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Die Projektzeitung mit Neuigkeiten aus MORPHA und dem Projektumfeld

Neuigkeiten aus MORPHA

ROMAN 2002: MORPHA prasen-
tiert Ergebnisse einem internatio-
nalen Fachpublikum

Am 25. - 27. September 2002 fand
in Berlin unter der Schirmherrschaft
von Frau Ministerin Edelgard Bulmahn
der 11. IEEE International Workshop
on Robot and Human Interaction
ROMAN 2002 statt. Das MORPHA
Konsortium nutzte diese Veranstal-
tung, um die Ergebnisse von drei
Jahren Forschungsarbeit der interna-
tionalen Fachwelt zu prasentieren.
Die RO-MAN wurde 1992 in Japan
ins Leben gerufen, um die Bedeutung
des Themas , Interaktion und Kom-
munikation zwischen Roboter und
Menschen” fir die Robotik zu unter-
streichen. Trotz der von den Griinder-
vatern beabsichtigten Uberschauba-
ren GroBe ist die ROMAN die renom-
mierteste internationale Fachtagung
im Bereich der Mensch-Roboter-
Interaktion.

An der ROMAN 2002 in Berlin, die
von Ministerialrat Dr. Bernd Reuse
aus dem Bundesministerium fur Bil-
dung und Forschung eréffnet wurde,
nahmen 151 Forscher aus 16 Natio-
nen teil. In 21 Sessions wurden ins-
gesamt 93 Papers prasentiert. Das
Themenspektrum reichte dabei von
.Interaction and Intelligence” Uber
.Interactive Teleprasence and Tele-
operation” und , Skill Learning and
Skill Transfer” bis hin zu , Artificial
Emotion and Psychological Aspects”.
Herausragend waren die drei einge-
ladenen Vortréage von Prof. Fumio
Harashima (Tokyo Denki Univ.) , Inter-
action and Intelligence”, Ousama
Khatib (Stanford Univ.) ,, Human-cen-
tered Robotics and Interactive Haptic
Simulation” und Luc Steels (VU Brus-
sels Al Lab) , Evolving grounded com-
munication with humanoid robots”.
Das MORPHA Konsortium bestritt
immerhin 3 von 21 Sessions und 16
von 93 Vortragen. Dem Gelingen der
Konferenz sehr zutraglich war das
gediegene und freundliche Ambiente
des Japanisch Deutschen Zentrums

(JDZB) in Berlin Dahlem, in dem die
Veranstaltung stattfand und die
Bootsfahrt auf der Spree, die sogar
Einheimischen die eine oder andere
unbekannte Ecke Berlins offenbarte.
Unmittelbar im Anschluss an die
ROMAN 2002 fand die vierte Meilen-
steinverteidigung des Projekts statt.
Sowohl die Gutachter als auch der
Projekttrager und die Vertretung des
BMBF bestatigten den hervorragen-
den Stand der Projektarbeit. Der Mei-
lenstein wurde dementsprechend
ohne Einschrankungen abgenommen.

Weltmeisterschaft der Reini-
gungsroboter - Fun Event oder
ein erster Schritt zum Bench-
marking von Servicerobotern
Am IPA und auch am FAW war vor
einiger Zeit beschlossen worden,
nicht bei den RoboCup-Wettbewer-
ben anzutreten. Einer der Griinde
war, dass sich die Erkenntnisse aus
dem Wettbewerb nur unzureichend
in echte Produkte umsetzen lassen
wirden. Dennoch ging von den Robo-
FuBballern eine Faszination und auch
ein High-tech-Anspruch aus, der in
den Medien erheblichen Nachhall
fand. So begannen Martin Hagele/
IPA und Erwin Prassler/FAW beide
Aspekte zu kombinieren: Pfiffige Ma-
schinen mit Zukunftspotenzial wett-
streiten bei Alltagsaufgaben. Das
sollte jede Hausfrau (und erst recht
jeden Hausmann) faszinieren und da-
mit auch die Haushaltsgerateindustrie.
Drei Disziplinen wurden definiert:
Bodenreinigung, Fensterreinigung
und, sozusagen als Freestyle, ein
Ideenwettbewerb flir Roboter in be-
liebigen Haushaltstatigkeiten.

Der Wettbewerb wurde in den Rah-
men einer fiihrenden Roboterkonfe-
renz in Lausanne eingebettet, um fr
die Teams die Teilnahme zu erleich-
tern: dort wiirden die meisten sowie-
so sein. Zudem war der Hauptorga-
nisator der IROS2002 ein guter Be-
kannter: Roland Siegwart, Professor
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an der EPFL.

Zwei Wohnzimmer (mit Mdbeln und
25 gm Bodenfliesen) und zwei Fens-
terwdnde wurden nach Lausanne ge-
bracht und als Wettbewerbsumge-
bungen aufgebaut. Procter&Gamble
und Henkel tibernahmen als Sponso-
ren einen GroBteil der Sachkosten.
Mit groBem Erfolg wurde der ,First
International Robot Cleaning Contest”
an zwei Tagen (1. und 2. Oktober
2002) durchgefthrt. Mit 16 engagier-
ten Teams, einer reibungslosen Orga-
nisation und groBer Medienresonanz
wurden wir dann fir die Mihen be-
lohnt.

Besonders in der ,,Roboter-Commu-
nity” wurde der Wettbewerb intensiv
unter dem Aspekt ,Benchmarking”
diskutiert. So wurden fur die Wettbe-
werbe realistische Wohnzimmer als
Roboterparcours mit typischen ,,Robo-
terfallen” aufgebaut: komplizierte
Ecken und auf Wande spitz zulaufen-
de Sofas kamen genauso vor wie ei-
ne am Boden liegende Puppe, die ein
Baby darstellen sollte und nicht be-
rthrt werden durfte.

Die Wohnzimmer, die vom IPA fir
diesen Wettbewerb zur Verfligung
gestellt wurden, finden fur die wei-
tere Arbeit in MORPHA Verwendung,
insbesondere fiir das Szenario , As-
sistent im Haushalt”. Nach Belieben
kénnen Zimmer so umgebaut werden,
dass die Leistungsfahigkeit komple-
xer Systeme in steigend schwierigen
und reproduzierbaren Umgebungen
getestet und verglichen werden kann.

MORPHA bei REHACare Inter-
national 2002

Vom 23. bis zum 26. Oktober 2002
war MORPHA bei der 13. internatio-
nalen Fachmesse fir Menschen mit
Behinderung und Pflegebedarf (RE-
HACare International 2002) vertre-
ten. Der Messeauftritt erfolgte ge-
meinsam mit dem Arbeitskreis , Ro-
botertechnologie fir Menschen mit
Behinderung” und der Parkinson-



Selbsthilfe Schneckenhaus e. V..

Aus dem MORPHA-Konsortium wa-
ren das FAW Ulm sowie das Fraun-
hofer Institut IPA vertreten. Dabei
wurde seitens des IPA Uber das Assis-
tenzsystem flr Haushalt und Pflege
care-O-bot informiert und vom FAW
die intelligente Mobilitatshilfe MAid
vorgefthrt.

Die Prasentation des autonomen
Rollstuhls MAid erfolgte auch in Koo-
peration mit der Firma Meyra, einem
namhaften Hersteller elektrischer
Rollstlihle, der mit einem groBen
Messestand ebenfalls vertreten war.
Sowohl die Geschaftsflihrung als
auch die Entwicklungsleitung der Fir-
ma Meyra sind an den Forschungser-
gebnissen des MAId interessiert. Es
besteht ein Konsens darin, dass kon-
ventionelle elektrische Rollstiihle
schrittweise mit mehr Sensorik und
Intelligenz ausgestattet werden sol-
len. Diesbezlglich wurden Transfer-
moglichkeiten bzgl. einzelner Kom-
ponenten diskutiert.

Vor allem behinderte Menschen und
Vertreter von Behindertenverbanden
zeigten reges Interesse an den neuen
Robotertechnologien und versprechen
sich eine groBe Hilfe davon.
Beispielsweise wurde ausfthrlich die
Frage diskutiert, welche Vorausset-
zungen erflllt sein mussen, damit
ein autonomer Rollstuhl selbstandig
einem Blindenhund folgen kann, da
bei vielen Menschen eine Geh- und
Sehbehinderung gleichzeitig besteht.

IAIM, Karlsruhe: selbtentwickel-
tes Hybridsystem fiir ,,Mobilen
Leitstand”

Der ,Mobile Leitstand”, das Aug-
mented-Reality-System fiir die Beleh-
rung und Steuerung des , Lernenden
Manipulationsassistente”, bekommt
ein neues Kopf-Tracking-System. Der
kommerzielle, magnetfeldbasierte
Tracker, der auf der Hannover Messe
‘02 eingesetzt wurde, wird durch ein
selbstentwickeltes Hybridsystem er-
setzt.

Eine Komponente dieses Systems ba-
siert auf einer Panoramakamera. Die-
se Kamera ermoglicht, auf dem Kopf
getragen, die Erkennung von Umwelt-
merkmalen in einem Winkelbereich
von 360° um den Benutzer herum
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und einem
Hohenwinkel
von mehr als
75°, so dass
die fur das
Tracking ex-
trahierten Um-
weltmerkmale
zu jedem Zeit-
punkt erkannt
werden kon-
nen, unab-
hangig von der  Panoramakamera
Blickrichtung des Benutzers.

ein durch die Kamera aufgenommenes Bild

Zur Zeit kommen als Umweltmerk-
male passive, kinstliche Landmarken
zum Einsatz; auf dieser Basis erzielt
das System eine Genauigkeit von ca.
0,5°/0,8cm bei ca. 33 Frames pro
Sekunde. In weiterfihrenden Arbei-
ten sollen die kiinstlichen Landmarken
durch nattrliche Merkmale (Kanten,
Muster, Farbflachen) ersetzt werden.

AR-Datenbrille mit montierten Stereokameras

Die zweite Komponente des Tracking-
systems verwendet ein Stereo-Kame-
rasystem, welches an der Brille befes-
tigt wird und somit in dieselbe Rich-
tung ,sieht” wie der Benutzer.

Auch dieses System verwendet zur
Zeit ktinstliche Landmarken. Durch
ihren geringeren Winkelbereich erzie-
len die Stereokameras eine hohere
Genauigkeit und kénnen verwendet
werden, um die Trackinggenauigkeit
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Haushaltsroboter aus Japan

Der japanische Elektronik-Konzern Mitsu-
bishi Heavy Industries hat einen Haus-
haltsroboter entwickelt, der pflegebedurf-
tige Personen unterstiitzen soll. Wakamaru
ist ungefahr einen Meter hoch, wiegt ca.
30 kg und kann rund 10.000 Worter ver-
stehen. Der Roboter soll beispielsweise bei
einem Unfall eine Notfall-Nummer anru-
fen. Er kann aber auch als elektronischer
Wachhund eingesetzt werden, der Alarm
schldgt, falls er in der leeren Wohnung un-
gewodhnliche Gerdusche oder Aktivitdten
bemerkt. Nach Informationen der japani-
schen Wirtschaftszeitung Nihon Keizai
Shimbun plant Mitsubishi Heavy Industries,
den Roboter im April ndchsten Jahres fir
rund 7700 Euro auf den Markt zu bringen.
Die Maschine, von der Mitsubishi 10.000
Stuick verkaufen will, soll ab 3. April 03
bei der Robodex 2003 in Yokohama der
Offentlichkeit vorgefiihrt werden. (wst
[2)/c't) aus heise online, news, http:/Avww.
heise.de/newsticker/dataAwst-09.02.03-002/

Moderner Haushalt auf der E-Home
Auf der E-Home (29.-31.08.2002) in Ber-
lin wurde verschiedenste Produkte fir den
Privathaushalt vorgestellt, wie beispielswei-
se den elektronischen Butler der Castel
GmbH, der mit der Bedienung des Licht-
schalters ebenso gut umzugehen versteht
wie mit TV-, Video- und HiFi-Equipment,
oder mit elektrisch betriebenen Jalousien,
Rolladen und Fenstern. Mit dem von der
Firma Honeywell entwickelten Hometronic
kann per Telefonanruf tber die heimische
Telefonanlage abgefragt werden , ob die
Kaffeemaschine oder der Herd wirklich aus-
geschaltet wurde. Auch Siemens und Mie-
le planen in 2003 vernetzbare Klichenge-
rate auf den Markt zu bringen. Immer mehr
Unternehmen aus den Bereichen Unterhal-
tungselektronik, Klichengerate aber auch
Technologiekonzerne wie IBM erforschen
die Moglichkeiten intelligenter Wohnsys-
teme. Dabei liegt das Augenmerk durch-
aus auf dem Massenmarkt, was sich meist
auch im Preis bemerkbar macht. Seit rund
zwei Jahren forscht das Fraunhofer IPA mit
Partnern wie T-Systems, Miele oder Sony
im , Inhaus” an neuer Gebaudetechnik.
Die technischen Schwerpunkte liegen da-
bei bei der Vernetzung der Gerate, denn
bislang entwickelten die meisten Gerédte-
hersteller ihre eigene Sprache. Die Entwick-
lung von Kommunikationsstandards ist
daher eine von vielen Herausforderungen.
Die Nachfrage des aufgrund der Vielzahl
verschiedenartiger Produkte verunsicherten
Endverbrauchers bleibt allerdings bisher
aus. Quelle: http://morgenpost.berlin1.de/



bm/inhaltheute/Wirtschaftstory544767. html
mehr Info: http://www.ehome-berlin.de/

Sensible Roboterfinger und -hdnde
Eine von amerikanischen Ingenieuren ent-
wickelte kiinstliche Haut soll die Feinfiih-
ligkeit der Roboterhand so weit erhohen,
dass sie z.B. mit chirurgischen Instrumen-
ten prézise Schnitte setzen kann. Die Haut
besteht aus robustem Polymer, der auf
verschiedenen Oberflachen festen Halt
gibt. Die eingelassenen Sensoren ermog-
lichen dem Roboter das Ertasten eines
ungefahren Bildes von Dingen in seiner
Umgebung.

Der an der Polytechnischen Universitat
von Cartagena entwickelte gefiihlvolle
Roboterfinger ist mit einem Kunststoff
Namens Polypyrrol Uberzogen, der beson-
dere elektrische Eigenschaften aufweist,
die ihm einen Tastsinn verleihen. Beim
Anlegen einer elektrischen Spannung
dehnt sich dieser Kunststoff aus. Wird er
unter mechanischen Druck gesetzt, andert
sich seine Leitfahigkeit. Der Roboter legt
eine der von ihm gesptrten GroéBe des
Widerstands entsprechende Spannung
an den Finger. Somit konnen Objekte
verschiedenen Gewichts mit genau der
gleichen Geschwindigkeit bewegt wer-
den, da der Kunststoffliberzug dem Robo-
ter quasi signalisiert, wie viel Kraft zur
Verschiebung des Objekts aufgewendet
werden muss. Quelle: http:/Avww.wissen
schaft.de/wissen/news/203935; http:/
www.wissenschaft.deAvissen/news/203785

3D-Bilder auf Fliissigkristallbildschirmen
Der von Ingenieuren des Elektronikkon-
zerns Sharp in GroBbritannien hergestell-
te neuartige Flissigkristallbildschirm kann
neben herkémmlichen Bildern auch drei-
dimensionale Bilder darstellen. Bei der
Herstellung dieser Flissigkristallbildschir-
me werden ebenso Diinnschichttransis-
toren aus FlUssigkristallen eingesetzt, wie
es bei herkdmmlichen Flachbildschirmen
der Fall ist. Eine zusatzliche Schaltungs-
elektronik ermdglicht dabei die Darstel-
lung von entsprechend codierten dreidi-
mensionalen Bildern. Dadurch werden
zwei leicht versetzte Bilder ausgesendet,
von denen eines flr das linke und das
andere fiir das rechte Auge bestimmt ist.
Dass die Bilder bei jeweils nur einem der
beiden Augen ankommen, wird durch
die Ausnutzung der optischen Parallaxe
des Sehvorgangs ermoglicht. Quelle: Bild
der Wissenschaft online, Newsticker
Elektronik, 21.10.2002
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bei der Betrachtung besonders inte-
ressanter Umweltregionen (z.B. des
Roboters) noch einmal deutlich zu
steigern. Diese zweite Komponente
erzielt eine Genauigkeit von ca. 0,2°/
0,1cm bei ca 20 Frames pro Sekunde.
Zwischen beiden Trackingverfahren
wird fusioniert.

prototypische Benutzerschnittstelle

Ruhr-Universitat Bochum: bewe-
gende Bildbereiche durch adapti-
ves Referenzbildverfahren

Durch die Einflhrung eines adaptiven
Referenzbildverfahrens ist es nun
maoglich, sich bewegende Bildbereiche
gut zu segmentiert. Im Zusammen-
spiel mit anderen Verfahren, wie z.B.
eines Hautfarbensegmentierungs-
algorithmus, kénnen Hande zuverlas-
siger im Bildbereich segmentiert und
verfolgt werden. Bei diesem adapti-
ven Referenzbildverfahren wird der
Hintergrund zeitlich stabilisiert und
adaptiert, so dass nur die im Bild be-
wegten Bereiche segmentiert werden.

Adaptives Referenzbildverfahren
RGB-Bild des Benutzers

segmentierte
Bereiche des Bildes
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Dies fUhrt zu einer eindeutigen Aus-
sage Uber die aktuelle Position des
Objekts und erlaubt zum anderen,
die Bewegungsrichtung zu bestim-
men.

Im Vergleich dazu treten bei einer
normalen Differenzbildanalyse meh-
rere segmentierte Bildbereiche im Dif-
ferenzbild auf, die jedoch vom glei-
chen bewegten Objekt stammen. Eine
eindeutige Aussage Uber die Bewe-
gung des betrachteten Objekts ist
dabei nicht moglich.

DELMIA; Fellbach: Virtuelle
Sensoren

Wahrend sich die Arbeiten bei
DELMIA derzeit in erster Linie um
die produkt- und ressourcenorien-
tierte Prozessmodellierung drehen,
gibt es auch bei der Verbesserung
des DELMIA-Prototypen zur ‘Inte-
grierten Simulation’ Fortschritte zu
vermelden: Das Konzept der Virtuel-
len Sensorik’ basiert nun auf einer
neuen, vereinheitlichten Schnittstelle
und bietet auch hier bereits virtuelle
Pendants einiger der im MORPHA-
Konsortium besonders haufig genutz-
ten Sensortypen. Ein Beispiel ist der
oft zur Erfassung von 2D-, in Kombi-
nation mit einem Gelenk aber auch
3D-Umgebungsdaten eingesetzte
SICK-Laserscanner.

Sensoren dieser Art kénnen in der
Modellbildung mit wenigen Maus-
klicks zu einem Robotermodell hin-
zugeflgt und ausgerichtet werden.
Waéhrend einer Simulation werden
dem interaktiven Anwender die Mess-
daten graphisch aufbereitet am Bild-
schirm prasentiert. Den virtuellen Ro-
boter-Pendants, genauer gesagt den
dazugehorigen Teilsimulatoren mit
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ihren Handlungsplanern etc. stehen
die Messdaten in einer der realen Sen-
sorschnittstelle entsprechenden, nu-
merischen Form zur Verfligung.

Die virtuellen Sensoren bilden ihre rea-
len Vorbilder ganz bewuBt in ideali-
sierter Form nach, es werden gerate-
technische Effekte wie Rauschen und
dergleichen nicht bertcksichtigt. Im
Kontext der ‘Integrierten Simulation’,
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also einer Simulation der Interaktion
und Kooperation mehrerer Subjekte
im gemeinsamen Arbeitsraum, ist
dies jedoch nicht wirklich als Ein-
schrankung zu bewerten, sollte je-
doch bei der Analyse und Interpreta-
tion der Simulationsergebnisse nicht
auBer acht gelassen und idealerwei-
se bereits beim Entwurf von Einzel-
simulatoren berlcksichtigt werden.
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Einsatz eines virtuellen SICK-Scanners auf dem Modell des
Produktionsassistenten des Partners DaimlerChrysler.
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Ein ,elektronischer Blindenstock”

Um Blinden das gefahrlose Uberqueren von
StraBen zu ermdglichen, entwickelten In-
genieure des Kyoto Institute of Technologie
in Japan ein Gerdt, das anzeigt, wie weit
die andere StraBenseite entfernt ist und
ob die Ampel auf rot oder griin steht. Ein
Computer berechnet hierbei die Entfer-
nung zur anderen StraBenseite durch das
Muster des Zebrastreifens, das von einer
kleinen Kamera aufgenommen wird. Durch
diesen Trick kann auf eine zweite Kamera
verzichtet werden. AuBerdem kann der
Computer selbst bei Bewegung des Gera-
tes erkennen, ob die Ampel griin oder rot
ist. Die Entwickler berichten, dass die Un-
genauigkeit der Entfernungsmessung bei
den ersten Tests bei 5 Prozent, also weni-
ger als eine Schrittlange, lag. Quelle: Bild
der Wissenschaft Online, Newsticker, 17.08.02

Robotergesicht mit Ausdruck

Stirn runzeln, Augenbrauen hochziehen
und hohnisch lacheln kann das Roboter-
gesicht K-Bot, das von David Hanson von
der Universitat Texas entwickelt wurde. K-
Bot besteht aus einer Apparatur aus Moto-
ren und 24 kinstlichen Muskeln, die mit
einem hautéhnlichen Kunststoff Giberzogen
wurde. Um auf sein Gegenlber reagieren
zu koénnen, setzte ihm der Forscher Kame-
ras in die Augen. Er wolle damit die Erfor-
schung der Kinstlichen Intelligenz férdern.
Wortlich heiBt es: ,Das Ziel ist, adaptive
intelligente Systeme zu testen, die Men-
schen erkennen und ihrem Gegeniiber ant-
worten kdnnen”. Quelle: http:/Avww. wis
senschaft.de/sixcms/detail.php?id=203734

Roboter steuert Bagger

In Anlehnung an den humanoiden Robo-
ter Asimo von Honda haben Ingenieure von
Kawasaki Heavy Industries, Tokyu Construc-
tions und dem National Institute for Advan-
ced Industrial Technology einen 160 cm
groBBen Roboter entwickelt, der in der Lage
ist, einen Bagger zu steuern. Um das Gerat
vor Umwelteinfllssen zu schitzen, wurde
auBerdem ein spezieller Schutzanzug fir
den Roboter entwickelt. In einer weiteren
Ausbaustufe soll der Roboter das Fahrzeug
verlassen kénnen um z. B. Hindernisse aus
dem Weg zu rdumen. Quelle: http:/Avww.
heise.de/newsticker/result.xhtml?url=/
newsticker/data/wst-20.12.02-000/default.
shtml&words=Roboter
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Veranstaltungskalender

CHI 2003

The Conference on Human Factors in
Computing Systems

ECAI 2003

GESTURE WORKSHOP 2003

The 5th Int. Workshop on Gesture and
Sign Language based Human-Computer
Interaction

ICRA 2003

IEEE Int. Conf. on Robotics and Automa-
tion

ISAIRAS03

7th Int. Symp. on Artificial Intelligence,
Robotics and Automation in Space

ISR 2003

34th ISR: International Symposium on
Robotics

RIA-AIA-IFR 2003

34th Annual Int. Symposium on Robotics

HCI International 2003

10th Int. Conf. on Human-Computer-
Interaction

ICOM 2003

International Mechatronics Conference

Robocup Symposium

7ht Int. Conf. and Competitions of
RoboCup

ICAR 2003

11th Int. Conf. on Advanced Robotics

ISATP 2003

5th IEEE Symposium on Assembly and
Task Planning

FSR 2003

4th Int. Conf. on Field and Service
Robotics

AAMAS 2003

2nd Int. Joint Conf. on Autonomous
Agents and Multi-Agent Systems
CIRA 2003

5th IEEE Int. Symposium on Computa-
tional Intelligence in Robotics and
Automation

05.-10.04.2003
Lauderdale, Florida

14.-16.04.2003
Budapest

15.-17.04.2003
Genova, ltalien

12.-17.05.2003
Teipei, Taiwan

19.-23.05.2003
Nara, Japan

03.-05.06.2003
Rosemont, lllinois,
USA
03.-05.06.2003
Rosemont, lllinois,
USA
22.-27.06.2003
Kreta, Griechenland

26.-27.06.2003
Loughborough
Univ., UK

Juni 2003
Padua, ltalien

30.06.-03.07.2003
Univ. of Coimbra,
Portugal
09.-11.07.2003
Besancon, Frank-
reich
14.-16.07.2003
Lake Yamanaka,
Japan
14.-18.07.2003
Melbourne,
Australien
16.-20.07.2003
Kobe, Japan

AIM'03

Int. Conf. on Advanced Intelligent
Mechatronics

MFI2003

I[EEE Conf. on Multisensor Fusion and
Integration for Intelligent Systems
ICJAI 2003

The 18th Int. Joint Conf. on Artificial
Intelligence

IFToMM 2003

The 11th World Congress in Mechanism
and Machine Science

MMAR 2003

9th IEEE Int. Conf. on Methods &
Models in Automation & Robotics
Interact 2003

9th IFIP TC. 13 Int. Conf. on Human-
Computer-Interaction

SYROCO'03

7th Int.IFAC Symposium on Robot
Control

ECMR'03

European Conf. on Mobile Robots
Mensch&Computer 2003

ICIP ‘03

IEEE Int. Conf. on Image Processing
Humanoids 2003

Third IEEE Int. Conf. on Humanoid
Robots

SMC2003

IEEE Conf. on Systems, Man &
Cybernetics

ISIC 03

IEEE Int. Symp. on Intelligent Control
ISA 2003

Int. Conf. on Instrumentation, Systems
and Automation

IROS 2003

IEEE/RSI Int. Conf. on Intelligent Robots
and Systems

ROMAN 2003

12th IEEE Workshop on Robot and
Human Interactive Communication

20,-24.07.2003
Kobe, Japan

29.07.-1.08.2003
Tokyo, Japan

09.-15.08.2003
Acapulco, Mexiko

18.-21.08.2003
Tianjin, China

25.-28.08.2003
Miedzyzdroje, Polen

01.-03.09.2003
ZUrich, Schweiz

1.-03.09.2003
Wroclaw, Polen

4.-06.09.2003
Radziejowice, Polen
07.-10.09.2003
Stuttgart, Deutschland
14.-17.09.2003
Barcelona, Spanien
1.-03.10.2003
Deutschland

05.-08.10.2003
Washington, D.C.,
USA
05.-08.10.2003
Houston, USA
21.-23.10.2003
Houston, Texas, USA

27.10.-1.11.2003
Las Vegas, USA

31.10.-02.11.2003
Silicon Valley, CA,
USA



