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°

Motivation

Assistenzroboter
Scitos G5
@ fahrende Plattform

o Rechner
o Battarie
@ Antrieb

e Sensorik

@ Roboterarm

e 5 Rotationsgelenke
o Effektor
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Motivation
.

Motivation

Problemfelder
@ Aktorik
e steuern und koordinieren ist eine komplexe Echtzeitaufgabe
@ Sensorik
e Sensordaten verarbeiten und vergleichen
o Objekte identifizieren
@ Navigation

e Ortsbestimmung
e Auswertung von Sensordaten in Beziehung mit Umgebungsmodell

@ Kognition
e zielgerichtetes Handeln
e Aktionsplanung
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Hauptziele
@ Ldsen von Aufgaben
e Planung
e Ausfiihrung selbststéndiger Operationen
e autonomer Verhalten
@ ungefahrliche Assistent des Menschen
o Kollisionspriifung
o Reagieren und Ausflihrungsplan andern
o Effizienz

o Laufzeiteffizienz - Echtzetberechnungen
o Energieeffizienz - sparende Bewegungen
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Anliche Projekte
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Assistenzroboter FRIEND

Universitat Bremen

® 6 6 o o

Rollstuhlplattform

Leichtgewichtroboterarm mit 7
Freiheitsgraden

Intelligentes Tablett
Computersystem
TFT-Bildschirm
Stereokamerasystem

Eingabegerate, verschieden je
nach Bedarf

Infrarotkommunikation

Assistenzroboter FRIEND
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Anliche Projekte

Assistenzroboter LISA

Forschungszentrum Karlsruhe
@ Navigation in Laborrdumen
- Universitét Osnabriick
@ Multimodale Interaktion -
Sprachsteuerung und Touch-Display
@ Mobile Plattform
@ Manipulator

@ Objekterkennung mit 2
Graustufen-Kameras und einer
Thermografie-Kamera

@ Taktiler Sensor fir Driick- und
Krafteerkennung
- Fraunhofer IFF Assistenzroboter LISA
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Home Assistant Robot

Information and Robot Technology Research Initiative
University of Tokyo, zahlreiche Geldgeber
Toyota, Olympus, SEGA, Toppan, Fujitsu, Panasonic und Mitsubishi

Home AR
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Aufgabenbereich

Aktueller Stand
@ bewegungsorientierte Steuerung

o Trajektorienplanung
e Abstandsinterpolation

@ Kollisionsprifung
o derzeit nur auf Effektor
@ Umweltmodell

e befindet sich in Entwicklung
o wird erstellt mit Kinect Sensor

@ Bewertung von Sensorinformationen

e Laserscaner - Maperstellung
e Kinect Sensor - Umweltmodellbildung
e Kamera - Objektidentifikation

@ Sprachsteuerung (nicht Einsatzbereit)
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Aufgabenbereich

Mein Einsatz
@ Aktionsplaner

e Ldsungssuchstrategien
e Zeitinterpolation

@ umfangreiche Kollisionsprifung

o alle Roboterkomponente im Umgebungsmodell
e achten auf bewegliche Objekte

@ Echtzeitberechnungen

e schnelle Inverse Kinematik
e Kollisionspriifung nur fiir ndhere Umgebung
o Reflexe und Plananderung

@ Synchronisation von verschiedenen Komponenten

@ ROS (Robot Operating System)
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Aktionsplanung

Ansatze
@ Suchorientierte
@ Regelbasierte
@ Planungsbasierte
@ Konnektionistische
Kriterien einer Suchstrategie
@ Vollstandigkeit

@ Optimalitat / Pfadkosten
@ Suchkosten

o Zeitbedarf
e Speicherplatzbedarf
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Aktionsplanung
o

Suchorientierte Ansatze

Vertreter
@ Zustandsgraph
@ Zustandssuchbaum

Verfahren
@ Blinde Suche
o Tiefen-/Breiten-Suche q/”\.
@ Constraintpropagierung ./ ® .b SN
@ Greedy Suche (Dijkstra) / ’ ’
@ Heuristische Suche . ) Q
e A*-Suche . . .
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Planungsbasierte Ansatz

STRIPS-Modell mit 4-Tupel
@ Menge von Bedingungen

@ Menge von Operationen mit 4-Tupel

e Vorbedingungen, die wahr sein mussen

e Vorbedingungen, die falsch sein mussen
e Nachbedingungen, die wahr sein werden
e Nachbedingungen, die falsch sein werden

@ Startzustand
@ Zielzustand
ein Zustand ist eine Menge von Bedingungen
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Konnektionistische Ansatz

Aktionsplanung
°

Neuronale Netze

@ Eingabeschicht

@ verdeckte Schicht

@ Ausgabeschicht
Aufteilung der Netze

@ Lernparadigmen
Uberwachtes Lernen
bestarkendes Lernen

o
@ unlberwachtes Lernen
e stochastisches Lernen

@ Architektur
e Einschichtig/Mehrschichtig
e Vorwartsgerichtet
Rickgekoppelt

@ Anwendungsdomanen

Gewichtungen
Eingaben

X,
! @ Aktivierungs-
funktion
X @ Netzeingabe
X Aktivierung
Ubertragungs-
. . funktion
0,
X g
Schwellwert
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Risiken
°

Risiken

@ Zeitaufwand schwer einschéatzbar
@ Auswahl geigneter Lésungssuchstrategien flr Aktionsplaner
@ Umweltmodell noch nicht vorhanden

@ Echtzeitverhalten wegen Rechenaufwand nur bedingt méglich
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