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SOAVE MIT PERFEKTEM ROBOTERSERVICE

Intelligentes Verhalten zu untersuchen
und zu modellieren, ist seit mehr als
15 Jahren =in zentrales und integrati-
ves Forschungsfeld fur Wissenschaftler
aus Forschungsgebieten wis Neuro-
biclogie, Informatik, Kybernstik und
Kaognitive Robotik.

Diesen Forschungsgebieten widmete
sich der Workshop 50AVEZOD4” -
Selbstorganization von Adaptivem Ver-
halten vom 28. bis 30. September
2004 an der TU, veranstaltet vam
Fachgebiet Meurcinformatik und Ko-
gnitive Robotik unter der Leitung von
Professor Horst-Michael Grod.

Der Workshop fand parallel zum 48,
Internationalen Wissenschaftlichen
Kaolloguium statt und setzte die Reihe
der bereits in den Jahren 1997 und

2000 erfolgreich durchgefihrien 50A-
VE-Warkshops fort. Begriht werden
konnten rund 40 international renom-
mierte Wissenschaftler aus ganz
Deutschland, die sich wie die limenau-
er Fachkollegen mit Forschumgen zur
Mensch-Roboter-Interaktion, autono-
mer und mobiler Robotik oder Selbst-
organisation und Adaptivitat kinstli-
cher Systeme befassen.

Besondere , Teilnehmer” von 504-
VE2004 waren erstmalig die zwei mo-
bilen Serviceroboter PERSES und HO-
ROS des Fachgebietes Neurcinformatik
und Kognitive Robotik. Zur Eraffnung
des Workshops standen beide Service-
roboter den Organisatoren als Robo-
Rezeptionisten im Bionikgebaude hilf-
reich zur Seite, um die Gaste des
Workshops in Empfang zu nehmen
und persdnlich zu den unterschiedli-
chen Einrichtungen der Workshops zu
begleiten. Auch in den folgenden Ta-
gen des Waorkshops waren PERSES und
HOROS in den Workshop-Ablauf inte-
griert und mit den unterschiedlichsten
Serviceaufgaben betraut

Wie der S0AVE-Workshop zeigte, sind
die Einsatzmglichkeiten von autono-
men Servicerobotern nahezu unbe-
grenzt. Professor GroB: . Oberall dort,
wo Dienstleistungslicken oder Gefah-
ren fir den Menschen bestehen, kdn-
nen Serviceroboter Hilfestellung lei-
sten - zur Entlastung won Routinetatig-
keiten wie Hol- und Bringdiensten, bei

Reinigungs- und Wartungsarheiten,
bei der Unterstitzung von alten und
behinderten Menschen oder beim Ein-
satz in menschenfeindlichen und
schwver zuganglichen Umngebungen.
Unzere Forschungsarbeiten konzen-
trieren sich dabei insbesondere auf
Mavigations- und Interaktionsprozesse
wie auch die Anpassung des Roboters
an den Menschen, die so genannte
Selbstadaption an unterschiedlichste
Mutzer”

Mach seinem .Job™ als Empfangsrobo-
ter steht fiir PERSES Ende des Jahres
erstmals ein langerer Feldversuch als
Baumarkt-Roboter” in einer Erfurter
Filiale der toom-Kette auf dem Plan.
Dabei wird der Roboter die Aufgabe
eines Schnappchenfluhrers Uberneh-
men und Kunden zu unterschiedlichen
Baumarktprodukten lotsen.

HOROS, der zweite Serviceroboter des
Fachgebistes, wird von der Hakilitan-
dim Dr. Andrea Scheidig und dem Dok-
toranden Digl.-Inf. Christian Martin
gegenwartig zu einem Auskunfis- und
Interaktionsroboter aufgebaut. Noch
in diesem lahr soll HOROS Studierende
und Gaste des Fachgehistes begrilen
und fur unterschiedliche Auskunftslei-
stungen zur Verflugung stehen. Die
wesentlichen Forschungsschwerpunk-
te dieses Projektes umfassen dabei die
autonome MNavigation, die robuste Per-
sanenerkennung, aber auch die nut-
zeradaptive Dialegfihrung. Il
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