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servicerobotik

1)Cola im Becher

= Bestellung aufnehmen

= Lernen des Einsc

= Wiedergeben des

Einschenkens

2)Kaffee mit Zucker

= Bestellung aufnenhmen
= Zucker einschenken

« Kaffee zubereiten
= Ausliefern

3)Saft im Becher

= Bestellung aufnehmen

= Saft erkennen
= Ausliefern

8. Marz 2012
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Handlungskoordination
Benutzerinteraktion
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Manipulation
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Lokalisierung
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Task Coordination

Human Robot Interaction

s o
"%gré" [:} \kl;:[!;;um
i i [:] 5
SeaticE SmartSymbolicPlanner "‘"\(‘;“r‘:““"“ [:3
symialicPlanmertuery Client [}} —}ﬂ;mumamwuw & SmanTTSLomuendo

Foththiie U

taSendCliant
MsCheryClient

3

weblnlerfaceEventClient

[
1 Task coordination
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and parameter servers of all
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disconnected in this diagram,
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servicerobotik

Objekterkennung

* Herausforderungen:

Robust / Alltagstauglich

Unterscheidung zwischen bekannte

und unbekannte Objekte / Hindernissen
Objektposition und -lage zur Manipulation
Sehr ahnliche Objekte

Unterschiedlichen Umgebungen

= Ansatz:

8. Marz 2012

Kombination verschiedener Methoden
der Objekterkennung

5. Ulmer Robotertag / Lutz, Matthias
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Einlernen neuer Manipulations-Aufgaben

servicerobotik

= Lernen ohne “programmieren”

" |m Szenario wird “Kate” beigebracht
wie sie eine Dose Cola in einen
Becher schutten kann.

* Herausforderungen:
- Erkennen der wesentlichen
Relationen und Bewegungen
- Selbstandiges Reproduzieren der Bewegung

8. Marz 2012 5. Ulmer Robotertag / Lutz, Matthias
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Handlungskoordination

* Hinter jeder Komponente stecken mindestens eine meistens
mehrere Fahigkeiten (Skills).

* Herausforderungen:
- Flexibles reagieren auf Dynamische Umgebungen
- Komplexitat in Vielfalt der Aufgaben
- Wiederverwenden von Szenarioteilen

8 )
H B
Hochschule Ulm
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5. Ulmer Robotertag - 2012
LabTour ab 15:00

servicerobotik
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