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Neuigkeiten aus MORPHA It

Halbzeit in MORPHA - Meilenstein 2 mit Erfolg passiert

Mit dem Beginn des dritten Jahrtau-
sends am 01.01.2001 erreichte das
BMBF-Leitprojekt MORPHA, das offi-
ziell zum 01.07.1999 begann und auf
eine Laufzeit von drei Jahren angelegt
ist, seine Projekthalbzeit. Diese Projekt-
halbzeit, die markiert war durch den
zweiten von insgesamt vier Meilen-
steinen, war Anlass, am 17. Januar
diesen Jahres in dem sehr angeneh-
men Ambiente der Bundesforschungs-
anstalt fir Erndhrung in Karlsruhe in
einer Leistungsschau den Projektstand
zu préasentieren, der in den vergange-
nen 18 Monaten erreicht wurde.

Foyer der Bundesforschungsanstalt fur
Ernéhrung

Unter dem Titel ,,Mensch - Roboter,
ein starkes Team* prasentierte Prof.
Radermacher vom FAW in Ulm eine
Einordnung des Projekts in die inter-
nationale Forschungslandschaft auf
dem Gebiet ,,Mensch-Roboter-Inter-
aktion*. Der Vortrag zeigte in beein-
druckender Weise Visionen auf, in
denen Roboterassistenten auf vielfal-
tige Art und Weise als Helfer und Part-
ner des Menschen in Zukunft unser
alltagliches Leben durchdringen kon-
nen und werden. In einem wahren
Feuerwerk von méglichen Anwendun-
gen und Systemen zeigte Prof. Rader-
macher, welches Potential sich in den
in MORPHA bearbeiteten Themen
verbirgt und wie konsequent und ent-
schieden diese Themen auch in Asien
und Nordamerika aufgegriffen und in
neue Produkte umgesetzt werden. Im
Anschluss gaben der bisherige wis-

senschaftliche Leiter des Projekts
Prof. von Seelen von der Ruhr Uni
Bochum und Prof. Dillmann, der ab
01.01.2001 dieses Amt offiziell fir
die zweite Halfte des Projektes
tibernahm, einen Uberblick tiber die
ersten wissenschaftlichen Ergebnisse
von MORPHA. Auch diese Vortrage
veranschaulichten eindringlich die
Bedeutung der in MORPHA bearbei-
teten Themen fir zukinftige Intelli-
gente Systeme.

Einen detaillierteren Einblick in die
bisherige Projektarbeit gaben dann
die Vortrage der Verantwortlichen der
beiden Szenarien ,,Produktions-
assistent* und ,,Roboterassistent in
Haushalt und Pflege* Dr. Stopp von
DaimlerChrysler und Dr. Lawitzky von
Siemens. Erganzt wurden diese
Ausfiihrungen durch eine Reihe von
Kurzvortragen, in denen eine Aus-
wahl von ersten Forschungsergebnis-
sen, aber auch erste Umsetzungen
dieser Ergebnisse im Detail prasen-

ReisRobotics-Prasentationsstand

tiert wurden. Die mdgliche Umsetz-
ung in zukinftige Produkte war auch
das Thema der Leistungsschau, die im
Anschluss und zwischen den obigen
Prasentationen stattfand. Auf 16 Stan-
den zeigten die 16 Partner des
MORPHA-Konsortiums Funktions-
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muster und Prototypen zukinftiger
Produkte, die heute schon erkennbar
einen Eindruck von den Ergebnissen
gaben, die aus MORPHA zu erwarten
sind.Insgesamt zeigte sich sowohl der
Vertreter des BMBF Dr. Reuse, als auch
die Gutachter Dr. Hantsch und Prof.
Rigoll und der zustandige Vertreter
des Projekttragers Dr. Schmidt sehr
zufrieden mit dem erreichten Projekt-
stand und wiinschten dem Konsorti-
um weiterhin gutes Gelingen. ®

Premiere MORPHA Kolloquium
Am 06. Marz 2001 fand im Anschluss
an das Treffen der Arbeitsgruppe
,»Szenenanalyse und Interpretation*
in Bochum eine Premiere statt.

Prof. Sagerer von der Universitat
Bielefeld referierte im ersten MORPHA
Kolloguium ber das Thema ,,Sprache,
Bilder, Plane, Handlungen: Interaktion
verschiedener Modalitdten in Mensch-
Maschine-Interaktionen* (siehe unten).
Das MORPHA Kolloquium wurde ins
Leben gerufen als ein Forum fir die
wissenschaftliche Diskussion und den
Gedanken- und Informationsaustausch
mit nationalen und internationalen
Forschern und Forschungsgruppen,
die sich ebenfalls mit Fragestellungen
der ,,Mensch-Roboter-Interaktion*
oder der ,,Mensch-Technik-Interaktion**
allgemein befassen.

Dank gilt dem Institut fiir Neuroinfor-
matik der Ruhr-Uni Bochum, insbe-
sondere Herrn Prof. von Seelen und
Herr Dr. Steinhage, die die Ausrich-
tung dieses ersten MORPHA Kolloqui-
ums Ubernommen haben.

Es ist geplant, das MOPRHA Kolloqui-
um auch in Zukunft in Anlehnung an
die Treffen unserer Arbeitskreise statt-
finden zu lassen. Eine langerfristige
Kolloquiumsplanung (Referenten,
Themengebiete, Termine) ist gegen-
wartig in Arbeit. Anregungen nimmt
die Konsortialfihrung gerne und jeder-
zeit entgegen (Tel. 0711/687031-33,
E-Mail: prassler@gps-stuttgart). @
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ASTRIUM: Programmieren durch
Vormachen

Verfahren und Systeme zum Program-
mieren durch Vormachen werden im
Rahmen der ASTRIUM-Arbeiten zum
Teildemonstrator ,,Assistent in der
Produktion* entwickelt. Ziel ist es, die
Programmierung einfacher intuitiver
und effizienter zu gestalten. Hierzu
wird das ,,Cyber Teach Tool* entwik-
kelt. Es besteht aus headtracker,
headset-LCD, teach-tool mit tracker
und Software-Paketen zur Datenaus-
wertung, -darstellung und Einbin-

dung in Steuerungssysteme.
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Mit dem System kénnen z.B. Bahn-
punkte im Arbeitsraum des Roboters
geteacht werden. Das Teach-Tool wird
dabei auf einen Zielpunkt gehalten,
wobei die rdumlichen Daten durch
Knopfdruck abgespeichert werden
kénnen. Gleichzeitig werden die Be-
wegung des Tools, die eingegebenen
Punkte und die Referenzkoordinaten-
systeme im Brillendisplay dargestellt.

Durch Verrechnung mit den head-
tracker inputs werden die eingegebe-
nen Daten Uber die Brille rAumlich
korrekt in die reale Szene eingeblen-
det. Dies ermdglicht eine sofortige
visuelle Kontrolle der geteachten
Daten, welche an das Robotersystem
Ubertragen und vom Roboter als
Bewegung abgefahren werden
kdnnen.

Die intuitive und interaktive Art der
Programmierung ist der menschlichen

Vorstellungswelt besser angepasst als
numerische Verfahren, wodurch deut-
liche Effizienzsteigerungen erwartet
werden. Versuche mit den ersten
Prototypen zeigen vielversprechende
Ergebnisse.®

AMTEC: Erweiterung der modula-

ren Robotersteuerung

Die auf einem Client-Server-Konzept

basierende modulare Robotersteuer-

ung wurde um drei neue Fahigkeiten
erweitert:

- Die Client-Schnittstellen kénnen
jetzt bequem Uber eine Inialisierungs-
datei konfiguriert werden,

- die I/O-Client-Schnittstelle fur Ein-
und Ausgabekanéle wurde so erwei-
tert, dass durch deren allgemeines
API jede beliebige I/0O-Hardware
angesprochen werden kann,

- die Roboter-Client-Schnittstelle
wurde um eine karthesische Spline-
Trajektorien-Interpolation erweitert,
welche eine Geschwindigkeitsrege-
lung auf einer beliebig gekrimmten
Trajektorie zulasst. Die Bewegungs-
fahigkeit erlaubt die Einkopplung
von Sensorsignalen in die Trajekto-
riengenerierung, wodurch ein inter-
aktives Eingreifen des Anwenders in
die Bewegung auf einer vorgeplan-
ten Trajektorie ermdglicht wird. ®

ZN GmbH: Verbesserung der Per-
sonendetektion und Posenschéat-
zung

Der aktuelle Fokus bei der ZN GmbH
liegt auf der Erh6hung der Robustheit
und Gte der Teildemonstratoren. Fir
die Personendetektion und Posen-
schatzung wurde ein System imple-
mentiert, das es erlaubt, die Kompo-
nenten der komplexen Verarbeitungs-
kette einzeln oder in Kombination zu
untersuchen. Dabei wird die vorhan-
dene Systemarchitektur der Teildemon-
stratoren ausgenutzt. Die mittels
CORBA kooperierenden Komponen-
ten werden direkt durch das Evaluie-
rungssystem angesprochen. Zur Eva-
luierung der Komponenten und des
Gesamtsystems wurde eine Bilddaten-
bank aufgebaut. Diese Bilddatenbank
ermdglicht einen flexiblen und effizien-
ten Umgang mit Zusatzinformation
wie z.B. von Hand markierte Position
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Unternehmensnachrichten

FAW/PS Automation: Bodenschrub-
ben ein Relikt der Vergangenheit.

PS Automation und FAW Ulm auf dem
Gemeinschaftsstand des Wirtschafts-
ministeriums Baden-Wirttemberg. ,,Nie
wieder putzen!*

Geradezu paradiesische Zustande ver-
spricht der Feuchtreinigungsroboter
AutoCleaner der FAW-Ausgrundung PS
Automation. Zu bestaunen gab es die
Haushaltshilfe auf der Hannover Messe
auf dem Stand des Wirtschaftsministeri-
ums Baden-Wurttemberg. Die Halle 18
war im Rahmen der Industriemesse vom
23. bis 28. April dem Thema ,,Research
and Technology““ vorbehalten. Dort befin-
de sich laut Veranstalter die ,,bedeutend-
ste Innovationsplattform weltweit*. Flr
die baden-wirttembergische Forschungs-
landschaft stellte dort das Ministerium
auf dem Stand EG HO3 einen idealen
Marktplatz zur Verfigung, auf dem der
FAW-Bereich ,,Autonome Systeme*‘‘ mit
einer besonders praktischen Innovation
aufwartet. Der Prototyp eines von PS Au-
tomation entwickelten Feuchtreinigungs-
roboters, AutoCleaner, wischt Uber die
eigens eingerichtete Demonstrationsfla-
che und sorgt fiir bleibenden Glanz auf
dem Stand. Durch ein in Zusammenarbeit
mit dem FAW entwickeltes Navigations-
verfahren bewegt sich der putzige Robo-
ter auch ohne aufwendige Sensorik effizi-
ent durch den Raum, reinigt ohne mensch-
liche Unterstiitzung Hartbodenbelage
und achtet nebenbei auch noch darauf,
das Inventar nicht zu beschédigen. Neben
dem autonomen Betrieb erlaubt ein op-
tional verfigbares Bedieninterface eine in-
tuitive Interaktion bzw. Kommandierung
der Maschine durch den Benutzer. Durch
eine Freihandeingabe innerhalb eines auf
einem Touchscreendargestellten Realbilds
des Arbeitsraums kénnen intuitiv zu reini-
gende Bereiche des FuBbodens oder Vor-
zugsrichtungen der Reinigungsbewegung
vorgegeben werden. Nachdem der zu rei-
nigende Bereich spezifiziert ist, plant Auto
Cleaner eine flachendeckende Bewe-
gungstrajektorie und fuhrt diese eigen-
standig aus. Flr weitere Informationen s.
http://www.psautomation.de.

genRob - mobile Roboter mit
Manipulatorarm fur Industrie und
Forschung

genRob ist eine aus dem Fraunhofer IPA
im Jahr 2000 ausgegriindete Abteilung
der GPS GmbH mit Sitz in Stuttgart-Vai-



morphﬁewsl etter

hingen. Bei dem neuesten Produkt Mo-
bileArm handelt es sich um eine mobile
Plattform die einen 7-achsigen Industrie-
roboter tragt. Der Manipulatorarm PA-10
von Mitsubishi mit einer Traglast von max.
10 kg wurde ausgewahlt, da er ein sehr
gutes Verhéltnis
von Armgewicht
zu Handhabungs-
gewicht aufweist
und direkt aus der
pc-basierten Ent-
wicklungsumgebung
des Plattformrech-
ners angesteuert
werden kann.
Weiterhin konnte
die Steuerung
vollstandig in die
mobile Plattform
genBase |l inte-
griert werden.
MobileArm wird
bereits von unterschiedlichen Forschungs-
einrichtungen im Bereich der industriellen
Anwendung als Montagehelfer und im
Bereich der Biotechnologie zum Proben-
handling eingesetzt. Die wichtigsten
technischen Eigenschaften von MobileArm
lauten:

* mobile Plattform genBase II

* Traglast Arm ca. 10 kg

* Reichweite Arm ca. 1 m

* Kinematik 7-Achs Knickarm

* Batterielaufzeit ca. 5 Stunden.

Mehr Infos unter: www.genrob.com

MobileArm, Basisplatt-
form fir rob@work des
Fraunhofer IPA

Aus dem Umfeld von MORPHA

SFB 360 - Situierte Kunstliche
Kommunikatoren

Kunstliche Kommunikatoren sind formale
Systeme, die akustische, optische und
kognitive Aspekte einer naturlichen Kom-
munikation rekonstruieren. Erste Prototy-
pen sollen den Kommunikationspartner
héren und sehen sowie das Wahrgenom-
mene verarbeiten, d.h. verstehen kénnen.
Mit der Erforschung derartiger Systeme
beschaftigt sich der 1993 gegriindete
Sonderforschungsbereich SFB 360-Situier-
te Kiinstliche Kommunikatoren der Uni-
versitat Bielefeld. Er vereint mehr als 30
Mitarbeiter aus der Technischen Fakultat
und die Fakultét fur Linguistik und Litera-
turwissenschaft der Uni Bielefeld.

Mehr Informationen auch zu Projekten
und Teilprojekten unter:
http://mww.sfb360.uni-bielefeld.de/

der Augen und detektierte Augen-
position. Basierend auf den Ergebnis-
sen der Evaluierung wird die Personen-
detektion hinsichtlich Qualitat der Er-
gebnisse und Verarbeitungsgeschwin-
digkeit verbessert. Bei der Posen-
schatzung geht die Verbesserung in
Richtung auf eine personenunabhén-
gige Ermittlung der Pose. Dazu wur-
den die bisher verwendeten personen-
spezifischen Graphen durch neue
Graphen fir allgemeine Gesichter
ersetzt. Auch hier wird der oben be-
schriebene Ansatz verwendet, um die
Weiterentwicklungen zu verifizieren.®

RUB: Fortschritte beim RUB-Teilde-
monstrator CORA

In den letzten drei Monaten wurden
am Teildemonstrator CORA (Coope-
rative Robot Assitant) der RUB Fort-
schritte insbesondere in den folgen-
den Bereichen gemacht:

Es wurde an zwei Modulen des Robo-
terarms kinstliche Haut der Firma
Siemens angebracht.

S Al
CORA Teildemonstrator mit kiinstlicher Haut

Als Eigenentwicklung haben wir dazu
Silikonmanschetten hergestellt Uber
die die Haut zylinderférmig tberge-
streift ist. Das Silikon verleiht der
Konstruktion dabei einerseits die no-
tige Stabilitat, andererseits bildet sie
einen nachgiebigen Untergrund fur
die bertihrungssensitive Schaumstoff-
folie. Die zylindrische Form der Man-
schetten erméglicht eine richtungs-
auflésende haptische Interaktion mit
dem Roboter.

Far die Prozesskommunikation wurde
nun unser neues, auf QNX basieren-
des Kommunikationsprotokoll imple-
mentiert. Alle schon erstellten und
noch zu erstellenden Teilmodule kdn-
nen nun dber ein einheitliches Inter-
face miteinander kommunizieren.
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Ihre Interaktion wird Gber eine zent-
rale Datei konfiguriert und findet
Uber schnelle Nachrichtenkanale
statt, die auch rechnerlbergreifend
arbeiten.

Derzeit wird ein detaillierter Plan fr
den Ablauf der Enddemonstration
erarbeitet. Hierzu wurden die in der
gesamten Interaktionssequenz be-
notigten Teilverhalten identifiziert
und ihre logischen Wechselwirkun-
gen analysiert. ®

IAIM: Fortschritte bei der Arbeit
an den Teildemonstratoren

Der Teildemonstrator “Lernender Ma-
nipulationsassistent™ Albert ist wie
geplant fast fertig aufgebaut. Das
System besteht aus einer mobilen
Plattform ODETE, einem hochbeweg-
lichen siebenachsigen AMTEC-Arm
und einem Dreifingergreifer der Firma
Barrett. Der Greifer erlaubt es, auch
Haushaltsgegenstande sicher zu er-
fassen und mehrere Griffarten des
Menschen nachzubilden.

Zur anthropomorphen Programmie-
rung wurde von uns ein Trainingscen-
ter mit beweglichem Kamerakopf
und Datenhandschuh aufgebaut. Der
Handschuh wurde um selbstentwickel-
te haptische Sensoren erganzt, um
auch Kraftinformation berticksichtigen
zu kénnen. Die Umsetzung der trai-
nierten Aufgaben auf dem realen
System erfolgt mit dem Manipulations-
assistenten. Es konnten schon erfolg-
reich verschiedene Greifoperationen
durch Vormachen trainiert werden. Es
mussen lediglich noch die Rechner-

,,Lernender Manipulationsassistent**
ALBERT
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komponenten zur Armsteuerung und
zur Bildverarbeitung im System inte-
griert werden.

Fertig ist ebenfalls die Kinematik zur
Armsteuerung. Die Arbeit am Teilde-
monstrator “Intelligente Transport-
hilfe” ist abgeschlossen. Der mobile
Roboter lasst sich, wie auch der Mani-
pulationsassistent sprachlich komman-
dieren und zusatzlich tber eine hap-
tische Schnittstelle mit geringstem
Kraftaufwand prazise positionieren. e

IPA: Mensch-Maschine-Schnitt-
stelle und Handlungsplanung

Fir den Teildemonstrator Care-O-bot®
wurde die Softwarearchitektur weiter-
entwickelt.
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Architektur der Mensch-Maschine-
Schnittstelle und Handlungsplanung

Sie besteht nun auf unterster Ebene
aus dem am Fraunhofer IPA entwik-
kelten Real Time Framework mit Ro-
botics Toolbox zur Ansteuerung der
mobilen Plattform und seiner Fahr-
fahigkeiten (reaktive Fahr-Skills). Erwei-
ternd wurde eine CORBA-Schnittstel-
le realisiert, die die Anbindung zusétz-
licher Steuerungssoftware erméog-
licht.

Auf ndchsthoherer Ebene wurde die
Handlungsplanung und -ausfihrung
realisiert. Hierzu wurde auf die JAM
intelligent agent architecturel zuriick-
gegriffen. JAM ist eine Weiterent-
wicklung von UMPRS und stellt um-
fangreiche Werkzeuge zur Beschrei-
bung von Zielen und méglichen Hand-
lungen in Form von Planen zur Verfi-
gung. JAM dekomponiert die Ziele in
Aktionen nach BDI-Theorie (believe,
desire, intention) und fuhrt diese pa-
rallel aus. Dabei wird sowohl ein ziel-
orientiertes als auch ein ereignisge-
steuertes Verhalten erreicht.

Fur die Mensch-Maschine-Schnittstel-
le wurde eine Software-Systemarchi-
tektur in JAVA entwickelt. Die Kom-
munikationsverbindungen zwischen
Bedienmodulen und Steuerungskern
werden mittels der Kommunikations-
technologie CORBA erméglicht. Auf-
bauend auf dieser Systemarchitektur
wurden Ein- und Ausgabemodule wie
z. B. Sprachein-/-ausgabe und 2D-/
3D-Visualisierung der Umgebung er-
stellt und zu einer Applikation verei-
nigt.

Das Gesamtsystem konnte bei der
Projektstandssitzung im Januar erfolg-
reich in der Simulation vorgefuhrt
werden: Auf Benutzereingabe via
Mikrofon oder Touchscreen werden
Hol-/Bring-Kommandos gegeben, die
Care-O-bot® in einer Simulations-
umgebung mit der Original Steue-
rung ausfuhrt. Die Ausfihrung wird
mittels VRML in 3D visualisiert.®

FAW: Situationserkennung ftr
autonome mobile Roboter in
belebten Umgebungen

In natdrlichen, belebten Umgebun-
gen, wie z.B. in einem Einkaufszen-
trum, in einer Fulgangerzone, in ei-
ner Wartehalle am Flughafen oder im
Bahnhof, kénnen Bewegungen der
beteiligten Menschen nicht nur auf
rein physikalischer Ebene mittels
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MORPHA-Kolloquium

Gerhard Sagerer (Technische Fakultat,
Universitat Bielefeld)

Sprache, Bilder, Plane, Handlungen:
Interaktion verschiedener Modalitéten
in Mensch-Maschine-Interaktionen
Dem Menschen angepasste Interaktions-
maoglichkeiten mit Maschinen riicken in
mehreren Forschungsdisziplinen in den
Vordergrund. Beispiele sind die Entwick-
lung interaktiver, kommunizierender Ro-
boter mit teilweise speziellen Geraten zur
Interaktion, wie aber auch rein perzeptiv
orientierte Untersuchungen zum Sprach-
verstehen oder zur Interpretation von
Gestiken. Fur die Entwicklung von Syste-
men sind dabei neben der Gewinnung
und Interpretation der unterschiedlichen
Kommunikationssignale, die Wahrneh-
mung der gemeinsamen Umgebung und
die Integration der verschiedenen Modali-
téten von Bedeutung. Am Beispiel eines
Konstruktionsszenarios werden Metho-
den und Algorithmen vorgestellt, die Ob-
jekte, Ereignisse und Episoden aus visuel-
len und akustischen Daten erkennen, ver-
stehen und im Wechselspiel aus verschie-
denen Informationsquellen mégliche Feh-
ler reduzieren sowie Ambiguitaten auflo-
sen kdnnen.

Datum: Dienstag, 06.03.2001

Ort: Institut flr Neuroinformatik,
Ruhr-Universitat Bochum

Gastgeber: Prof. Dr. Werner von Seelen/

Dr. Axel Steinhage

Kurz notiert

DLR prasentiert sich auf High-Tech-
Tag in Bayern

Beim ersten bayernweiten High-Tech-Tag
am Samstag den 31. Marz 2001, haben
rund 200 technologieorientierte Unter-
nehmen, Forschungsinstitute und Hoch-
schulen in ganz Bayern ihre Pforten fiir
interessierte Blrgerinnen und Birger zu
einem Besuch gedffnet. Das Interesse der
bayerischen Bevolkerung war aulReror-
dentlich hoch, was an der sehr hohen Be-
sucherzahl von insgesamt tiber 200.000
abgelesen werden kann. Auch das
Deutsche Zentrum fur Luft- und Raum-
fahrt in Oberpfaffenhofen beteiligte sich
an dem Tag der offenen Tur. Im Institut
fr Robotik und Mechatronik wurden
dabei unter anderem Arbeiten aus dem
Projekt MORPHA préasentiert. Der Schwer-
punkt lag hierbei an der direkten taktilen
Interaktion Mensch/Roboter. Auferor-
dentliches Interesse fand auch der Teilde-
monstrator ,,Interaktion Greifen*, an dem
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die Arbeiten mit der DLR-Hand Il gezeigt
wurden.

Arbeiten mit der DLR-Hand I

Flugroboter im Testeinsatz
Wissenschaftler und Studenten des In-
stituts fr Technische Informatik der TU
Berlin haben den autonomen Hubschrau-
ber MARVIN (Multi-purpose Aerial Robot
Vehicle with Intelligent Navigation) ent-
wickelt. MARVIN und sein Entwicklerteam
gewannen den Uber drei Jahre laufenden
Wettbewerb ,,International Aerial Robo-
tics Competition Millennial Event* in Rich-
land im US-Bundesstaat Washington.

el
"

"

Marvin in Aktion

MARVIN bewies ab dem Start, dass er in
der Lage ist, ohne weitere menschliche
Unterstiitzung unter erschwerten Bedin-
gungen (Feuer, Rauch, Wasserfontanen)
Gefahrenstoffe sowie Opfer und Uberle-
bende aufzuspuren. Er scannt unbekann-
te Gegenden auf der Suche nach Zielob-
jekten, pruft Ubereinstimmungen mit den
vorgegeben Klassifikationen, tbermittelt
seine Ergebnisse per Funk an eine Boden-
station und ,,entscheidet* selbstandig
Uber sein weiteres Vorgehen - zum Bei-
spiel, ob er Flugrichtung bzw. -héhe &n-
dern oder zusétzliche Bilder aus anderen
Perspektiven aufnehmen muss. Der Sieg
wurde mit einem Preisgeld in Hohe von
30.000 US-Dollar belohnt.

Mehr Infos unter: http://pdv.cs.tu-
berlin.de/MARVIN/index.html

Koordinaten des Ortes und der
Geschwindigkeit beschrieben und
prazidiert werden, sondern es lassen
sich auch bestimmte Bewegungspha-
nomene beobachten. Einfache Bei-
spiele fur solche Erscheinungen sind
Verkehrsstrome, Warteschlangen oder
eine gezielte Bewegung in Richtung
auf einen point of interest in der Um-
gebung. Die Situation, in der sich ein
autonomer mobiler Roboter zu einem
gegebenen Zeitpunkt befindet, ist so-
mit im Wesentlichen durch die in der
néheren Umgebung vorhandenen Be-
wegungsphanomene bestimmt. Be-
sitzt ein autonomer mobiler Roboter
die Fahigkeit, solche Situationen zu
erkennen, so kann ihm dies bei der
Handlungsplanung entscheidende Vor-
teile einbringen, beispielsweise, indem
er sich vorsichtig aber doch bestimmt
in einen Verkehrsstrom einordnet (an-
statt auf dessen Abklingen zu warten)
oder gezielte Behinderungen durch
neugierige Passanten erkennt und
entsprechende Abwehrmalinahmen
einleitet (anstatt zum hilflos ausgelie-
ferten Spielball zu werden). Bewe-
gungsphanomene in belebten Umge-
bungen lassen sich anhand verschie-
dener Merkmale unterscheiden.
Anzahl der Agenten. Es gibt kollekti-
ve Erscheinungen, wie die bereits
genannten Stréme, sowie individuelle
Erscheinungen, z.B. eine Person, die
sich in der Bahnhofshalle etwa auf
einen Schalter (Fahrkartenautomat,
Ausgang etc. als points of interest) zu
bewegt. Fir jeden Agenten ist also
festzustellen, ob und (falls ja) an wel-
chem kollektiven Phdnomen er teil-
nimmt.

Intentionen der Agenten. Zu Agenten
kénnen Hypothesen tber deren Hand-
lungsziele gebildet werden. Solche
Ziele kénnen geometrisch und relativ
konkret fassbar (Zielpunkte in der
Umgebung, Bewegung auf andere
Agenten zu, um z.B. Interaktion zu
ermdglichen), aber auch abstrakterer
Natur sein (z.B. warten auf ein Ereig-
nis in der Bahnhofshalle, freundliche
kollaborative Interaktion zwischen
Agenten, Interaktion aus Neugierde
oder Boswilligkeit). Im Zusammen-
hang mit autonomen mobilen Platt-
formen in 6ffentlichen Umgebungen
ist auch der Ansatz der rekursiven
Intentionsmodellierung interessant.
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Hierbei soll der Roboter nicht nur ein
Modell der Intentionen des Gegen-
Ubers entwickeln, sondern weiter
auch Hypothesen tber das Modell
des Gegeniibers wiederum Uber des-
sen Gegeniiber (d.h. hier Gber den
Roboter selbst) aufstellen. Dieser As-
pekt ist insbesondere bei (sowohl
kollaborativer als auch boéswilliger)
Interaktion mit dem Roboter von Be-
deutung .

Interaktion zwischen Agenten.
Umfasst ein Phanomen mehrere Agen-
ten, so kann die Interaktion innerhalb
dieser Gruppe untersucht werden.
Beispielsweise unterscheiden sich
hierdurch lose zusammen stehende
Wartende von einer Gruppe mitein-
ander Redender, wobei entsprechen-
de Hypothesen etwa durch Analyse
der Blickrichtungen gewonnen wer-
den kdnnen.

Neben diesen eher grundlegenden
Uberlegungen entsteht zur Zeit eine
Sammlung von Beschreibungen pro-
totypischer Bewegungsphanomene,
deren Erkennung bei autonomer Be-
wegung durch belebte Umgebungen
winschenswert erscheint. Die néch-
sten Stufen sollen dann den beste-
henden Ansatz zur Erkennung geziel-
ter Behinderungen erweitern und um-
fassen dafur die Identifikation oder
Neuentwicklung geeigneter Verfah-
ren zur Erkennung dieser Phanomene
sowie anschlieBend deren Implemen-
tierung. Auch Tests sind vorgesehen.e

DLR, FAW, Siemens: Erste Integra-
tion Beim Haushaltsassistenten

In einer ersten Stufe des Integrations-
prozesses fur den Haushaltsassisten-
ten wurden die Beitrdge der Parter
FAW, Siemens und DLR auf dem
Hauptdemonstrator integriert. Die
Integration erfolgte entlang der
bereits auf dem Workshop in Bad
Urach vorgestellten Gesamtarchitek-
tur auf der Basis des am FAW entwik-
kelten Softwarerahmens SmartSoft.
Innerhalb dieses Rahmens werden die
Softwarekomponenten der Partner als
Server abgebildet, welche die jeweils
eigene Funktionalitéat den anderen
Partnern zur Verfugung stellen. Im
einzelnen bietet ein Roboter-Server
(Siemens) Dienste zur Navigation und
Manipulation (Sensomotorische
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Skills), ein Vision-Server (FAW) stellt
die Dienste zur Objekterkennung zur
Verfugung. Eine weitere Komponente
(Siemens) regelt die Interaktion mit
dem Bediener durch Ruckfragen des
Systems flr den Fall, dass dessen
Planer (FAW) mehrdeutige Situatio-
nen nicht autonom bewaltigen kann.
Dazu bedient es sich eines multi-
modalen Bedienpanels (DLR), welches
Kommunikation Uber Sprache und
Grafik ermdglicht.

Auf Basis dieser Integration wurde ein
erstes Szenario implementiert, in wel-
chem der Roboter Hol-/Bring-Dienste
fur den Nutzer ausfihrt. In der
nachsten Stufe der Integration ist vor-
gesehen, das System unter anderem
um eine Komponente zur Belehrung

Veroffentlichungen

durch ,,Programmieren durch Vorma-
chen* (IAIM) zu erweitern.e

GPS: Morpha-Internet-Release im
Netz

Seit Ende Februar 2001 prasentiert
sich Morpha im Internet mit ausge-
feiltem gra-fischem Layout und vielen
erganzenden Informationen. Unter
der Adresse http://www.morpha.de
finden Sie eine aus-fuhrliche Projekt-
beschreibung, zahlreiche Publikatio-
nen zum Downloaden und attraktives
Bildmaterial. Besuchen Sie auch un-
seren Showroom, der lhnen u.a. mit
einigen kleinen Videos Aktionen und
Ar-beitsweisen von intelligenten an-
thropomorphen Assistenzsystemen
anschaulich vor Augen fuhrt.e
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robots: A globally stable approach implemented on DLR’s leight-weights ro-

bots.
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Ehrenmann, M. Rogalla, O. ZélIner, R. Dillmann, R.: Teaching Service Robots
Complex Tasks: Programming by Demonstration for Workshop and Household
Environments. Int. Conf. on Field and Service Robotics (FSR), 11.-13. Juni

2001, Helsinki, Finnland.

Kémpke, T.: Interfacing Graphs. Angenommen bei Journal of Machine
Graphics and Vision MGV. Erscheint 2001.
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Public Environment. FSR 2001, 11.-13. Juni 2001, Helsinki, Finnland. Int.
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Friendly Interaction for Learning and Cooperation. In Proceedings of the 2001
[EEE Int. Conf. on Robotics and Automation, Seoul/Korea, 2001.
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Kurz notiert

Roboterarme bewegen sich ohne
Plattformen an Wé&nden entlang
Forscher der englischen Firma Rehab
Robotics in Shaffortshire entwickeln ei-
nen mobilen Roboterarm, der sich an der
Wand entlang bewegen kann. Der soge-
nannte Flexibot soll an beiden Enden mit
einem Vierbackengreifer ausgestattet
werden. Die Greifer sollen nicht nur zur
Manipulation, sondern auch fir die Strom-
versorgung verwendet werden. Der Flexi-
bot bewegt sich raupendhnlich von einem
Versorgungspunkt zum anderen, wobei
immer ein Ende des Arms solange den
Kontakt zur Stromversorgung behélt, bis
das andere Ende einen neuen Kontakt
gefunden hat. Die Steuerungselemente
sollen sich entweder in der Wand oder
im heimischen PC befinden. Einsatzberei-
che fur den Flexibot sehen die Forscher
vor allem in Haushalten von Rollstuhl-
fahrern, wo sie einfache, unterstiitzende
Tatigkeiten ausfihren sollen, aber auch
in der Raumfahrt, wo die mobilen Arme
externe Shuttlereparaturen durchfiihren
konnten. (Vgl. Graham-Rowe, Duncan:
Armed and ready. In NewScientist
Newsletter, 21.02.2001)

Fischroboter schwimmt mit echten
Muskeln

Im Rahmen eines vom US-Verteidigungs-
ministerium geforderten Projekts entwik-
kelten Wissenschaftler des MIT einen
Fischroboter, der sich mit Hilfe von fri-
schen Froschmuskeln fortbewegt. Elektri-
sche Signale regeln die Muskelarbeit,
wahrend die Muskeln ihre Energie aus
einer Zuckerldsung beziehen, in der der
Fischroboter schwimmt. Um den Roboter
in jeder beliebigen Umgebung einsetzen
zu konnen, arbeiten die Forscher an ei-
nem kunstlichen Magen. Weitere Anwen-
dungen dieser Technologie auf3er im mili-
tarischen Bereich sehen die Wissenschaft-
ler vor allem in der Medizin. Mehr Infos
unter den ersten beiden Aufsatzen auf
der Internetseite: http://bigsearch.mit.
edu:8765/query.html ?qt=real+muscles
Allgemeine Infos unter: www.ai.mit.edu/

IAIM richtet MFI aus

Vom 19.-22. August 2001 findet in
Baden-Baden die International Confe-
rence on Multi Sensor Fusion for Intelli-
gent Systems (MFI) statt. Teilnehmen
werden Uber 100 Repradsentanten aus
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Asien, Nordamerika und Europa. Gaste
und Interessierte sind herzlich willkom-
men. Weitere Infos unter: http://
wwwiaim.ira.uka.de/Events/mfi2001/

Marktanalyse Servicerobotik 2000:
industrielle Schwerpunkte und
Entwicklungen seit 1999

Eine vom ECE und IFR durchgefiihrte
Marktanalyse beschreibt Produktion und
Anwendungsbereiche von Produkten fir
den Bereich der Servicerobotik. Ca. 80
Unternehmen beteiligten sich weltweit
an der Erhebung. Die folgenden Grafiken
zeigen grundsétzliche Produktions- und
Investitionsschwerpunkte.

Eine detaillierte Aufschlusselung der
Analyse ist nachzulesen in:

World Robotics 2000, pp 285-324.

Fzi L]
Yala, in US dollars, of srviie polssts

trestadled wp S 1999 by applacah om g

Aibo’s second generation

Aibo Il stellt sich mit zusatzlichen Senso-
ren an Kinn, Kopf und Ricken und mit
mehr emotionaler Expressivitét vor: Er
kann neben den Pfoten, dem Schwanz,
dem Kopf und dem Maul nun auch seine
Ohren bewegen. Er reagiert auf seinen
Namen und kann mit einem PC vernetzt
werden. Zu erleben ist dabei die Welt aus
der Aibo-Perspektive.

Infos, Bilder und Videos unter: http://
www.eu.aibo.com/
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Veranstaltungskalender

ICORR 2001

7th Intern. Conf. on Rehabilitation
Robotics

ICRA 2001

Int. Conf.of Robotics & Automation
Agents 2001

The Fifth International Conference on
Autonomous Agents

FSR 2001

3th Int. Conf. on Field an Service
Robotics

ICML-2001

18th International Conference on
Machine Learning

AIM 2001

2001 IEEE/ASME Conf. on Advanced
Intelligent Mechatronics

INTERACT 2001

13. Conference on Human-Computer
Interaction

SCIl 2001

The 5th World Multi-Conf. on
Systemics, Cybernetics a. Informatics

Kurz notiert

Leben mit einem Mini-Roboter

PaPeRo - der Partner type Personal Robot
ist ein auf Gemeinschaft und Kommuni-
kation ausgerichteter Haus- und Heim-
roboter. Er versteht 650 Satze und spricht
selber mehr als 3000. Er kann in Bild und
Ton Nachrichten aufnehmen und sie wie-
der abspielen, wenn er den Empfénger
gefunden und erkannt hat. Er ist Infobox,
Raumuberwachungssystem und Spielka-
merad in einem.

Im Januar 2001 stellte die japanische NEC
Corporation die ersten Prototypen von
PaPeRo vor. Umfangreiche Informationen,
Bilder und Videosequenzen sind unter
folgender Internetadresse zu finden http:/
/www.incx.nec.co.jp/robot/english/
30.01.2001)

Sonys Zwerg-Androide SDR-3X

Mit 24 Gelenken, einem Gewicht von 5
Kilo und einer GroRe von 50 cm ist der
SDR-3X gelenkiger und beweglicher Rob-
oter. Er erreicht eine Geschwindigkeit von
15 m pro Minute und ist der ,geborene’
Unterhaltungsroboter: er versteht ca. 20
Worte, kann Farben unterscheiden, ein

25.-27.04.2001
Evry/France

21.-26.05.2001
Seoul/Korea
28.05.-01.06.01
Montreal/Kanada

MFI 2001

ICAR 2001

10th International Conference on
Advanced Robotics

8. IFAC HMS 2001

Symposium on Analysis, Design and
Evaluation of Human-Machine-Syst.

11.-13.06.2001
Helsinki/Finnland

28.06.-01.07.01
Williams College,
Berkshires/Massa-

RO-MAN 2001

HCI International 2001
9th International Conference on
Human-Computer-Interaction

IEEE Conference on Multisensor
Fusion an Integration for Intelligent

IEEE International Conference on
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05.-10.08.2001
New-Orleans-LA/
USA
20.-22.08.2001
Baden-Baden

22.-25.08.2001
Budapest,
Hungary
18.-20.09.2001
Kassel

18.-21.09.2001
Paris/Frankreich

21.-23.09.2001

chusetts Robot an Human Interaction
8.-11.07.2001 ISHF 2001
Comol/ltalien

The 1th International Symposium on Sapporo/Japan

Measurement, Analysis and Modelling

09.-13.07.2001

Tokyo/Japan CLAWAR 2001

4th Int. Conf. on Climbing and

22.-25.07.2001
Orlando, Florida/
USA

Walking Robots
IROS 2001

of Human Functions

24.-26.09.2001
Karlsruhe

29.10.-03.11.01

IEEE/RSI International Conference on Maui,Hawaii/USA

Intelligent Robots and Systems

Tor schlieBen und soll sogar auf einem
Bein balancieren und tanzen kdnnen. Die
am 01.08.2000 als separate Company
der Sony Corporation gegriindete Sony
Entertainment Robot Company (ERC)
stellt den SDR-3X zuerst auf einer Presse-
konferenz im November 2000 vor und
prasentierte ihn kurz darauf auf der Robo-
dex2000 in Japan, der ersten ,,Roboter
und Partner“-Ausstellung. (Vgl. K., C.:
Sony SDR-3X - Roboterhund AIBO be-
kommt ein Herrchen. In: www.golem. de/
0011/10976.html); Bilder unter: http://
www.watch.impress. co.jp/pc/docs/article/
20001121/sony.htm

Kunstliche Nase erkennt Duifte

Die elektronische Nase des Turiner Insti-
tuto Agrario di San Michele saugt etwas
Luft ein, ladt die Duftstoffe elektrisch auf
und misst die Zusammensetzung. Ein Ver-
gleich mit vorgegebenen Strukturen er-
maoglicht eine problemlose Identifikation
von verschiedenen Diften. Bei einem Ge-
ruchstest in der italienischen Kaseindus-
trie stand die kiinstliche Nase denen
menschlicher Experten um nichts nach.
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(vgl. Kunstliche Nase beschnuppert italie-
nischen Qualitats-Kéase. In: bild der wis-
senschaft online, Newsticker,30.01.2001)

Gesichtserkennungssysteme am IIS-A
Das Fraunhofer Institut fur Integrierte
Schaltungen (IIS-A) arbeitet erfolgreich
an Gesichterkennungssystemen. Auf der
CeBIT 2001 in Hannover zeigen die Erlan-
ger Forscher erste Ergebnisse anhand ei-
nes virtuellen Spiegels. Das Computersy-
stem vergleicht die aufgenommenen
Grauwertbilder mit gespeicherten Struk-
turen und ist so in der Lage, Personen
bzw. Gesichter zuverlassig zu erkennen.
Doch die Vorstellungen der Forscher rei-
chen bis zur computertechnischen Umset-
zung moglichst vieler, wenn nicht sogar
aller menschlichen Erkennungsstrategien.
Der dafiir verwendete Begriff der ,,Sensor-
fusion* umfasst die gesamten menschli-
chen Gesichtsregungen einschlief3lich
sprachlicher AuRerungen. Wesentlich rea-
litatsnéher sind Anwendungen in Fahrer-
Uberwachungssystemen und verbesserte
Video- oder Telekonferenzsysteme.

Mehr Infos unter: http://www.iis.fhg.de/
pub_rel/presse/2001/cebit/spiegel_d.html



