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/ Yeah, touch

Das Bild welches uns von den HerstelleNg me baby
kollaborativer Roboter gerne vermittelt wird

Gluckliche Mitarbeiter
arbeiten mit P
glucklichen Robotern
zusammen 5.
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Das entspricht aber bel Weitem nicht der Realitat aZh e
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Was heute als Mensch-Roboter Kollaboration
. bezeichnet wird, ist haufig noch eine
é ] . e
roboterorientierte Automatisierung

Mensch-Roboter Kollaboration
I m Lauf der Zeit

l‘a ﬁ'f_}« Lightsout Roboter

g~ Roboter
i’p o5 " orientierte
Y /Automat|5|erung Mensch

Roboter
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AWir bauen verschiedene re_alistische X dzylv‘\’ 51 &
MgnschRoboter Kollaborations
{TSYlINARSY I dzF X

AX dzy R (Sads ySzel?aekri@ﬁy
und gewollte Beriihrungen

AzZiel ist es nicht Krafte vom Roboter auf
RSY aSyaoOKSy 1[dz YS

AX FSalGl dzadStftSys ¢
wahrnimmt, die der Mensch auf ihn
ausubt
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Menschorientierte Kollaboration: b s
Neue Ansatze MenscRoboter Teaming aw ==t

Stellen Sie sich eine Montageaufgabe vor,
die gemeinsam gel6st werden muss.

1. Motorische, sensorische und kognitive
Fahigkeiten missen bei beiden Partnern
vorhanden sein

2. Motorische, sensorische und kognitive
Fahigkeiten missen bei beiden Partnern
ahnlich sein

Warum versuchen wir denn heute
Kollaboration mit blinden, geftihlslosen
und dummen Cobots zu machen?
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Mensch-Roboter Team € Human-Robot Teaming

Roboter

Mensch

Grasp the sidewall and move the component b
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Kl in der Robotik erlaubt uns den Ubergang von der zh
Kollaboration zum MensctRoboter Teamlng aw o=

7 Stand der Cobo't Tec_hnik I

lgltal Twm

Voll :
MenschRoboter [ MenschRoboter | ‘Wahmc;ﬁmun //
Kollaboration | Teaming N
\ Interpretatlon
% der menschlichen
Roboter I @T@ Handlunge Remm-
Robot Reaktion

oboter I Roboter Proaktives
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Der Schllssel liegt darin, dass der Roboter o s

die Umgebung mit Kl verstehen lernt aw :

3D hohencodierte Point Cloud

https://github.com/FatemehMA/COVEREBR-datasetfor-aD-Semantiesegmentation
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https://github.com/Fatemeh-MA/COVERED-A-dataset-for-3D-Semantic-segmentation
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Das ist aber noch nicht genug! ézhzﬁ;?:;:;ng

A Reales Umfeld
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MenschRoboter Kontakt Interpretation azh e
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Kollision Gewollter Kontakl
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Pilotversuche (IMS, MINDLab) azh o
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A Die Korpereigenschaften eines Dummies &hneln denen des menschlichen Kérpers.
A Wir haben erwartet, dass auch die Daten dhnlich sein sollten.
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Datensammlung mit Dobby azh Bl g

Laboraufbau (IMS, MINDLab)

A Dobby ist auf einem KUKRoboter KR 210 montiert, um menschliche
Bewegungen zu simulieren

A Roboterdaten werden aufgezeichnet, um einen Kollisionsdatensatz zu
erstellen
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