ein elektrisch angetriebenes Kraftfahrzeug, so
kann die Steuereinrichtung 4 einen Tankroboter an-
steuern, welcher beispielsweise ein Ladekabel voll-
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automatisch in das Kraftfahrzeug 2 einsteckt und ei-
ne Batterie des Kraftfahrzeugs 2 lädt. Genauso kann
auch ein Tankroboter verwendet werden, um her-
kömmlichen Kraftstoff in Form von Benzin oder Diesel
in das Kraftfahrzeug 2 einzufüllen. Darüber hinaus ist
es beispielsweise auch möglich, dass die fahrzeug-
seitige Steuereinrichtung 4 den Roboter 1 oder einen
anderen Roboter ansteuert, welcher Wartungsaufga-
ben am Kraftfahrzeug 2, beispielsweise im Zusam-
menhang mit einem Servicetermin oder dergleichen,
vornimmt. Dadurch können auch in Servicewerkstät-
ten besonders kostengünstige Roboter eingesetzt
werden, da die eigentliche Steuerung dieser Robo-
ter fahrzeugseitig durchgeführt werden kann. Dar-
über hinaus ist es mittels des Kraftfahrzeugs 2, ins-
besondere unter Nutzung der fahrzeugseitigen Steu-
ereinrichtung 4, möglich, verschiedenste Roboter an-
zusteuern und zu regeln, auch wenn diese nicht direkt
Aufgaben am Kraftfahrzeug 2 selbst durchführen.

Bezugszeichenliste

1 Roboter

2 Kraftfahrzeug

3 fahrzeugseitige Sensorik

4 fahrzeugseitige Steuereinrichtung

5 fahrzeugseitige Datenschnittstelle

6 roboterseitige Datenschnittstelle

7 Antriebe

8 Antriebsverstärker

9 Spannungsversorgung

Patentansprüche

1.  Kraftfahrzeug (2), umfassend eine Datenschnitt-
stelle (5) zum Übertragen von Daten an einen Robo-
ter (1), wobei das Kraftfahrzeug (2) eine Steuerein-
richtung (4) aufweist, welche dazu eingerichtet ist, für
eine vorgegebene Arbeitsaufgabe Steuersignale zum
Steuern des Roboters (1) zu erzeugen und über die
Datenschnittstelle (5) an den Roboter (1) zu übertra-
gen, dadurch gekennzeichnet, dass das Kraftfahr-
zeug (2) eine Sensorik (3) aufweist, welche dazu aus-
gelegt ist, eine Pose des Roboters (1) und/oder Achs-
stellungen des Roboters (1) zu erfassen und diesbe-
zügliche Daten an die Steuereinrichtung (4) zu über-
tragen, welche dazu eingerichtet ist, in Abhängigkeit
von diesen Daten die Steuersignale zu erzeugen.

2.  Kraftfahrzeug (2) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Datenschnittstelle (5) dazu
ausgelegt ist, die Steuersignale mittels eines kabel-
losen und/oder kabelgebundenen Übertragungsver-
fahrens an den Roboter (1) zu übertragen.

3.  Kraftfahrzeug (2) nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung (4) dazu eingerichtet ist, wenigs-
tens eine Fahrzeugfunktion, insbesondere zum auto-
nomen Fahren des Kraftfahrzeugs (2), zu steuern.

4.  Kraftfahrzeug (2) nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung (4) dazu eingerichtet ist, über die
Datenschnittstelle (5) roboterspezifische Parameter
zum Steuern des Roboters (1) zu laden.

5.  Kraftfahrzeug (2) nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinrichtung (4) dazu eingerichtet ist, für die Ar-
beitsaufgabe eine Bahnplanung für den Roboter (1)
vorzunehmen und in Abhängigkeit davon die Steuer-
signale zu erzeugen.

6.    Kraftfahrzeug (2) nach einem der vorherge-
henden Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Kraftfahrzeug (2) eine Benutzerschnittstelle zum
Steuern des Roboters (1) aufweist.

7.  System mit einem Kraftfahrzeug (2) nach einem
der vorhergehenden Ansprüche und wenigstens ei-
nem Roboter (1), welcher eine Datenschnittstelle (6)
aufweist, die mit der Datenschnittstelle (5) des Kraft-
fahrzeugs (2) kompatibel ist.

8.  Verfahren zum Steuern eines Roboters (1) mit-
tels eines Kraftfahrzeugs (2) nach einem der Ansprü-
che 1 bis 6, bei welchem die Steuereinrichtung (4)
des Kraftfahrzeugs (2) für eine vorgegebene Arbeits-
aufgabe Steuersignale zum Steuern des Roboters (1)
erzeugt und über die Datenschnittstelle (5) an den
Roboter (1) überträgt und eine Sensorik (3) des Kraft-
fahrzeugs (2) eine Pose des Roboters (1) und/oder
Achsstellungen des Roboters (1) erfasst und dies-
bezügliche Daten an die Steuereinrichtung (4) über-
trägt, welche in Abhängigkeit von diesen Daten die
Steuersignale erzeugt.

9.  Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Roboter (1) zum Durchführen we-
nigstens eines Produktionsschritts während der Her-
stellung des Kraftfahrzeugs (2) eingesetzt wird.

10.  Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, dadurch
gekennzeichnet, dass der Roboter (1) oder ein an-
derer Roboter zum Betanken des Kraftfahrzeugs (2)
eingesetzt wird.

11.  Verfahren nach einem der Ansprüche 8 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass der Roboter (1) oder
ein anderer Roboter für eine Wartungsaufgabe am
Kraftfahrzeug (2) eingesetzt wird.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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