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Man stelle sich ein in naher Zukunft durchaus realisti-

sches Szenario vor, in welchem ein mobiler Service-

roboter als elektronischer Assistent für alltägliche 

Handgriffe im Haushalt zur Verfügung steht. Anstatt 

jedoch zuverlässig einen frisch gebrühten Kaffee zu 

servieren, kollidiert der Helfer auf seinem Weg aus 

der Küche mehrfach und verschüttet so die Hälfte des 

Getränks. Die andere Hälfte geht verloren, als die Tasse 

knapp neben der Tischplatte abgestellt wird.

SANITAS – Sichere Systeme auf Basis einer durchgängigen 
Verifikation entlang der gesamten Wertschöpfungskette
BMBF-Projekt zur Verbesserung der Verifikation entlang der Wertschöpfungskette für die exemplarische Anwendung an der Industrieauto-
matisierung gestartet.

Die Beherrschung hochautomatisierter Fertigung von äußerst komplexen Produkten, die oft höchste 

Anforderungen an die Betriebssicherheit erfüllen müssen, macht den Standort Deutschland heute 

einmalig und auch im Vergleich zu Niedriglohnländern als Entwicklungs- und Produktionsstandort 

wettbewerbsfähig. Der Erfolg hängt dabei wesentlich davon ab, dass die Sicherheitseigenschaften der 

Produkte, Systeme und der Fertigungsanlagen, auf denen sie hergestellt werden, durch eine lückenlose 

Verifikation garantiert werden können. Das vom BMBF seit dem 1.10.2009 unter dem Förderkennzeichen 

01 M 3088 geförderte  Forschungsvorhaben SANITAS erforscht und entwickelt eine ebenenübergreifende 

Systemverifikationsmethodik auf Basis virtueller Modelle. SANITAS bezieht dabei alle Ebenen der Pro-

duktentwicklungskette vom mikro-/nanoelektronischen Teilsystem bis zum Endprodukt in die Verifika-

tion mit ein. So wird erstmalig eine durchgängige Verifikation entlang der gesamten Entwicklungskette 

bis hin zur Fertigung zur Verfügung gestellt. 
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Was im skizzierten Zukunftsszenario für den privaten 

Endanwender einfach nur ärgerlich ist und ihn eventuell 

davon abhalten wird, weitere Roboter zu erwerben, 

besitzt im Kontext der industriellen Fertigung bereits 

heute eine deutlich dramatischere Dimension: In 

heutigen automatisierten Fertigungsanlagen ist ein 

Betrieb von Industrierobotern nur in Sicherheitskä-

figen oder abgeschirmten Räumen möglich, um so 

eine Gefährdung der beteiligten Bedienkräfte aus-
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