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Die Projektzeitung mit Neuigkeiten aus MORPHA und dem Projektumfeld

Neuigkeiten aus MORPHA

Internationale Statustage der
BMBF-Leitprojekte zur Mensch-
Technik-Interaktion in Saarbriik-
ken 26. -27. Oktober 2001

Als eine der ersten haben deutsche
Forschungspolitiker erkannt, dass die
fehlende Benutzerfreundlichkeit heu-
tiger technischer Gerate ein wesentli-
ches Hemmnis fir die Entstehung
und Vermarktung neuer, innovativer
Produkte darstellt. Nicht der Mensch
sollte sich an das Gerat anpassen, son-
dern das Gerat an den Menschen. Mit
dieser Kernidee startete das Bundes-
ministerium fur Bildung und Forschung
im Sommer 1999 sechs sogenannte
Leitprojekte zur Mensch-Technik-In-
teraktion. Vom 26. -27. Oktober 2001
stellten diese sechs Leitprojekte MAP,
ARVIKA, EMBASSI, INVITE, MOPRHA
und SmartKom im Rahmen einer in-
ternationalen Tagung in Saarbrtcken
ihre ersten Ergebnisse vor. Vor Uber
300 Teilnehmern aus In- und Ausland
prasentierten die Sprecher der Leit-
projekte die Ziele Ihrer Projekte und
lhre bisherigen Arbeiten. Unter den
Teilnehmer befand sich auch ein mit
internationalen Wissenschaftlern be-
setztes Gutachtergremium, das die
Arbeiten der Leitprojekte kritisch un-
ter die Lupe nahm. Mit dem Statement
. Very impressive collection of projects!
Lots of excitement!” beschrieben Phil
Cohen und Mark Maybury, USA, den
Eindruck, den sie von den Arbeiten
der Leitprojekte gewonnen hatten.
Sehr erfreulich aus der Sicht von
MORPHA ist, dass unser Leitprojekt
in der Beurteilung der Gutachter ei-
nen hervorragenden Platz einnehmen
konnte.

Gemeinsamer Workshop der Leit-
projekte MORPHA und SmartKom
zum Thema Benchmarking im
Bereich Gestikerkennung

Am 07.03.2002 findet am Fraunho-
fer Institut fur Produktionstechnik
und Automatisierung IPA ein gemein-
samer Workshop der beiden Leitpro-

jekte MORPHA und SmartKom statt.
Beide Leitprojekte haben Arbeits-
gruppen eingerichtet, die gemeinsam
das Thema Benchmarking, zunachst
bezogen auf das Problem der Gestik-
erkennung, erértern wollen. Insbe-
sondere soll der Stand und die Aus-
sagekraft verfligbarer Benchmarks
und Datensatze beleuchtet werden.
Weiterhin soll zunachst innerhalb der
beiden Leitprojekte untersucht wer-
den, inwieweit gemeinsame verwend-
bare Vergleichsdatensatze und Expe-
rimente definiert werden kdnnen.
Die Leitprojekte folgen damit einer
Anregung des fur die MTl-Leitprojekte
verantwortlichen Referatsleiters im
BMBF MinRat Dr. Bernd Reuse und
des internationalen Beirats, die das
Fehlen solcher Benchmarks auch in
der internationalen Forschungsland-
schaft beklagten. In einer gemeinsa-
men Anstrengung sollten die beiden
Leitprojekte erste Schritte tun, um
dieses Defizit zu fullen.

MORPHA in den Vorbereitungen
fir die Hannover Messe 2002

Das MORPHA-Konsortium hat sich
einstimmig dazu entschlossen, die
Ergebnisse des Projekts auf der Han-
nover Messe 2002 einem internatio-
nalen Uberwiegend industriellen Pub-
likum zu prasentieren. Der Messeauf-
tritt wird als ein sehr gutes Instrument
betrachtet, die Umsetzung und Ver-
wertung der Projektergebnisse voran-
zutreiben. Die Ergebnisse sollen unter
zwei anschaulichen Schlagzeilen bzw.
Uberschriften prasentiert werden,
hinter denen die beiden in MORPHA
exemplarisch betrachteten Szenarien
~Roboterassistenten in der Produkti-
on” und ,Roboterassistenten in Haus-
halt und Pflege” stehen. Dies sind
die Uberschriften , Industrieroboter
der Zukunft: Programmierung, Beleh-
rung und Kooperation” und , Robo-
terbar”. In der , Roboterbar” sind
Roboter in verschiedenen Rollen zu
sehen, darunter ein , Barkeeper”, ein
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.Ober”, ein ,Putzer” und gar ein
~Animateur”. Gezeigt werden soll in
mehreren Szenen, wie kinftig Men-
schen und Roboter in einem gemein-
samen Arbeits- und Lebensraum kom-
munizieren und kooperieren. Unter
der Uberschrift ,, Industrieroboter der
Zukunft: Programmierung, Belehrung
und Kooperation” spannen die Expo-
nate des Szenarios ,, Produktionsas-
sistent” den Bogen von ersten Spin-
off-Produkten bis zu Visionen eines
Hand-in-Hand-Arbeitens von Mensch
und Roboter. Sie werden unter den
Schlagworten ,,Programmierung”,
.Belehrung” und , Kooperation” auf
dem Messestand thematisch grup-
piert.

Amtec und Astrium: Motek 2001
in Sinsheim

Amtec und Astrium haben gemein-
sam auf der Motek 2001 in Sinsheim
zwei Systeme aus Morpha vorge-
stellt, einen 3D-Laserscanner und ein
darauf basierendes 3D-Lagebestim-
mungssystem. Der 3D-Laserscanner
ist ein Sensor fur die robuste Aufnah-
me von dichten und zugleich hoch-
genauen raumlichen Informationen
eines weiten Sichtfeldes. Er besteht
aus einem PowerCube (Modul von
Amtec und einem Laserscanner, Fab-
rikat SICK. Erganzend zu dem hoch-
genauen 3D-Laserscanner zeigten
Amtec und Astrium das 3D-Lagebe-
stimmungssystem. Es liefert nach ei-
ner automatischen Belehrung die 6D-
Lage der zu manipulierenden Objek-
te. FUr ein neues Objekt wird das 3D-
Lagebestimmungssystem lediglich
anhand von neuen Ansichten oder
CAD-Modellen vollautomatisch trai-
niert. Das innovative 3D-Lagebestim-
mungssystem ist gleichermalBen fur
Entwickler und Endanwender konzi-
piert. Es besteht aus mehreren SW-
Komponenten in Form einer OCX-Bib-
liothek, die die vollstandige Ansteue-
rung des Sensors Ubernimmt. Darin
enthalten sind alle notwendigen Kom-



ponenten zur Bildverarbeitung und
Visualisierung sowie Kalibrierungs-
und Prototyping-Tools. Im Zusam-
menhang mit dem neuen 3D-Sensor
senkt das 3D-Lagebestimmungs-
system erheblich die Entwicklungs-
zeiten fur die Nutzung der prazisen
Sensordaten.

Messestand von Amtec und Astrium auf der
Motec in Sinsheim 2001

Die mit Hilfe des neuen Sensors ge-
wonnenen 3D-Informationen sind in
vielen Bereichen der Automatisie-
rungstechnik nutzbar, wie z.B. Palet-
tierung, Depalettierung und Raum-
Uberwachung. Dabei eroffnet
diese neue Technologie An-
wendungsmaoglichkeiten, die
mit herkdbmmlicher Sensorik
nicht oder nur sehr schwer
l6sbar sind. Somit ist eine ho-
he Flexibilitdt erreichbar und
fur den Anwender entfallt
zeitraubende Entwicklungsar-
beit. Die Resonanz der Messe-
besucher war sehr positiv, so-
wohl fir den 3D-Laserscanner
als auch fir die 3D-Lagebe-
stimmung. Die vielfaltigen
Kontakte haben gleichzeitig
bestatigt, dass die 3D-Objekt-
lagebestimmung im Bereich
Automatisierungstechnik wachsende
Bedeutung gewinnt.
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FAW Ulm: Neues Ultraschall-Ent-
fernungsmsssystem fiir autono-
me mobile Systeme

In Verbindung mit dem MORPHA-
Querschnittsthema Sicherheit / War-
tung / Diagnose wurde ein neues Ult-
raschall-Entfernungsmesssystem fur
autonome mobile Systeme entwickelt,
welches eine erheblich ver-
besserte sensorische Erfas-
sung des Arbeitsraumes er-
laubt. Darlber hinaus konn-
ten entstandene Verfahren
zur Erkennung von defekten,
dejustierten, verdeckten oder
anderweitig beeinflussten
Sensoren (Autodiagnose) so-
wie entsprechende Fehler-
behebungsmaBnahmen (Er-
ror Recovery) anhand dieses
Messsystems umgesetzt wer-
den. Das neue Ultraschallsy-
stem wird inzwischen sowohl
auf einem Experimentierro-
boter als auch auf dem Teil-
demonstrator Intelligente
Mobilitétshilfe eingesetzt.
Als Grundlage fur das neue
Messsystem dienen weit-
winklige Ultraschallsensoren
der Robert Bosch GmbH, wel-
che fur Kfz-Parkpiloten ent-
wickelt wurden. Aufgrund des groBen
Detektionswinkels von 60° x120°
erhalt man bei entsprechend dichter
Sensoranordnung Uberlappungen
der Detektionsbereiche mehrerer
Nachbarsensoren. Diese Detektions-
bereichstberlappungen erlauben ei-
ne Auswertung von Kreuzechos zwi-

Experimentierroboter mit neuem
Ultraschall-Entfernungsmesssystem
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Personalien

Ruhestand und Personalwechsel
bei MORPHA

Herr Eike Schmidt von Astrium Space
Infrastructure, ist im Dezember 2001
aus seinem Amt ausgeschieden und
hat seinen wohlverdienten Ruhe-
stand angetreten.

Bei KUKA Roboter gab es einen Mit-
arbeiterwechsel. Herr Dipl-Ing. Rai-
ner Bischoff, der seit 1.01.2002 fir
MORPHA tatig ist, hat Herrn Hans
Born, als Teilprojektleiter abgeldst.
Herr Bischoff arbeitete bis Ende des
letzten Jahres bei der Bundeswehr-
Universitdt MUnchen am Institut fur
Messtechnik. Er war dort unter
anderem fir das Projekt HERMES
(siehe dazu auch den Artikel auf
Seite 3) zustandig.

Und last but not least hat auch Zoller
+ Frohlich einen neuen Mitarbeiter
zu vermelden. Herr Markus Gemein-
der, Dipl.-Betriebswirt (FH) ftr Mar-
keting und Kommunikation, ist als
Berufseinsteiger seit 1.11.2001 bei
Zoller + Frohlich mit von der Partie.
Im Namen des gesamten Konsorti-
ums winscht die Projektleitung
Herrn Schmidt einen angenehmen
Ruhestand und Herrn Bischoff und
Herrn Gemeinder ein herzliches
Willkommen im MORPHA-Team.

Verschiedenes

Care-O-bot in ZDF-Vorabendserie
In der Fernsehserie ,Jenny & Co.",
wird der leicht modifizierte Service-
roboter Care-O-bot zum treuen,
intelligenten Gehilfen J.J., der seiner
Entwicklerin Jenny Holl (Eva Meier) in
allerlei beruflichen und privaten Kri-
sen beisteht. Der Pilotfilm und die
ersten 11 Folgen liefen seit dem
2.0ktober 2001 jeden Dienstag um
19.25 Uhr im ZDF. Drehbeginn fur
weitere 12 Folgen ist im Marz 2002.
Im realen Leben soll der Haushalts-
roboter einmal Hol- und Bringdienste
Ubernehmen, als Stitz- und Gehhilfe
oder mobile Kommunikationszent-
rale fur Haustechnik oder den Arzt
dienen. http://www.pressepartner.de/
inhalt/index.cfm?id=99



Dienstleistungroboter HERMES im
Museumseinsatz

Seit Oktober 2001 ist HERMES im Heinz
Nixdorf MuseumsForum in Paderborn im
Einsatz. Sein menschenahnlicher Aufbau
(s. Bild) mit abknickbarem Oberkorper,
zwei Armen, einem Stereo-Kamerakopf
und der integrierten sprecherunabhang-
igen Spracherkennung und -ausgabe er-
maoglichen es dem Publikum, mit dem Ro-
boter zu interagieren und zu kommunizie-
ren. Er Gbernimmt oder Ubergibt z.B. Ob-
jekte und stellt diese auf einem Tisch ab.
HERMES begriuBt und verabschiedet Be-
sucher und gibt verschiedenste Informa-
tionen. HERMES wurde vom Institut fir
Messtechnik der Universitat der Bundes-
wehr Mlnchen entworfen und in Zusam-
menarbeit mit der Firma Amtec aufge-
baut. Infos unter http://Awww.unibw-
muenchen.de/hermes

USA und Japan geben mehr fiir For-
schung aus

Nach Einschatzung des neuen Prasidenten
der Leibniz-Gesellschaft, Hans-Olaf Henkel,
mussen Staat und Wirtschaft in Deutsch-
land ihre Forschungsausgaben entschei-
dend erhéhen, ,,um wieder Anschluss an
die Spitze zu bekommen,” (H.-O. Henkel).
1989 lagen die Ausgaben von Staat und
Industrie fir Forschung bei knapp 3% des
Bruttosozialprodukts (BIP). Nach der Wie-
dervereinigung wurden die Ausgaben zu-
ruckgefahren und derzeit werden nur rund
2,3% des BIP investiert. Im Vergleich dazu
lagen die USA 1999 bei 2,64% und Japan
bei 3,04%. Europaweit sieht die Bilanz
noch etwas schlechter aus. Den Angaben
des EU-Statistikamtes vom Nov. 2001 zu-
folge lag der Anteil des BIP der EU im Jahr
99 bei 1,92%. Vgl. dpa-Meldungen. In
bild der wissenschaft online, newsticker,
Forschungspolitik, 08.11.01 und 13.11.01

Aibo lernt seine ersten Wérter

Der seit einigen Jahren in Spielzeugladen
erhaltliche Roboter-Hund hat die ersten
Worter gelernt. Wissenschaftler von Sony
haben ihn zu diesem Zweck mit einem Ge-
hirn, das doppelte Leistungsfahigkeit im
Vergleich zu gewohnlichen Aibo-Robotern
aufweist, und einem Sprachsystem ausge-
stattet. Dem Roboter wurden Namen ver-
schiedener Gegenstande beigebracht, so
dass er z.B. beim Erkennen eines roten Bal-
les in der Lage war ,Ball” zu sagen. Au-
Berdem reagiert Aibo auf 75 Sprachkom-
mandos, erkennt den Namen seines Besit-
zers und hort auf seinen eigenen.http:/
www.aibo.com/ers_220/ers_220_ f2.html
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schen den Nachbarsensoren. AuBer-
dem kdnnen mit Hilfe des Ultraschall-
systems Mehrfachechos ausgewertet
werden, wodurch die Erfassung meh-
rerer Objekte innerhalb des Detek-
tionsbereichs eines Sensors ermdg-
licht wird. Somit erhalt man mit ei-
nem kompletten Ultraschall-Scan un-
ter Einbeziehung aller Sensoren eine
deutlich héhere Anzahl von Echos im
Vergleich zu herkdmmlichen Ultra-
schallsystemen fir mobile Roboter.
Um von der verbesserten Sensorinfor-
mation Uber die Umgebung profitie-
ren zu kénnen, ist eine angemessene
Nachverarbeitung der Messdaten er-
forderlich. In diesem Zusammenhang
wurde zunachst ein Eigenmodell fiir
das Ultraschallsystem entwickelt und
darauf aufbauend eine Umgebungs-
modellierung anhand realer Messda-
ten ermoglicht.

Propack Data: Grafischen Ablauf-
editor ,LinkBuilder” entwickelt
Wie in friheren Beitragen bereits be-
schrieben, hat Propack Data im Rah-
men von MORPHA eine XML-Beschrei-
bungssprache (Arbeitstitel: PUI-ML)
zur plattformunabhéngigen Beschrei-
bung von einfachen Benutzerschnitt-
stellen und Applikationen realisiert.
Mittels eines eigens dafur entwickel-
ten Browsers, der auf verschiedenen
Kleingeraten lauffahig ist, kann eine
damit beschriebene Applikation zur
Laufzeit interpretiert werden. Alter-
nativ kann aus der XML-Beschreibung
auch ein Quellcode fur verschiedene
Programmiersprachen generiert wer-
den (der bevorzugte Weg bei ressour-
cenbeschrankten Geraten wie Mobil-
telefonen).
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PUI-ML als Schnittstelle zwischen
Ablaufeditor und Browser

Neben der plattformunabhangigen
Beschreibung von Benutzerschnitt-
stellen ist deren einfache Erstellung
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ein wichtiges Ziel. Deshalb wurde ein
grafischer Ablaufeditor (Arbeitstitel:
,LinkBuilder”) entwickelt, mit dem
das Verhalten von einfachen Applika-
tionen bequem , zusammengeklickt”
werden kann. Idealerweise wird die
(u.U. multimodale) Benutzerschnitt-
stelle mit Hilfe eines Tools (z.B. mit
einem GUI-Builder) erstellt und deren
Verhalten anschlieBend mit dem
LinkBuilder modelliert. Der LinkBuilder
kann sehr leicht um neue Kompo-
nenten (etwa CORBA-Methodenauf-
rufe) erweitert werden, da die Be-
schreibung stets in textueller Form
(XML-Format) gespeichert wird. Seit
einigen Wochen richtet sich das
Hauptaugenmerk der Entwicklungs-
arbeiten auf die Integration der Klein-
gerdte, des Leitstandservers und des
mobilen Fahrzeugs ODETE in ein Ge-
samtszenario um die praktische An-
wendung der bisherigen Entwicklung
zu demonstrieren.

RUB: Implementierung und Inbe-
triebnahme der Augenverfolgung
Auf dem Roboter CORA (Cooperative
Robot Assistant) wurde die Augen-
verfolgung implementiert und in Be-
trieb genommen. Hierbei wird zu-
nachst, mittels einer Segmentierung
der Hautfarbe das Gesicht des Bedie-
ners aus den Kamerabildern ausge-
schnitten um dann, Gber den Kon-
trast zwischen Iris und Augenweif3
die Augenposition zu schatzen. Um
die Blickrichtung exakt schadtzen zu
kénnen, wurde ein weiteres Kamera-
system aufgebaut, welches auf dem
Tisch neben dem Roboter CORA
montiert wurde. Das Kamerasystem
besteht aus zwei digitalen Video-
kameras, welche eine Zoomfunktion
besitzen, die es ermdglicht, den ge-
samten Bildbereich, in dem sich das

Zusatzliches Kamerasystem
neben dem Roboter CORA



Gesicht des Benutzers befindet, ab-
zutasten. Dies geschieht, indem
CORA zunéachst die Gesichtsregion
extrahiert und die 3D-Position des Ge-
sichtes bestimmt. Diese Information
wird dann genutzt, um den zweiten
Kopf so zu positionieren und den
Zoom so einzustellen, dass Bilder ak-
quiriert werden kénnen, welche auf
den Augenbereich konzentriert sind.
Aus den so akquirierten Bildern wird
die Blickrichtung Uber die Lage von
Iris und Augenecken bestimmt. Im
Rahmen einer Diplomarbeit wird zur
Zeit ein Trackingalgorithmus ent-
wickelt, welcher bewegte Objekte
aus der Szene extrahieren und verfol-
gen soll. Der Algorithmus wird der
Echtzeitbedingung genligen um die
so verfolgten Objekte aus der Bewe-

-

. I

Einkopplung von externen Kraften in
die Armsteuerung

gung heraus greifen zu kénnen.

Die bereits im vorangegangenen
Newsletter Nr. 6 vorgestellte Integra-
tion von haptischer Sensorinforma-
tion in die Armsteuerung wurde nun
zur Hindernisvermeidung genutzt.
Der Benutzer kann die Armkonfigu-
ration wahrend des Greifvorganges
verandern, ohne die Zielposition und
Orientierung des Greifers zu beein-
flussen.

IAIM Karlsruhe: Modul zum
Einlernen neuer Gegenstidnde
Um mit neuen, unbekannten Objek-
ten arbeiten zu kénnen, wurde der
von der Universitat Karlsruhe (TH)
entwickelte intelligente Manipula-
tionsassistent ,, Albert” mit einem
Modul zum Einlernen neuer Gegen-
stande ausgestattet. Verwendet wird
dazu ein selbstentwickelter Stereo-
farbkamerakopf. Dem System kon-
nen zum Beispiel unbekannte Haus-
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haltsgegenstande prasentiert werden.

intelligenter Manipulationsassistent , Albert”

Es generiert daraufhin automatisch
eine auf Farbhistogrammen basieren-
de Reprasentation. Diese Reprasenta-
tionen werden in der roboterinternen
Datenbank gespeichert und spater
erfolgreich zur Wiedererkennung ge-
nutzt. Dazu wird der Roboter auf ei-
ne Szene, die mehrere Objekte ent-
halt, hingewiesen. Das System seg-
mentiert daraufhin die enthaltenen
Gegenstande aus den Bildern und
gleicht sie mit den gelernten Besch-
reibungen ab. In Tests konnten gelern-
te Objekte mit 95prozentiger Sicher-
heit wiedererkannt werden.

Konferenzberichte

CLAWAR2001

Die im September durchgefihrte 4.
internationale Konferenz CLAWAR
2001 beschaftigte sich dieses Jahr
u.a. mit aktuellen Ansdtzen der Bio-
mechanik. Neue Entwicklungen be-
treffen zum Beispiel die effiziente
Ubertragung von Bewegungsablau-
fen aus der Tierwelt auf die Mecha-
nik der Roboter. Vorgestellt und dis-
kutiert wurden neue Sensorsysteme,
Bewegungsalgorithmen, Design-
Methoden, Kontrollkonzepte und
Systemarchitekturen. Kletter- und
Laufroboter sollen in Zukunft den
Menschen immer mehr unangeneh-
me oder gefdhrliche Arbeiten abneh-
men. Sie sollen Inspektionsaufgaben
Ubernehmen, Landminen rdumen,
einsturzgefahrdete Tunnel vermes-
sen, unter Olplattformen tauchen
und bei Katastrophen Rettungsein-
satze in gefahrlichem Gelande aus-
fahren. http://www.fzi.de/clawar
2001/
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Verschiedenes

team@work - Mensch und Roboter in
direkter Kooperation

Zur Demonstration der direkten Mensch-
Roboter-Kooperation wird am Fraunhofer
IPA die Versuchsanlage , team@work "
aufgebaut. Die Anlage beinhaltet einen
Kooperationsarbeitsplatz, in dem das Pro-
dukt mittig zwischen Werker und Robo-
ter angeordnet ist, so dass beide unein-
geschrankten Zugriff darauf haben. Dies
ermoglicht eine absolut flexible Arbeits-
teilung zwischen Mensch und Roboter, die
somit ihre spezifischen Fahigkeiten opti-
mal einsetzen kénnen. Die Arbeitssicher-
heit hat dabei nach wie vor oberste Prio-
ritat. Ein intelligentes Regelungssystem,
das permanent die Position und Geschwin-
digkeit von Mensch und Roboter tber-
wacht, sorgt fur eine optimale Ausnut-
zung des gemeinsamen Arbeitsraumes
ohne Gefahrdung des Menschen. Die Ver-
suchsanlage ,team@work” wird vom 15.
-20.04.2002 auf der Hannover Messe,
Halle 17, Stand E 34 zu sehen sein.
(Stefan Thiemermann; set@ipa.fhg.de)

First Cambridge Workshop on Univer-
sal Access and Assistive Technology,
CWUAAT 2002

Vom 25. bis 27. Méarz 2002 findet an der
Cambridge Universitat (UK) in Kooperati-
on mit dem vierten ,Workshop on Reha-
bilitation Robotics” der erste Workshop
zum Thema ,, Universal Access and Assis-
tive Technology” (CWUAAT) statt. Dieser
Workshop soll alle zwei Jahre stattfinden
und stellt vor allem Produktlésungen und
-entwicklungen in den Vordergrund. Zent-
rale Themen des Workshops sind: Assis-
tive Technology/Rehabilitation Robotics,
Enabling Computer Access, New Techno-
logies, Design Issues und Sociological
Perspectives and Issues. Infos zu Prog-
ramm und Anmeldung unter http:/
rehab-www.eng.cam.ac.uk/cwuaat/

Rettungsroboter in New York

Das amerikanische , Center For Robot-
Assisted Search And Rescue” (CRASAR)
ist eine gemeinnutzige Organisation, die
sich unter der Schirmherrschaft des , Na-
tional Institute For Urban Search And Res-
cue” mit der Entwicklung neuer Techno-
logien auf dem Gebiet der Mensch-Ma-
schine-Interaktion beim Krisenmanage-
ment und bei Rettungs-/Katastrophenein-
satzen beschaftigt. CRASAR hat inner-
halb von sechs Stunden nach der World
Trade Center-Katastrophe in New York
verschiedene Roboter und ihre Rettungs-
teams zur Verfligung gestellt. Zwei Wo-



chen waren die Roboter im Einsatz und
haben Schutthaufen, Keller und einge-
sturzte Gebaude durchsucht und inspi-
ziert. Weiter Infos sowie Bilder und Vi-
deos vom Rettungseinsatz in NewYork
sind unter www.csee.usf.edu/robotics/
crasar/ abrufbar.

Navigationssystem fiir Rollstuhl-
fahrer

Der Minsteraner Student Carsten Dewey
hat einen mobilen Navigationsdienst ent-
wickelt, der anhand von Informationen
Uber Bordsteinkanten, Engpasse auf FuB3-
wegen und Kopfsteinpflaster Rollstuhl-
fahrern eine moglichst hurdenfreie und
kurze Route berechnet. Angeregt und
unterstitzt wurde diese Idee durch De-
weys Mitarbeit im Projekt MoSS (Mobile
Sensors and Services) am Institut fur
Geoinformatik der Universitat Minster,
das sich mit der Entwicklung intelligenter
mobiler Dienste beschaftigt. Nach Anga-
ben der Universitat Minster werde der-
zeit mit Firmen und Wissenschaftlern
Uber eine Weiterentwicklung des Proto-
typs nachgedacht. Mehr Infos Gber MOSS
unter: http:/ifgi.uni-muenster.de/

The Social Robots Project

Forscher um Allison Leigh Bruce von der
Carnegie Mellon University haben im Zu-
ge des ,,Social Robots Projects” die Robo-
terplattform Vikia mit menschlichen Ztgen
und eigener Character Backstory (http:/
www.contrib.andrew.cmu.edu/~gaultney/
backstory.html) entwickelt und ausgestat-
tet. Das Projekt hat sich zur Aufgabe ge-
macht, die Barrieren der sozialen Mensch-
Roboter-Interaktion zu Gberwinden. Vikias
computeranimiertes Gesicht erscheint auf
einem Flachbildschirm und wird situations-
gemaB modelliert. Vikia spricht mit einer
knstlichen Frauenstimme, kann heran-
nahende Menschen erkennen, sich ihnen
zuwenden und kommuniziert als ,,Indivi-
duum” mit einer eigenen Lebensgeschich-
te und einem eigenen sozialen Umfeld.
Die Plattformen Amelia (http://Avww.ri.
cmu.edu/projects/project_302. html) und
Xavier (http://www.ri.cmu.edu/projects/
project_91.html) wurden als Vorlaufer von
Vikia zu ihren ,Eltern”. Die neue Entwick-
lung soll die Akzeptanz von Servicerobo-
tern erhohen. Tests beweisen, dass Vikia
einen wesentlich ,sympathischeren” Ein-
druck auf Menschen macht als die gangi-
gen, in ihrer Mimik und ihrem Charakter
starren Roboter. http://www.ri.cmu.edu/
projects/project_396. html
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Veranstaltungshinweis

ROBOTIK 2002

Am 19. und 20. Juni 2002 findet in
Ludwigsburg die ROBOTIK 2002 un-
ter dem Motto , Leistungsstand, An-
wendungen, Visionen, Trends” statt.
Aus Industrie und Forschung werden
aktuelle Ergebnisse der Roboteran-
wendung sowie Verfahren und Werk-
zeuge zur Entwicklung und zum Be-
trieb von Robotersystemen vorgestellt
und diskutiert. Die begleitende Aus-
stellung gibt den Teilnehmern die
Moglichkeit, sich zusatzlich zu infor-
mieren und ihre eigenen Entwicklun-
gen und Visionen zu prasentieren.
Weitere Infos und Anmeldung unter
www.vdi.de/gma/robotik2002.

Veranstaltungskalender

AROB 7th '02

5th International symposium on Avrticial
life and robotics

MEMS-02

15th IEEE International Conference on
MicroElectroMechanical Systems

ICAIS 2002

First International ICSC Congress on
Autonomous Intelligent Systems

CeBit 2002

1AS 2002

The 7th International Conference on
Intelligent Autonomous Systems

CHI 2002

Conference on Human Factors in
Computing Systems

KSCO 2002

2nd International Conference on
Knowledge Systems for Coalition
Operations

AIPS 2002

6th International Conference on Al
Planning & Scheduling

ICAR 2002

11th International Conference on
Advanced Robotics

ICRA 2002

IEEE International Conference on
Robotics and Automation

F&G 2001

The 5th IEEE International Conference on
Automatic Face and Gesture Recognition
2002

RoboCup 2002

International RoboCup Competitions and
Conferences

Mechatronics 2002

The 8th Mechatronics Forum Internatio-
nal Conference

morpha

Verschiedenes

Asimo wird menschlicher
Honda hat eine weiterentwickelte
Form des Humanoiden ,, Asimo”
vorgestellt. Asimo kann nun Trep-
pen steigen, auf menschliche An-
weisungen reagieren und sogar als
Empfangsroboter an Rezeptionen
arbeiten. Asimo wird vor allem an
Freizeitparks vermietet. Den neues-
ten Vertrag hat Honda mit IBM Ja-
pan geschlossen. Asimo wurde fur
rund 170.000 Dollar ein Jahr lang
als ,,Empfangschef” eingestellt. In
der Zwischenzeit will Honda Asimo
standig weiterentwickeln und ihn
noch benutzerfreundlicher machen.
http:/AMwww.honda.co.jp/robot/about

16.-18.01.2002
Beppu, Oita,/Japan

DARS2002

6th International Symposium on
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25.-27.06.2002
Fukuoka, Japan

Distributed Autonomous Robotic

20.-24.01.2002
Las Vegas, Nevada/

Systems

USA 2002)
12.-15.02.2002

Geelong,

Australia Systems
13.-20.03.2002 IFAC 2002

Hannover, Germany
25.-27. 03.2002
Marina del Rey,
Kalifornia/USA
20.-25.04.2002
Minneapolis,
Minnesota/ USA
23.-24.04.2002
Toulouse , France

Control
ECAI 2002

Intelligence
AAAI 2002

ICIP "02
23.-27.04.2002

Toulouse, France Image Processing

Autonomous Agents 2002 (AAMAS

15th World Congress on Automatic

15th European Conference on Artificial

The 18th National Conference on
Artificial Intelligence
Mensch & Computer 2002

8th IEEE International Conference on

15.-19.07.2002
Bologna, Italia

First International Joint Conference on
Autonomous Agents and Multi-Agent

21.-26.06.2002
Barcelona, Spain

21.-26.07.2002
Lyon, France

28.07.-1.08.2002
Edmonton, Canada

02.-05.09.2002
Hamburg, Germany
22.-25.09.2002
Rochester,
NewYork/USA

ISARC 2002 23.-25.09.2002
Mai 2002 19th Symposium on Automation and Washington D.C.,
Interlaken,Suisse Robotics in Construction USA

RO-MAN 2002 25.-27.09.2002

11.-15.05.2002
Washington D.C.,
USA IROS 2002
20.-21.05.2002
Washington D.C.,
USA SMC 2002

IEEE International Conference on
Systems, Man and Cybernetics

19.-25.06.2002
Fukuoka, Busan,
Japan
24.-26.06.2002
Enschede,
Netherlands

ISR 2002

ISA 2002

IEEE International Conference on Robot
and Human Interaction

IEEE/RSI International Conference on
Intelligent Robots and Systems

33 th Internat. Symposium on Robotics

International ICSC Congress Intelligent
Systems and Applications

Berlin, Germany

30.09.-05.10.02
Lausanne, Suisse

06.-09.10.2002
Hammamet, Tunesia

07.-11.10.2002
Stockholm, Sweden
16.-18.12.2002
Shanghai, China



