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& | Bosninsin Autonome Roboter fur Assistenzfunktionen: DI|VDE|IT

Interaktive Grundfertigkeiten (ARA1: IG)

Projekttrager
Assistierte Fahrstuhinutzung und Robuste Wahrnehmungsfahigkeiten Interaktive robotische Trainingssysteme fiir
Raumzutritt fiir Roboter fir Roboter zur Unterstiitzung alterer Nutzer korperliche und kognitive Stimulation
durch Einbeziehung von Helfern im hauslichen Umfeld
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Im Projekt Frame sollen Roboter lernen, wie sie Im Projekt RoPHa werden Wahrnehmungs- und Ziel des Projekts ist es, ein lernendes Robotersys-
Menschen kontaktieren und um Hilfe bitten Handhabungsfahigkeiten eines Roboters entwickelt, tem zu entwickeln, das aktiv Krafte autbringt und
wenn sie Tiren 6ffnen oder Fahrstithle bedie- um einem Menschen Nahrung mundgerecht an- dadurch fiir den Menschen zum interaktiven Trai-
nen wollen. Dazu bendtigen sie verschiedene zureichen. Dafuir muss der Roboter Arbeitsablau- ningspartner wird. Dafiir werden Grundfertigkei-
Grundfertigkeiten. Zunichst miissen sie in der fe planen und durchfiihren konnen, fiir die er viele ten entwickelt, die es dem Roboter ermoglichen,
Lage sein, eigenstindig die Bedarfssituation zu unterschiedliche Informationen aus seiner Umge- Haltung, Bewegung und Belastung des Menschen
erkennen. Im nichsten Schritt treten sie mit dem bung erfassen und aufbereiten muss. Fiir Roboter ist wahrzunehmen und sich der Person und Situation
Menschen in Interaktion: Dazu miissen Roboter die Wohnumgebung eines Menschen sehr komplex anzupassen. Die Gestaltung der Mensch-Robo-
die sichere Navigation im Umfeld von Personen und durch stindige Veranderung schwer zu erfas- ter-Interaktion berticksichtigt, dass es auch in uner-
beherrschen und in einem hoflichen Dialog den sen. Zudem kann die unmittelbare Ndhe von Men- warteten Situationen zu keiner Uberbelastung oder
konkreten Unterstiitzungsbedarf vermitteln schen Dynamik erzeugen und sorgt dafiir, dass ein Getdhrdung des Menschen kommt. Die neu entwi-
Die zentrale Innovation von FRAME besteht da- Roboter nur unvollstindige oder widerspriichliche ckelten Grundfertigkeiten konnen auch auf andere
rin, Menschen aktiv in die Unterstiitzung eines Informationen iiber seine Umgebung aufnimmit. hausliche und berufliche Szenarien iibertragen und
Roboters einzubeziehen. um dessen Aktions- Dementsprechend ist der Roboter fiir die Planung dort sinnvoll angewendet werden. Die Lernalgo-
bereich zu erweitern. Damit kénnen Roboter und Ausfithrung der Alltagsaufgaben auf effek- rithmen und die modellbasierte Regelung ermog-
tive Interaktion mit dem Menschen angewiesen. lichen es, insbesondere auf die korperliche Leis-

kiinftig leichter in Kliniken und Pflegeheimen,

Behorden, sffentlichen Gebiuden oder auch im tungsfahigkeit von édlteren Personen einzugehen.

Handel und in der Hotellerie eingesetzt werden. B eg I e | th rsc h un g ZU d en tec h N | SC h en P rOJ e kte N Physische Mensch-Roboter-Interaktion

flir ein selbstbestimmtes Leben

Mit der Fordermafinahme ARA1 werden interaktive Grundfertigkeiten erforscht,

: . : die Roboter zu einfachen Tatigkeiten, Handreichungen und Absprachen mit Menschen
Aufmerksamkeitssensitiver Assistenzroboter

befihigen. Die Entwicklung solcher Grundfertigkeiten ist ein wichtiger Aspekt der
Mensch-Roboter-Interaktion. Um die Ubertragbarkeit und Allgemeingiiltigkeit der
vielschichtigen Entwicklungsziele und -inhalte der einzelnen Forderprojekte zu sichern,

wird den Verbundvorhaben ein interdisziplindres Begleitprojekt zur Seite gestellt.
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Ziele des Begleitprojekts ARAIG sind die Sammlung und der Transfer von Erkenntnissen

ASARob

aus den Verbundvorhaben sowie die Erforschung von projektiibergreifenden Themen.

Dazu gehoren u.a. folgende Themen:

Im Projekt ASARob soll eine fehlerfreie

Aufmerksamkeitserfassung und -lenkung o Standardisierung von Softwareschnittstellen und Datenformaten Fir die Robotersteuerung im dreidimensio-
implementiert werden, welche die Interak- o Sicherheitsevaluation nalen Raum nutzt der Mensch Kopf- und Au-
tionsmoglichkeiten zwischen Mensch und » Messbarkeit von Roboterverhalten genbewegungen, die lber ein Headset mit
Roboter erweitert. Dafiir wird untersucht,  Einbindung von Robotern in soziotechnische Systeme Bewegungssensoren oder eine Brille mit Eye-
wie der Roboter tiber unterschiedliche In- o Ethische und rechtliche Fragen tracker und Elektrookulographie erfasst wer-
formationen (textliche, auditive, sprach- den. Zur Interaktion des Roboters mit dem
liche, rdaumliche und visuelle) erkennen Projektpartner: Menschen wird u.a. Augmented Reality (z.B.
kann, worauf sich die Aufmerksamkeit des HFC Human-Factors-Consult GmbH, Berlin (Projektkoordination) in Form visueller Darstellungen beabsichtig-
Menschen richtet, und wie er die Aufmerk- Fraunhofer-Institut fiir Produktionstechnik und Automatisierung (IPA), Stuttgart ter Handlungen des Roboters) eingesetzt. Das
samkeit iber dieselben Modalititen lenken Bundesanstalt fiir Arbeitsschutz und Arbeitsmedizin (BauA), Dortmund nutzerzentrierte Interaktionsdesign minimiert
kann. So soll es Robotern ermdglicht wer- Technische Universitat Berlin (FG Praktische Philosophie) Aufmerksamkeitsverluste. Ein Sicherheitssys-
den, das Verhalten, Handeln und den sprach- Rechtliche Begutachtung: IKEM e.V., Berlin tem mit Redundanzen gewaihrleistet Funkti-
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IPA Bundesanstalt fiir Arbeitsschutz I KE M
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. . . Consult e
zern sicher zu erfassen und zu interpretieren. = Fraunhofer PEECIVECR
sttt fr Kimaschutz, Energie und Mobilc tegien zum Einsatz, die sicherstellen, dass die

lichen Kontext von Nutzerinnen und Nut- onssicherheit. Bei den Grundfertigkeiten mit

Korperkontakt kommen neue Regelungsstra-

Interaktion bis zur Erteilung eines eindeuti-

gen Aufhebungsbefehls durchgefiihrt wird.

Sichere Mensch-Roboter-Kollaboration Interaktive Roboter unterstiitzen
mit Hilfe hochauflosender Radare im Smart Home

Sichere Wahrnehmung zur flexiblen Assistenz in

dynamischen u. unstrukturierten Umgebungen
e L

AuRorA

RoKoRa
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Ziel im Projeki RoKoRa ist die Entwicklung In AuRorA wird ein robuster und zugleich fle-

: : : N xibler Ansatz zur angenehmen und efhzien-
eines neuen Sicherheitssystems fiir die Perso-

ten Interaktion des Menschen mit Robotern

nensicherheit in der Mensch-Roboter-Kolla-
im Smart Home entwickelt. Einerseits dient

boration. Dafiir werden Roboter mit neuen
Radarsensoren ausgestattet, die eine Art Radar-
haut um den Roboter bilden. Innerhalb dieses
Schutzfeldes kann der Roboter Bewegungen,
beispielsweise durch einen Menschen, sehr ge-
nau abschitzen. Der Roboter soll seine eigenen
Bewegungen nicht unterbrechen, sondern an die
menschlichen Bewegungen berithrungsfrei an-
passen und auf diese Weise eine sichere, robuste
und efhiziente Interaktion garantieren. Das neue
System soll unter Beriicksichtigung von Per-
sonensicherheit und Arbeitsschutz entwickelt

und in einer Testanwendung evaluiert werden.

der Roboter dabei als Schnittstelle zwischen
den Nutzern und dem Smart Home, anderer-
seits kann der Roboter direkte Unterstiitzung
bei einfachen Handgriften leisten. Ein adaptives
Dialogsystem nutzt die Informationen aus der
vernetzten Umgebung sowie die bereits erlern-
ten Verkniipfungen von Ereignissen und Robo-
terhandlungen und informiert den Menschen
jederzeit iiber die Roboterabsichten. Dabei wird
das Augenmerk verstarkt auf die Lernfahigkeit
und ein interaktives Roboterverhalten gelegt.
Durch die kontinuierliche Anpassung entsteht

eine transparente und angenehme Interaktion.

Ziel des Vorhabens SINA sind sichere und fle-
xible Greif- und Ubergabevorginge zwischen
Mensch und mobilem Roboter. Dazu werden
Roboterarm und Greifer mit neuartigen ka-
pazitiven Sensoren verkleidet, die sowohl Be-
rihrungen als auch Anndherungen erken-
nen. Auflerdem werden die Bewegungsmuster
des Menschen bei Ubergabevorgingen unter-
sucht und daraus Modelle erstellt. Mit diesen
Modellen und den Sensorsignalen versteht
der Roboter menschliches Verhalten bei der
Ubergabe von Gegenstinden und kann diesen

Vorgang dann sowohl sicher als auch in einer

akzeptierten Geschwindigkeit durchfiihren.

www.technik-zum-menschen-bringen.de/foerderung/bekanntmachungen/autonome-roboter-fuer-assistenzfunktionen-interaktive-grundfertigkeiten



