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Das BIBA ist ein ingenieurwissen-
schaftliches Forschungsinstitut an 
der Universität Bremen. Es forscht 
in den Bereichen Produktion und 
Logistik und verbindet dabei die 
prozessorientierte mit der produkt- 
orientierten Sicht. Durch die organisa-
torische und inhaltliche Verknüpfung 
mit dem universitären Fachbereich 
Produktionstechnik engagiert sich 
das BIBA sowohl in der Grundlagen-
forschung als auch in anwendungsori-
entierten Verbundprojekten sowie der 
industriellen Auftragsforschung.
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Motivation
Fahrerlose Transportfahrzeuge werden für 
Sortieranwendungen in Post und E-Com-
merce eingesetzt. Sie erhöhen dabei Flexibi-
lität und Skalierbarkeit der logistischen  
Sortierzentren. Derzeit sind zwei gegensätz-
liche Lösungen am Markt vertreten. Erstens 
kollaborative Sortierroboter, die in densel-
ben Bereichen wie Menschen agieren. Diese 
Systeme zeichnen sich durch sehr hohe Fle-
xibilität aus, arbeiten dabei jedoch mit redu-
zierter Geschwindigkeit. Zweitens nicht-
kollaborative Systeme, welche durch einen 
Zaun, der potentielle Nutzungsszenarien 
stark einschränkt, vollständig vom Men-
schen getrennt arbeiten, wodurch höhere 
Geschwindigkeiten und Leistungen erreicht 
werden.

Vorgehen
Im Projekt MARS wurde ein innovatives 
System entwickelt, das die nahtlose Integra-
tion beider Ansätze ermöglicht. Hierzu wur-
de ein sicheres zweikanaliges Lokalisie-
rungskonzept entwickelt und umgesetzt, 
mit dem jedes Fahrzeug die Position bestim-
men kann und entsprechend des Sicher-
heitsbereiches in einen Betriebszustand ver-
setzt wird. Das Lokalisierungssystem ist aus 
zwei unabhängigen Komponenten erstellt. 
Zum einen aus einem optischen System, das 
die Position anhand von Matrixcodes auf 

dem Boden bestimmt. Zum anderen auf Ba-
sis von RFID, wodurch an Check-Points mit-
tels Proximity-Lokalisierung das Fahrzeug 
einem Bereich zugeordnet werden kann. 
Das BIBA entwickelte dieses Lokalisierungs-
konzept und evaluierte verschiedene tech-
nische Lösungen, wobei das RFID-Konzept 
durch roboterunterstützte Tests erfolgreich 
verifiziert wurde.

Ergebnis
Diese entwickelte Lösung erlaubt die belie-
bige Kombination kollaborativer Arbeits-
räume mit Bereichen maximaler Leistung. 
So passen die Fahrzeuge eigenständig ihr 
Verhalten an. In kollaborativen Bereichen 
weichen sie intelligent Menschen, Fahrzeu-
gen und anderen Hindernissen aus. Erken-
nen die Fahrzeuge, dass sie sich in einem 
abgezäunten Bereich befinden erhöhen sie 
ihre Arbeitsgeschwindigkeit und maximie-
ren die Leistungsfähigkeit des Systems. Das 
MARS-System lässt sich sowohl zur Erwei-
terung bestehender Anlagen als auch bei der 
Neukonzeptionierung flexibler Sortiersyste-
me einsetzen. 
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BIBA is an engineering research insti- 
tute located at the University of Bre-
men. It is committed to basic research 
as well as to application-oriented de-
velopment projects and engages itself 
in practice-oriented implementations, 
whereby it relies on cross-national, -in-
stitutional and interdisciplinary coop- 
eration and transfer. BIBA always con- 
siders the entire value-added chain: 
from the idea, concept and produc-
tion, through to the use and the end 
recycling of a product.
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Motivation
Automated guided vehicles are used in 
postal and e-commerce sorting applica- 
tions. They increase the flexibility and scal- 
ability of logistics sorting centres. There 
are currently two opposing solutions on the 
market. The first is collaborative sorting  
robots that work in the same areas as hu-
mans. These systems are very flexible, but 
operate at a reduced speed. Second, non-
collaborative systems, which work com- 
pletely separated from humans by a fence 
that severely restricts the possible use sce-
narios, thus achieving higher speeds and 
performance.

Approach
The MARS project has developed an inno-
vative system that allows the seamless inte-
gration of both approaches. To this end, a 
secure two-channel localisation concept 
has been developed and implemented, en- 
abling each vehicle to determine its posi- 
tion and to be put into an operational state  
according to the safety zone. The localisa-
tion system consists of two independent 
components. One is an optical system that 
determines the position based on matrix 

codes on the ground. The other is based on 
RFID, which allows the vehicle to be as- 
signed to an area at checkpoints by means 
of proximity localisation. BIBA developed 
this localisation concept and evaluated  
various technical solutions, successfully 
verifying the RFID concept through robot-
assisted tests.

Results
This solution allows any combination of 
collaborative workspaces and high perfor-
mance areas. The vehicles adapt their  
behaviour autonomously. In collaborative 
areas, they intelligently avoid people, ve-
hicles and other obstacles. When the vehi- 
cles recognise that they are in a restricted 
area, they increase their working speed and 
maximise the performance of the system. 
The MARS system can be used both to ex-
pand existing systems and to design new 
flexible sorting systems.
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MARS
Mobile Autonomous Robot for Safe sorting

Left: Collaborative sorting robot | Above: Collaborative vehicles and 
humans work hand in hand in the sorting centers, Photos: Fives 
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