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Nachgiebige Roboter gesucht

Robotikkonferenz IROS 2012

Die wissenschaftliche Konferenz IROS
(Intelligent Robots and Systems)

gilt als eines der wichtigsten Foren
fur Forschungen auf dem Gebiet

der Robotik.

Die Vielfalt der aktuellen Robotikforschung
istimmens: In den weit Gber 1000 Vortra-
gen ging es bei der diesjahrigen IROS-Konfe-
renz um mikroskopisch kleine Systeme zur
Injektion in die Blutbahn bis hin zu hydrauli-
schen Greifern fur die Forstwirtschaft, die
mehrere Baumstamme auf einmal heben
konnen. Referenten erérterten Vor- und
Nachteile von Algorithmen fiir die Steuerung
von Roboterarmen, wdhrend andere von
Nutzertests intelligenter Rollstiihle berichte-
ten oder den Einsatz von Robotern in der
frihkindlichen Erziehung diskutierten.

Ein zentrales Motiv war immer wieder der
Mensch: Auf ihn bezogen sich auf die eine
oder andere Weise die meisten Vortrdge, sei
es als Vorbild und Modell fir die Gestaltung
von Robotern, sei es als Adressat fur deren
Nutzung. Insbesondere die Integration von
Robotern in den menschlichen Alltag ist ein
Thema, das gegenwartig viele Forscher be-
schaftigt — was durchaus als Indiz fiir einen
Paradigmenwechsel aufgefasst werden
kann. Denn bislang ist immer noch die Fabrik
das vorrangige Einsatzgebiet fiir starre Robo-
terarme, die, abgeschirmt durch Metallkafi-
ge, schnell und prazise Autokarossen mon-

Der humanoide Roboter Nao kdnnte

auch als Lausbub durchgehen, der gerade
beim Kekse-Stibitzen ertappt wurde.
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tieren oder Kisten stapeln sollen. Doch dieser
Markt ist weitgehend bedient. Die Zukunft
der Roboter liegt auBerhalb der Fabrikhallen.
Um sich dort zu bewdhren, missen sie je-
doch grundlegend neu gestaltet werden.

Raus aus der Fabrik

Kraft, Schnelligkeit, Wiederholgenauigkeit —
das sind wichtige Kriterien fur Industrierobo-
ter. Um sie zu realisieren, sind die Glieder der
Roboterarme Uber Zahnrader und Getriebe
fest miteinander verbunden. Fiir den Einsatz
in Wohnungen oder Werkstatten, wo sich die
Umgebung standig verandert und Men-
schen den Weg kreuzen kdnnen, ist das aber
keine praktikable Lésung. Anders als in der
Fabrik konnten sich Roboter hier nicht auf
unverdnderliche Raumkoordinaten stutzen,
erlduterte Oussama Khatib von der Universi-
ty of Stanford, einer der weltweit renommier-
testen Robotikforscher, in einem instruktiven
Vortrag. Sie mussten die Umgebung viel-
mehr mit ihren Sensoren erfassen und
brauchten nachgiebige GliedmaRen, um sich
ihr geschmeidig anpassen zu kdnnen - nicht
nur mit einzelnen Armen oder Beinen, son-
dern mit dem gesamten Koérper. Dafur sei
insbesondere auch eine bessere taktile
Wahrnehmung erforderlich.

Compliance (Nachgiebigkeit, Anpassungs-
fahigkeit) war daher bei der IROS ein haufig
zu horender Begriff. Zahlreiche Forschungs-
gruppen beschéftigen sich damit, in Europa
unter anderem im Rahmen des EU-Projekts
VIACTORS (Variable Impedance Actuation Sys-
tems embodying advanced interaction Beha-
viors) oder im Zusammenhang mit dem
mafgeblich am Italian Institute of Technolo-
gy (IIT) entwickelten Roboter iCub, an dem
auch Technologien fiir eine bertihrungsemp-
findliche Haut erprobt werden.

Ein weiteres grof3es Thema ist die Mensch-
Roboter-Interaktion. Im Ausstellungsbereich
der IROS war unter anderem die neueste Ver-
sion des Interactive Urban Robot (IURO) zu
sehen, der in den vergangenen Wochen in
der Minchner Innenstadt unterwegs war
und Passanten nach dem Weg fragte. Dabei
stieB der Roboter offenbar auf so groRes In-
teresse, dass er zeitweise Uberfordert war —
insbesondere, wenn mehrere Menschen
gleichzeitig auf ihn einredeten. Daher wurde
im weiteren Verlauf des Experiments ein
Handmikrofon genutzt, um mit ihm zu kom-
munizieren.

Auf Dauer ist das natirlich keine Losung.
Um auch in lauten, dynamischen Umgebun-
gen mit Menschen kommunizieren zu kon-
nen, mussen Roboter in der Lage sein, Infor-
mationen verschiedener Sensoren zu kombi-
nieren und ihre Aufmerksamkeit auf einen
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Roboter wie youBot (KUKA Laboratories)
sind bisher nur fiir Wissenschaftler von
Interesse.

Gesprachspartner konzentrieren. Wie Men-
schen, die sich in einer lauten Kneipe besser
unterhalten kénnen, wenn sie sich dabei an-
sehen, sollten auch Roboter in der Lage sein,
Kérperhaltungen und Blickrichtungen zu er-
kennen und zu deuten. In Europa beschiftigt
sich das Projekt HUMAVIPS, das ebenfalls auf
der IROS prasent war, mit diesen Aufgaben.

Jobkiller oder Jobschaffer?

Der Mensch ist aber nicht nur ein inspirieren-
des und viel studiertes Vorbild fiir die Robo-
terentwicklung - er kann auch im Weg ste-
hen, etwa wenn es um die ErschlieBung
neuer Markte fiir Roboter geht. Auf der IROS
sorgte in diesem Zusammenhang eine Um-
frage unter EU-Burgern fur Verwunderung,
bei der 70 Prozent der Befragten eine positi-
ve Einstellung zu Robotern bekundeten, aber
ebenfalls 70 Prozent beflirchteten, dass Ro-
boter den Menschen die Arbeitsplatze weg-
nehmen kdnnten. Anne Bajart von der EU-
Kommission deutete das als Zeichen fir die
Irrationalitat der Einstellungen gegenuber
Robotern. Es gelte, die Botschaft zu verbrei-
ten, dass die Robotik keine Jobs vernichte,
sondern neue schaffe.

Das kénnte schwierig werden, solange An-
bieter die Kosten eines Roboters gegen die
Lohnkosten von menschlichen Mitarbeitern
aufrechnen. Zudem werden in der Regel eher
geringqualifizierte Tatigkeiten automatisiert;
und wenn gleichzeitig neue Arbeitsplatze mit
hoheren Qualifikationsanforderungen fur die
Entwicklung und Wartung von Robotern ent-
stehen, ist denen auf den unteren Ebenen
wenig geholfen. Sich vor einer solchen Um-
verteilung von unten nach oben zu fiirchten,
ist gewiss nicht irrational. (pmz)
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