Roboter werden selbstandig

Telefon, Computer und Webcam ermdglichen uns
bereits an Veranstaltungen teilzunehmen, uns zu infor-
mieren und mit anderen Personen auszutauschen,
ohne personlich vor Ort zu sein. Mit dem , Teleprasenz-
roboter”, entstanden im Labor des Informatikprofes-
sors Hartmut Surmann, kann man sich auch vor Ort
bewegen und seinen Standort wechseln. Das alles ist
bereits mit einem geringen Kostenaufwand maglich.
Gebaut wird der kleine , Teleprédsenzroboter” aus einem
kommerziell erhaltlichen Staubsaugerroboter, der mit
einem Laptop und einer beweglichen Kamera bereits
fast vollstandig ausgerUstet ist. Hinzu kommt das Bild-
telefonsystem Skype, das weltweit hdufig verwendet
wird. Durch die Verwendung von Skype ist die Qualitat
der Video- und Datenverbindung deutlich besser als bei
anderen, teuren Telepréasenzsystemen. Da der Basisro-
boter, ein Laptop, die Kamera und Skype fir jeden frei
verflgbar sind, ist nur noch eine spezielle Steuerungs-
Software fir den , Teleprasenzroboter” erforderlich.
Mit einem an der Fachhochschule Gelsenkirchen ent-
wickelten Plug-In-Programm fiir Skype kann der Robo-
ter kontrolliert und ferngesteuert werden. Der Benutzer
kann auf einem Computerbildschirm durch die Augen
des Roboters sehen und Geschwindigkeit, Fahrt-

und Blickrichtung mit der Computermaus steuern.
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Roboter lernen lesen

Roboter orientieren sich im Freien mittels Satelli-
tennavigation (GPS). In geschlossenen Gebéduden
muss sich ein Roboter erst ein eigenes Bezugssys-
tem erzeugen. Einfach ware es, wenn er sich hier
wie ein Mensch Uber Schilder orientieren kénnte.
Gel6st wurde dieses Lokalisierungsproblem fir
mobile Roboter im Fachbereich Informatik der Fach-
hochschule Gelsenkirchen durch die Kombina-

tion von Texterkennungsverfahren mit einer preis-
werten, hochaufldsenden Konsumer-Digitalkamera
mit mehrfach optischem Zoom. Sie ist das Ker-
nelement des entwickelten Leseroboters.

Die ersten beiden Schritte zur selbstandigen Ori-
entierung sind die Erkennung und das Auffin-

den eines TUrschildes. Dazu bendtigt der Robo-
ter einen Algorithmus, mit dem er beim Abfahren
eines Flures die Tlrschilder findet. Im dritten Schritt
zoomt er mit seiner Digitalkamera auf das Tdr-
schild in Grofsaufnahme und fotografiert es. Das
eigentliche Lesen wird durch ein Standard-OCR-
Programm (Optical Character Recognition) ausge-
fihrt, das aus dem Bild die Textzeichen extrahiert.
Eine Weiterentwicklung des Roboters erfasst
zusatzlich die Umwelt dreidimensional und
erschafft damit virtuelle 3D Modelle.

Lebensretter

Dort, wo es fur Rettungskrafte bei Einsatzen zu gefahr-
lich, unUbersichtlich oder zu eng wird, kénnten bald
Roboter die Lage analysieren und so Menschenle-
ben retten. Im Rahmen des EU-Projektes ,NIFTi"
(Natureal Human-Robot Interaction in Dynamic Envi-
ronments) wurde dazu ein kleiner, per Funk gesteu-
erter preiswerter Einweg-Roboter entwickelt.

Damit beim Einsatz keine Funkldcher oder andere
Stoérquellen den Empfang beeinflussen, kann sich der
kleine Roboter durch eine geschickte Vernetzung mit
anderen Robotern und Einsatzrechnern verbinden.
Dies ermoglicht dann groRen und teuren Robotern
weiter in die Einsatzumgebung einzudringen und mit
einem Laserstrahl die Umgebung abzutasten und rdum-
liche 3D-Modelle aufzubauen. So entsteht ein deut-
liches Szenario des Einsatzortes und die Einsatzlei-
tung kann sich auch von unzugénglichen Stellen am
Unglicksort ein Bild machen und die entsprechen-
den RettungsmalRnahmen planen und einleiten.
Gelenkt wird der Roboter mittels Joysticks,

IPad oder Android Tablets mit einer einfach

zu bedienenden grafischen Oberflache.

Zusammen mit den anderen Projektpartnern konn-
ten verschiedene Roboter auf dem Ubungsge-

lande der Dortmunder Feuerwehr bereits getes-

tet werden. Weiterentwicklungen werden folgen.

Steuerung und Programmierung
von Industrierobotern

Die Programmierung von Industrierobotern setzt Exper-
tenwissen voraus, ist aufwendig und damit auch kost-
spielig. Das lohnt sich zumeist nur fir groRe Industrie-
unternehmen, die hohe Stlickzahlen bearbeiten, ohne
dabei viele Verdanderungen vornehmen zu mussen.
Durch die Entwicklung im Robotik-Labor der West-
félischen Hochschule kann nun mittels eines Kon-
sumer-3D-Sensors die Steuerung und Programmie-
rung eines Industrieroboters deutlich vereinfacht
werden. Nur mit den Bewegungen des eigenen Kor-
pers wird der Industrieroboter gesteuert und pro-
grammiert. So kdnnten bald auch klein- und mit-
telstdndische Unternehmen in der Lage sein,
Industrieroboter im Fertigungsprozess einzuset-

zen und den Roboter schnell umzuprogrammieren.
Der Spielekonsolensensor ,Kinect” vom Anbie-

ter Microsoft liefert die notigen dreidimensiona-

len Informationen in Form eines Bildes und die
raumliche Tiefe. Mit diesen Daten und der ent-
sprechenden Programmierung werden die Bewe-
gungsablaufe des Industrieroboters gesteuert.




