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MORPHA auf der Hannover Messe

~Roboterbar” und ,,Industrieroboter der Zukunft”

Unter den zwei Uberschriften ,Die Roboterbar” und ,Industrieroboter der Zu-  kussieren. Einziges Handicap des ,Bar-
kunft: Programmierung, Belehrung und Kooperation” prasentierte das Leit- keepers”: er weigerte sich standhaft,
projekt MORPHA auf der Hannover Messe 2002 vom 15.-20. April auf anna-  alkoholische Getrénke zu servieren.
hernd 200 gm Ausstellungsflache die Ergebnisse von zweieinhalb Jahren For-  Mehr als Isostar und Orangensaft
schung und Entwicklung im Bereich der Interaktion und Kooperation zwischen  war nicht aus ihm herauszuholen, das

Menschen und intelligenten, anthropomorphen Roboterassistenten. Hinter aber dafur zuverldssig 6 Tage lang.
den beiden Uberschriften standen die in MORPHA betrachteten Szenarien Der ,Putzer” (Demonstrator FAW)
Roboterassistenten in Haushalt und Pflege bzw. Roboterassistenten in der sorgte daftir, dass der Tresen in einem
Produktion. leidlich sauberen Zustand blieb. Er

raumte leere Flaschen weg und wisch-
te die Theke, dort wo es ihm per Ges-
tik gezeigt wurde. Der ,Ober” (De-
monstrator DLR) holte Getranke vom
Tresen und servierte sie dem Gast.
Dabei jonglierte er sein Tablett dank
seiner nachgiebigen Bewegungsfiih-
rung (Nullraumregelung) so sicher ,
dass er auch einen Rempler vertrug,
ohne den Cocktail zu verschitten.
Albert (Demonstrator IAIM, Karlsru-
he) schlieBlich war fir das Auf- und
Abdecken desTisches zustandig.
Auch er konnte Uber nattrlichsprach-
liche Eingabe und Gestenerkennung
instruiert werden. Der Care-O-bot®ll
des Fraunhofer IPA war schlieBlich

Gleich funf Roboterhelfer bedienten und putzten in der Roboterbar. Vor der Bar von links ZUSt,,andlg fur die Messe.konta.!d.e' Er
nach rechts: Care-o-bot Il des IPA, , Ober” der DLR, Albert vom IAIM Karlsruhe. Hinter der erklarte dem Besucher in natdrlicher
Bar links der Siemens-, Barkeeper”, recht der , Putzer” des FAW. Sprache seine Funktionen und han-

digte seine Visitenkarte aus, nicht oh-
In der Roboterbar stellten gleich fiinf Roboter lhre Fertigkeiten unter Beweis,  ne vorher jedoch die Visitenkarte des
in einem nattrlichen Habitat in Interaktion mit dem Menschen verschiedens-  Besuchers eingesammelt zu haben.
te Aufgaben erledigen zu kénnen. Beim ,Barkeeper”, dem Demonstrator der
Firma Siemens, konnte man trotz erheblicher Gerduschkulisse per natlrlicher ~ Anders als bei der Roboterbar war

Sprache Getrédnke bestellen. Hatte der ,Barkeeper” Schwierigkeiten, die Be- die Darstellung des Themas , Indus-
stellung zu verstehen oder auszufiihren, dann verwickelte er den Gast in ei- trieroboter der Zukunft: Programmie-
nen nattrlichsprachlichen Dialog, um die Bestellung korrekt aufnehmen zu rung, Belehrung und Kooperation”
kénnen. Dank der integrierten Gesichtsdetektion des MORPHA-Partners ZN und des dahinter stehenden Szena-
Vision Technologies war der Barkeeper auch in der Lage, das Gesicht des rios , Roboterassistenten in der Pro-

Gastes zu erkennen und zu lokalisieren und sich somit auf seinen Gast zu fo-  duktion” nicht nur auf einen Ort des
Geschehens konzentriert. Das Kern-
element der Darstellung bestand na-
tdrlich in dem Produktionsassistenten
von DaimlerChrysler, an dem in Zu-
sammenarbeit mit den Partnern Reis
und Graphikon Funktionen wie die
interaktive Belehrung von Objekten
und Greifpositionen und auch die in-
teraktive Belehrung von komplexeren
Handhabungs- und Bearbeitungsauf-
gaben gezeigt wurden (Bild siehe
Folgeseite).

Der Siemens-,, Barkeeper” Der , Putzer” des FAW
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Am Astrium-Stand zu sehen:
. Griff in die ungeordnete Kiste”

DaimlerChrysler Roboterassistent in Bei KUKA: Der Industrieroboter der
der Produktion Zukunft programmiert sich selbst

In Ergdnzung dazu zeigte Astrium mit ~ KUKA Roboter, Propack Data und Reis Robotics arrangiert, deren Beitrag im
seinem Roboterassistenten den , Griff ~ Projekt die Entwicklung von neuen Bedienverfahren und Programmiergeraten

in die ungeordnete Kiste”. fur die Industrieroboter der Zukunft war. Ein Roboter der Firma KUKA pro-
Einen eigenen kleinen Gemeinschafts-  grammierte sich quasi selbst mit Hilfe eines Bedienpanels, auf dem eine von
stand innerhalb des Gemeinschafts- KUKA und Reis definierte und iconbasierte Benutzer- und Programmierober-

stands MORPHA hatten die Partner flache realisiert war (rechtes Bild).

Eine der besten Projektprasenta-  Styleguide flir das iconbasierte Programmieren. Dieser Styleqguide ist dabei,
tionen in 30 Dienstjahren richtungsweisend flir neue benutzerfreundliche Programmierkonzepte im Be-
Uber mangelndes Interesse konnte reich der Industrierobotik zu werden. Sehr zufrieden mit der Prasentation der

sich das MORPHA-Konsortium nicht ~ Projektergebnisse war Herr MR. Dr. Bernd Reuse vom Bundesministerium fiir
beklagen. So ertffnete das ZDF seine  Bildung und Forschung BMBF, dessen Referat das Leitprojekt MORPHA mit et-
Berichterstattung tber die Hannover wa 10 Mio. Euro seit Juni 1999 fordert. Dr. Reuse sprach von einer der besten
Messe 2002 im heute journal am 14.  Projektprasentationen in 30 Dienstjahren. Sehr anerkennend sprach sich auch
April mit einem Kameraschwenk tGber  Ministerialdirektor Dr. Peter Krause, Leiter der Abteilung Information und
den MORPHA- Stand. In der von der Kommunikation - Neue Technologien, aus der sich ebenfalls im Detail tber
klassischen Industrierobotik geprdg- ~ die Projektergebnisse informieren lie3.

ten Halle 17 zahlte die MORPHA-Pro-
jektprasentation eindeutig zu den he-
rausragenderen, publikums- und me-
dienwirksameren Messestanden. Dem-
entsprechend hoch war das Medien-
interesse. Insgesamt waren mehr als
30 Journalisten, sowie 9 Fernseh- und
Rundfunkteams am Stand, die (ber
MORPHA berichteten. Doch nicht nur
die Medien, sondern auch die Messe-
besucher zeigten reges Interesse an
den Arbeiten in MORPHA. Mehr als
450 qualifizierte Messekontakte
konnten die Standbetreuer wahrend
der Ausstellung registieren. Einige die-
ser Kontakte reichten sogar bis hin
zu konkreten Lizenz- und Verkaufs-
gesprachen vor Ort. Vielversprechen-
des Interesse bei den in Hannover aus-
stellenden, weltweit bedeutendsten
Roboterherstellern fand etwa der von Ministerialrat Dr. Reuse informiert sich an der Roboterbar Uber die Projektfortschritte im
KUKA und Reis Robotics definierte MORPHA-Szenario Roboterassistenten im Haushalt
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Ministerin Bulmahn und Staatssekretar Dr. Thomas auf MORPHA-Stand
Mit einer Gruppe Hannoveraner Gymnasiasten besuchte die Bundesministerin
fir Bildung und Forschung Frau Edelgard Bulmahn auf ihrem Rundgang tber
die Hannover Messe den Stand des Leitprojekts MORPHA. In der Kiirze der
zur Verfligung stehenden Zeit informierten sich die Schtler an der Roboter-
bar vor allem (ber die Roboter, die in Zukunft mdoglicherweise in ihrem eige-
nen Zuhause zum Einsatz kommen sollten. Dem Interesse der Schiler tat es
auch keinen Abbruch, als sie erfuhren, dass durchaus noch ein paar Jahre ins
Land gehen konnten, bis Roboter ihre Zimmer zuhause aufraumen wurden.
Mit Neugier und einem
Schuss Skepsis liessen sich
Schiler und Ministerin von
dem Roboter-Barkeeper an
der Bar bedienen. Die Skep-
sis wich aber einer anerken-
nenden Begeisterung, als der
Roboter-Barkeeper ohne
Probleme den gewlinschten
Orangensaft servierte. Fr
Verbltiffung sorgte Frau
Ministerin Bulmahn bei den
MORPHA-Mitarbeitern, als
sie selbst den Schilern mit
beeindruckender Detail-
kenntnis die nachgiebige
Bewegungsfiihrung des
mobilen Manipulators der
DLR erlduterte.

o

Ministerin Bulmahn informiert sich an der Roboterbar zusammen

mit Schilern aus Hannover Uber Haushaltsassistenten der Zukunft

Bereits am ersten Messetag besuchte Staatssekretar Dr. Thomas den Stand
des MORPHA-Projekts. Dr. Thomas lieB3 sich den Projektstand erlautern und
zeigte sich beeindruckt von den Ergebnissen, die MORPHA innerhalb einer
Projektlaufzeit von zweieinhalb Jahren erreichen konnte. Fir ihn war der
Besuch des MORPHA-Stands gewissermalen auch ein kleiner Briickenschlag
in die Vergangenheit. Dr. Thomas war vor Uber 20 Jahren auf Seiten des BMBF
in die Férderung eines der ersten deutschen Robotikforschungsprojekte in-
volviert. Einer der Projektpartner zur damaligen Zeit war Prof. Dr. Rolf-Dieter
Schraft, heute Institutsleiter des Fraunhofer IPA.

BMBF Staatssekretar Dr. Thomas auf dem MORPHA-Stand
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Brainstorming mit Technologiebe-
ratern des deutschen Handwerks
Auf eine Anregung von Herrn Dr.
Gerold Hantsch (itb - Institut fir Tech-
nik der Betriebsfiihrung, Karlsruhe)
hin trafen sich am 18. April 2002
Vertreter des MORPHA-Lenkungs-
kreises mit den Technologieberatern
des Deutschen Handwerks. Neben
dem gegenseitigen Kennenlernen
war es Ziel des Gesprachs, Anwen-
dungen und Verwertungsmaoglichkei-
ten von Robotertechnologie allge-
mein und von Ergebnissen aus dem
MORPHA-Projekt speziell im Bereich
des Handwerks zu identifizieren.
Prof. Dillmann (Uni Karlsruhe) und
Dr. Prassler (GPS Stuttgart/FAW Ulm)
stellten die langfristigen Ziele und
Visionen und den erreichten Stand
des Projekts vor. In der anschliessen-
den Diskussion, die von Herrn Hopf
(ZDH) und Dr. Hantsch (ith) geleitet
wurde, ergab sich, dass es gegen-
wartig zwei wesentliche Barrieren flr
die Einflihrung von Robotersystemen
in Handwerksbetrieben gibt: die Be-
schaffungskosten und die Kosten und
der Aufwand fir das Einrichten und
Programmieren konkreter Anwen-
dungen. Das Gesprach zeigte weiter,
dass neben flexiblen Grundfunktionen
ein schnelles Einrichten und UmrUs-
ten und eine einfache, intuitive Prog-
rammierung wesentlich zu einer fle-
xiblen Verwendung eines Roboter-
systems durch mehrere Betriebe bei-
tragen konnte. Dadurch kénnte das
Hindernis der hohen Beschaffungs-
kosten zum Teil Giberwunden werden.
Die Gesprachsrunde einigte sich da-
rauf, in weiteren Gesprachen den
begonnenen Dialog fortzufthren.
Darlber hinaus werden Vertreter aus
dem Handwerk mehrere Nutzungs-
szenarien und Einsatzmdoglichkeiten
in unterschiedlichen Branchen iden-
tifizieren. Zu weiteren Gesprachen
sollen auch die betroffenen Zentral-
fachverbénde des Handwerks
eingeladen werden.



Siemens-Roboter als Barkeeper
Wie Mensch und Roboterassistent
klinftig in einer realen Anwendung in
recht natdrlicher Art und Weise zu-
sammenarbeiten kdnnen, zeigte Sie-
mens an der Robo-Bar.

Siemens-Roboterassistent beim Greifen
eines Tetrapack-Behalters

Mit seinen perzeptiven, manipulativen
und ,kognitiven” Fahigkeiten, inklu-
sive einer Gesichtsdetektion (von ZN
Vision Technologies) und einer trotz
des Messelarms oft erstaunlich robus-
ten (hauseigenen) Spracherkennung
war der Siemens-Roboterassistent
rund um die Uhr prasent. Basis daftir
waren Skills wie diverse Getrénke fin-
den und holen, am Tresen abstellen
oder anreichen, potentielle Kunden
ansprechen, leere Dosen

oder Tetrapack-Behélter ﬂ\l
vom Tresen abrdumen -

dies alles in normaler,
nicht fur den Maschinen-
einsatz praparierter Um-
gebung, voll sensorge-
stltzt und reaktiv. Besu-
cher am Stand zeigten
sich beeindruckt von der
Objekterkennung und =
der Hindernisvermeidung ™
bei der Armbewegung.
Besonderes Interesse -
fand die taktile Haut auf Arm und
Plattform, die neue Arten der Interak-
tion mit einer Maschine ermaglicht.

Graphikon: HM 2002 - Bestati-
gung und neue Impulse

Der MORPHA-Gemeinschaftsstand
bot flr Graphikon eine gute Gelegen-
heit, die im Rahmen des Leitprojek-
tes erreichten Fortschritte in der Of-
fentlichkeit zu préasentieren. Beim

2PN ewsletter

Fachpublikum stieB neben der robus-
ten Bildverarbeitung vor allem das
intuitive Belehren von Kommissionier-
aufgaben mittels GUI bzw. Laserpoin-
ter auf hohes Interesse. Die Besucher
wirdigten vor allem die unkomplizier-
te, intuitive und robuste Be-
dienung dieser Kombinati-
= on von Eingabemedien. In
~ den Diskussionen ergaben
sich weitere wertvolle Hin-
weise und Anregungen fir
die Weiterentwicklung die-
ser Nutzerschnittstelle; aller-
dings wurde auch immer
wieder der Wunsch nach ei-
nem PC-losen Kompaktsen-
sor artikuliert. Neben der
Bestadtigung, mit MORPHA
ein echtes Zukunftsthema zu bear-
beiten, lieferte der Messeauftritt im
Rahmen des gesamten Konsortiums
damit wichtige neue Ideen und Im-
pulse fir die weitere Arbeit.
AuBerdem nutzte Graphikon nattr-
lich die Gelegenheit, sich auch bei
seinen Industriekunden als leistungs-
fahiger Partner in einem innovativen
Forschungsumfeld zu présentieren.
Insgesamt mehr als 50 qualifizierte
Kontakte lassen auch hier ein gutes
Nachmessegeschaft erwarten.

£ i -._’1i4
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Demonstration der Belehrung einer
Kommissionieraufgabe

KUKA Roboter GmbH auf der
Hannover Messe 2002

Die Hannover Messe ist fur die KUKA
Roboter GmbH &uBerst positiv verlau-
fen. Nicht nur, weil sich die drei auf
dem Messegelande befindlichen
KUKA Robocoaster auBerordentlicher
Beliebtheit beim Publikum erfreuten,
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sondern auch, weil der KUKA-Auftritt
im Rahmen des MORPHA-Standes re-
gen Zuspruch fand. Sowohl auf dem
Hauptstand als auch auf dieser Aus-
senstelle konnten sich die Besucher
Uber die Innovationskraft des groB-
ten deutschen Roboterherstellers in-

formieren.

,Saule” der Partner KUKA Roboter,
Reis Robotics und Propack Data

KUKA prasentierte seine Forschungs-
ergebnisse zusammen mit den Part-
nern Reis Robotics und Propack Data
an einer dreieckigen, ca. 2,50 m ho-
hen Saule. Jeder der Partner stellte
seine Forschungsergebnisse an einer
der Seiten vor. Als Blickfang hatte
KUKA auf die Spitze der Saule einen
Industrieroboter (KR 3) gesetzt, an
dessen Flansch eine pneumatisch
betriebene anthropomorphe Hand
befestigt worden war (siehe Bild auf
Seite 2 rechts oben). Von dieser vom
FZK in Karlsruhe (IAl) ausgeliehenen
anthropomorphen Hand wurden acht
unabhangige Freiheitsgrade ange-
steuert, um bestimmte Wink-, Zeige-
und Anlockgesten zu realisieren. Das
fur die Bewegungen der Finger ver-
antwortliche Ventil wurde in der von
einem Hemd verdeckten Unterarm-
konstruktion untergebracht, wodurch
der visuelle Eindruck der Menschen-
ahnlichkeit noch verstarkt wurde.
Unterhalb des Roboters befand sich
ein in die Wand eingelassener Bild-



schirm, der als Anzeige- und Bedien-
einheit einer (iberdimensionalen Pro-
grammierhandgerat-Attrappe diente.
Durch eine geeignete Koordination
von Roboter-, Hand- und Fingerbe-
wegungen sowie einer auf dem Bild-
schirm mitlaufenden Folien-Prasenta-
tion gelang es, innerhalb einer ca.
dreiminditigen Sequenz den Eindruck
zu vermitteln, daB sich der Roboter
ber einen Touchscreen selbst ein-
und ausschalten, programmieren und
reparieren konne. Die daftir erforder-
lichen Programme, ein Roboterpro-
gramm und ein Windowsprogramm
zur Prasentation von Folien, wurden
auf dem Steuerrechner des Roboters
ausgeflhrt. Aus dem unter einem
Echtzeit-Kernel laufenden Roboter-
programm wurden an geeigneten
Stellen Befehle an das Windowspro-
gramm Ubermittelt, welches die ge-
wiinschten Folien zur Anzeige brach-
ten. So konnte durch Beriihren der
Bildschirmoberflache mit dem pro-
grammierten Zeigefinger der Eindruck
erweckt werden, dafB bestimmte
Schalter gedrtickt und Aktionen aus-
gelost werden. Die Folien zeigten da-
bei SchnappschUsse einer typischen
Programmiersequenz, die die im Rah-
men des MORPHA-Projektes erarbei-
teten Gestaltungsrichtlinien fir Touch-
screenbasierte Bedienoberflachen vi-
sualisierten.

Auf einem zweiten mit einem wirk-
lichen Touchscreen versehenen Bild-
schirm konnte den Messegésten dann
diese prototypische Implementierung
live prasentiert werden. Die Besucher
nutzten jedoch auch selbst die Mog-
lichkeit, mittels Icons auf intuitive Art
und Weise Programme fUr Industrie-
roboter zu erstellen. Aus den gefthr-
ten Gesprachen wurde deutlich, daf3
die Vorteile des Icon-basierten Pro-
grammierens nicht von der Hand zu
weisen sind: ein besserer Uberblick
Uber die Programmstruktur, eine ver-
ringerte Einarbeitungszeit und eine
drastische Reduzierung von Tipp- und
Syntaxfehlern. Damit eignet sich das
Icon-basierte Programmieren auch ftr
nicht speziell geschulte Mitarbeiter
und kénnte sich so zu einem herstel-
lertibergreifenden Standard zur Pro-
grammierung von Industrierobotern
entwickeln.

Uber 65 Interessenten fiir den

.MORPHA-Styleguide zum Icon-ba-
sierten Programmieren” konnten ge-
wonnen werden, darunter die welt-
weit groBten Industrieroboterherstel-
ler, Systempartner und Anwender so-
wie Firmen aus anderen Branchen, die
ihren Kunden bereits touchscreenba-
sierte Bedienoberflachen anbieten
oder dies in Zukunft vorhaben. Nach
der Messe wurde allen Interessenten
eine nochmals aktualisierte Version
des Styleguides in Form eines PDF-
Dokuments zugeschickt, der damit
ein weite Verbreitung in der relevan-
ten Zielgruppe gefunden hat. Interes-
senten kénnen dieses Dokument in
elektronischer Form bei den An-
sprechpartnern von Reis und KUKA
anfordern.

RUB: CoRA prasentiert sich auf
der Hannover Messe 2002

Auf der Hannover Messe haben Neu-
roinformatiker der Ruhr-Universitat
ihre neue Entwicklung erstmals &ffent-
lich vorgestellt. Gestatten: CoRA (Co-
operative Robot Assistant), autono-
mer Assistenzroboter. CoRA ist lern-
fahig und zeichnet sich durch Eigen-
schaften aus, die ihn in Zukunft als
nitzliche Haushalts- oder Arbeitshilfe
qualifizieren kénnten. Das Design
folgt dem menschlichen Vorbild: Der
Roboter ist mit einem schwenk- und
neigbaren Stereo-Kamerakopf ausge-
stattet. So kann er seinen Arbeitsbe-
reich Uberblicken und, falls notwen-
dig, den Menschen und dessen Aktio-
nen verfolgen. CoRA verfligt Uber ei-
nen Arm mit sieben Gelenken, deren
Anordnung der des menschlichen
Arms gleicht. Hierdurch ist CoRA in
der Lage, Objekte zu greifen. Der Arm
befindet sich an einem drehbaren
Rumpf. Dieser erweitert den Greif-
raum des Assistenten erheblich und

CoRA verfugt Uber einen Arm
mit sieben Gelenken
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ermoglicht eine einfache Zusammen-
arbeit mit dem Menschen. Das Multi-
talent kann z. B. die Objekte einer

komplexen Tischszene unterscheiden,
gelernte Objekte wiedererkennen und
greifen. Der Roboter findet zudem

die menschliche Hand und detektiert
die Richtung, in die der Mensch zeigt.

S

Der autonome Assistenzroboter CoRA erkennt
eine menschliche Hand

Zur Kommunikation verfligt CoRA
tber einen Einzelworterkenner und
eine Sprachausgabe. Mithilfe einer
Blickrichtungsanalyse kann sich CoRA
erschlieBen, auf welchen Bereich der
Mensch gerade seine Aufmerksam-
keit richtet.

Ein besonderer Clou ist die kiinstliche
Haut. Entwickelt von der SIEMENS
Robotik-Gruppe, basiert sie auf einem
leitfdhigem Polyethylenschaum. Die
Anderung des Widerstandes bzw. der
Leitfahigkeit des Schaums ist der Sen-
soroutput, der Uber einen Analog/Di-
gital -Konverter eines PIC Mikrocont-
rollers ausgewertet wird. Der emp-
findliche Teil der Haut besteht aus
zwei Ubereinanderliegenden Lagen
des Schaums. In diesen rechteckig ge-
schnittenen Matten sind jeweils zwei
Elektroden eingelassen, an denen ei-
ne Spannung von 5 Volt anliegt. Die
Elektroden in der oberen und unte-
ren Matte verlaufen senkrecht zuei-
nander. Wird nun auf die kinstliche
Haut Druck ausgetbt, so fallt die
Spannung an den Matten in Abhén-
gigkeit vom Druckort ab. Misst man
den Spannungsabfall flir die obere
und untere Matte, erhalt man auf-
grund der Anordnung der Elektroden
die Druckposition (X- und Y-Position
auf den Haut) und somit ein MafR ftr
den ausgetibten Druck. Dadurch kann
CoRA Kontakte wahrnehmen und
Hindernissen auBerhalb des Sichtbe-
reichs ausweichen. Mit Hilfe der Haut
lasst sich auch die Bewegung des
Arms insgesamt verbessern. Damit



der Roboter lernen kann z. B. um Be-
wegungs- und Verhaltenssequenzen
zu planen, zu koordinieren und sie
an veranderliche Randbedingungen
anzupassen, wurde CoRA mit einem
neuronalen dynamischen System aus-
gestattet. Es kann bestimmte Verhal-
tensweisen erzeugen. Nicht erwiinsch-
te Verhaltensweisen sind durch Re-
geln kodiert und somit ausgeschlos-
sen. In das System lassen sich zudem
Sprachbefehle einbinden. Die neuro-
nale Struktur kann Grund-Folge-Be-
ziehungen und Ursache-Wirkung-
Prinzipien lernen und in die Verhal-
tensplanung aufnehmen.

Mit CoRA prasentiert das Institut fiir
Neuroinformatik der RUB erste Ergeb-
nisse des Forschungsbereichs intelli-
gente Mensch-Maschine-Interaktion
in der Wissensgesellschaft. Unter der
interessierten Offentlichkeit befan-
den sich Vertreter aus Industrie, Wis-
senschaft und Presse. Exemplarisch
sollen hier die Universitaten Giessen,
Chemnitz, Kiel, Bremen, das DLR, die
Firmen Schunk und Siemens sowie
aus der Fachpresse das Magazin fiir
Automation, Handhabungstechnik
und Logistik erwahnt werden.

Z+F: Interaktive Generierung von
3D-Umgebungsmodellen

Auf der Hannover Messe 2002 pra-
sentierte das mittelstandische Fami-
lienunternehmen Zoller+Frohlich aus
Wangen im Allgau als Ergebnis der
Forschungsarbeiten seine ,Hard- und
Software zur dreidimensionalen Um-
gebungserfassung” fir die Fabrikpla-
nung (,Virtuelle Realitat”, ,Digitale
Fabrikplanung”).
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Software LFM mit Modell einer Fertigungs-
anlage im Automobilbereich

Wahrend der sechs Messetage lieBen

morpha

sich zahlreiche interessierte Besucher
und Kunden des stiddeutschen Unter-
nehmens das neue 3D-Lasermesssys-
tem IMAGER 5003 und das Softwa-
repaket LFM zur semi-automatischen
Modellgenerierung industrieller An-
lagen vorfihren. Der von Zoller+ Froh-
lich entwickelte Laserscanner erfasst
die gesamte Umgebung im Umkreis
von mehr als 50 Metern innerhalb
klrzester Zeit hochgenau.
Umsetzungsbeispiele aus den Berei-
chen Prozessplanung/Anlagenbau
(Vermessung von industriellen Anla-
gen in der Automobilindustrie; Ver-
messung von schwer zuganglichen
Anlagen wie chemische Anlagen,
Atomkraftwerke etc.), Architektur
(Denkmalschutz; Facility Manage-
ment), Infrastruktur (Vermessung von
Bahnstrecken, Tunnels und StraBen)
oder auch Virtual Reality (Film, Inter-
net) machten einem breiten Publikum
die Anwendungsbereiche fur die
Hard- und Software zur Generierung
von 3D-Umgebungsmodellen deut-
lich. Die auf der Hannover Messe pra-
sentierten Ergebnisse stieBen bei al-
len Besuchern auf groBe Resonanz.
Fur Zoller+Frohlich erwies sich das
Forschungsprojekt MOPRHA und die
Beteiligung an der Hannover Messe
als voller Erfolg: Aus den zahlreichen
Messekontakten konnten bereits kurz
nach der Messe mehrere Auftrage
gewonnen werden. Uber die Projekt-
beteiligung von Zoller+ Frohlich wur-
de unter anderem in der 6rtlichen
Presse berichtet.

Fraunhofer IPA: Premiere von
Care-O-botell

Das Fraunhofer IPA hat auf dem
MORPHA-Stand der Hannover Messe
seinen Haushaltsassistenten Care-O-
bot®ll zum ersten Mal in der Offent-
lichkeit vorgestellt. GegenUber seiner
Vorgangerversion hat er ein neues
Design und neue Komponenten be-
kommen: einen abnehmbaren und
Uber Funk gekoppelten Touchscreen
zur Bedienung, einen Kopf mit Laser-
scanner und Kameras zur 3D- und
Farb-Umgebungserfassung, einen
Manipulatorarm mit Handkamera,
Greifer und Fingersensorik und eine
aktive Gehhilfe zum Stltzen von
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Neuigkeiten aus MORPHA

Einrichtung einer Task Force ,,Sa-
fety, Search and Rescue Robots”
in der IEEE Robotics and Automa-
tion Society

Als Reaktion auf den Terroranschlag
am 11. September 2001 auf das
World Trade Center in New York
fasste die IEEE Robotics and Automa-
tion Society im Oktober 2001 den
Beschluss, eine Task Force ,Safety,
Search and Rescue Robots” ins Le-
ben zu rufen. In dieser Task Force soll
die Brainpower der gesamten Society
gebtindelt werden, um den techni-
schen Herausforderungen zu begeg-
nen, die ein effektiver Einsatz von
Robotern bei groBen Katastrophen
wie dem Anschlag auf das World
Trade Center oder dem jlingsten Erd-
beben in der Tlrkei mit sich bringt.
Die Task Force soll den Bedarf nach
Robotertechnologie und die konkre-
ten technischen Anforderungen so-
wohl bei der Katastrophenpravention
(Sicherheit, Uberwachung, etc.) als
auch bei der Intervention (Unterstit-
zung bei Such- und Rettungseinsat-
zen) identifizieren. Die Leiterin dieser
Task Force ist Prof. Robin Murphy von
der University of South Florida, deren
Team mit einem sogenannten USAR
(Urban Search and Rescue) Roboter
an der Suche nach Uberlebenden in
den Trimmern des World Trade Cen-
ters beteiligt war.

Das Kick-off Meeting dieser Task
Force fand anlasslich der IEEE Int.
Conf. on Robotics and Automation
ICRA 2002 am 14.05.2002 in Was-
hington statt. An dem Meeting be-
teiligten sich unter anderem auch
Vertreter des FBl und des Verteidi-
gungsministeriums sowie Mitglieder
eines am Ground Zero eingesetzten
Katastropheninterventionsteams.
Diese betonten mehrfach die Wich-
tigkeit einer einfachen und intuitiven
Benutzbarkeit von Robotern bei ei-
nem solchen Katastrophenszenario.



Neuigkeiten aus MORPHA

Kick-off Meeting des IEEE Stan-
ding Committees on Standards
Im Anschluss an das Technical Activi-
ties Board Meeting der IEEE Robotics
and Automation Society (RAS) am
13.05.2002 in Washington DC for-
mierte sich das IEEE RAS Standing
Steering Committee on Standards.
Bill Hamel, Chair des Committees,
und Bruno Siciliano, Vice President
fur Technical Activities, betonten,
dass die IEEE Robotics and Automa-
tion Society ihre tragende Rolle zu-
rickgewinnen muss, die sie vor mehr
als 10 Jahren bei der Formulierung
von Standards im Bereich der Robo-
tik innehatte. Aufgrund der multina-
tionalen Zusammensetzung des
Committees wurde beschlossen, die
operative Arbeit zunachst per EMail
aufzunehmen. Ein nachstes Treffen
des Committees ist Anfang Oktober
2002 in Lausanne geplant. Das
MORPHA-Konsortium ist in dem Gre-
mium durch den stellvertretenden
KonsortialfGhrer Dr. Erwin Prassler
vertreten.

Der Care-O-bot®ll des IPA wird hier von
Dr. Ralph Schmidt von der DLR fortbewegt

morpha

Personen.

Seinen Einsatz auf der Hannover Mes-
se hatte der Care-O-bot®ll insofern,
dass er mit Besuchern Visitenkarten
austauschte, wie auf dem Bild unten
zu sehen ist.

Care-O-bot®ll bei der Aufnahme seiner Visi-
tenkarte auf der Hannover Messe 2002. Von
links nach rechts: Dr. Lay (Delmia), Dr. PraBler
(GPS), Dr. Reuse (BMBF), Prof. Schraft (IPA)

Die Resonanz der Prasentation auf
der Hannover Messe wurde, insbe-
sondere von den Medien, sehr positiv
aufgenommen. So wurde Care-O-
bot®ll unter anderem am Anfang des
Beitrags zur Er6ffnung der Hannover
Messe im , heute journal” (ZDF) ge-
sendet, in einem Dutzend Horfunk-
beitrdgen prasentiert und in zahlrei-
chen Zeitungen abgebildet.

Griindungsveranstaltung des Ar-
beitskreises , Robotertechnologie
fiir Schwerstbehinderte” auf der
Hannover Messe

Hightech nicht nur zur Unterhaltung
der Fun-Gesellschaft, sondern auch
zur Unterstiitzung und Verbesserung
der Lebenssituation von Schwerstbe-
hinderten, das ist das Thema eines
Arbeitskreises , Robotertechnologie
fur Schwerstbehinderte”, der am 15.
April 2002 auf der Hannover Messe
ins Leben gerufen wurde. Das kurz-
fristige Ziel des Arbeitskreises ist es,
die direkt betroffenen Behinderten,
ebenso wie die Sozialeinrichtungen
und die Entscheidungstrager in Poli-
tik und Gesundheitswesen auf den
Stand der Technik aufmerksam zu
machen und anhand von konkreten
Fallen aufzuzeigen, wie die Situation
von Behinderten mit Robotertechno-
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logie verbessert werden kann. Das

mittel- und langfristige Ziel ist es, in

Zusammenarbeit mit Politikern, Ver-

banden, Sozialeinrichtungen und 6f-

fentlichen und privaten Kapitalge-
bern eine wirtschaftliche Basis zu
schaffen, die trotz des
kleinen Marktes eine

Bereitstellung von Ro-

botertechnologie zur

Untersttitzung und

Verbesserung der

Lebenssituation von

Schwerstbehinderten

auf breiterer Basis er-

moglicht.

Der Arbeitskreis plant

folgende Aktivitaten:

e Informationsgespra-
che und Informati-
onsaustausch innerhalb des Ar-
beitskreises (Stand der Technologie,
Ermittlung der konkreten Bedarfs-
situation, etc., Diskussion der Aus-
wirkung langfristiger gesellschaft-
licher Entwicklungen, Identifikation
von notwendigen F&E-MalBnahmen)

o Offentlichkeitsarbeit (Pressemittei-
lungen, Interviews, Diskussions
foren)

e Kontakt zu Politikern, Verbdnden
und &ffentlichen und privaten
Geldgebern

¢ Aufbau eines technologischen
Kompetenznetzwerks

e Gewinnung einer namhaften
Schirmherrschaft

Das erste Arbeitstreffen wird Anfang

Juliin Stuttgart stattfinden.
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