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1. FRIEND: Ein Rollstuhl mit Roboterarm

IV. Zusammenfassung



Rehabilitationsroboter

Rehabilitation Roboter

Rehabilitation: ist die
Wiederherstellung von korperlichen
Funktionen, Organfunktionen und
gesellschaftlicher Teilhabe mit
physio- und ergotherapeutischen
Malinahmen.

Roboter: Roboter sind
programmgesteuerte Maschinen fur
Handhabungen ohne menschlichen
Eingriff. Die Roboter-Steuerung
erfolgt durch Computer, die mit
Sensoren und anderen
erkennungstechnischen Elementen,
Bewegungs-,Greif-,Halte- und
Bearbeitungsorganen
zusammenwirken.

Rehabilitationsroboter: Systeme welche Menschen in ihren Handlungen und
Absichten unterstitzen, sie tbernehmen Aufgaben und bringen dadurch einen

sehr hohen Nutzwert.
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Steigerung der Mobilitat und der
Selbstandigkeit von Behinderte Menschen

e Autonome

—

«  Mensch-Maschine Interaktion

«  Fuhren eigenstandig die Aufgaben
aus Einfach zu bedienen
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Behinderung durch die Armer > Roboter-Arm

Behinderung durch die Augen > Eine Kaske mit Kamera

Behinderung durch die Sprache > Sprachsteuerung
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FRIEND- Rollstuhl
Ein Rollstuhl mit Kamera Kaske
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FRIEND- Rollstuhl
Ein Rollstuhl mit Roboterarm

A. Hardware
1) Sensoren
2) Aktoren
3) MMS

B. Software

C. Szenario
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System FRIEND
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Zwei SONY Zoom-Kameras

Objekt Verfolgung mit:
- Geschwindigkeit : Pan: 360°/s Tilt: 216°/s
- Auflésung: 0.02°
- Ansteuerung: CAN BUS

Anpassung der ObjektgrdfRe

RS-232 Serial Control
752(H) x 582(V) Pixel

Ausgang VBS und Y/C




Folie zur Positionserfassung

"————z: Scake

Waage zur Gewichtskontrolle
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System FRIEND
[4]
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system FRIEND

Mensch-Maschine
Schnittstelle:

v" Mikrofon
v Tastatur
v Maus




RUPRECHT-KARLS
UNIVERSITAT N
HEIDELBERG proaut

» Verarbeitung der Kommandos auf hoher /-
Abstraktionsebene: ' ””)))@ T é

,Getrdnk einschenken”; | Mersch-Maschine Schnifistello |
,Glass anreichen” usw. Il /A\
| Befehlsinterpreter
» Mensch-Maschine Schnittstelle (MMS) : Il
Fiir Kommunikation mit dem Benutzer ‘ B b ot
1l

» Automatische Ausfiihrung des Befehls | Roboter-Controller |

durch entsprechenden: Aktoren @

> selbst-Anpassung an Anderungen in der MANUS -Hardware-Controller
Umgebung durch Verwendung intelligenter 2]
Sensoren
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Szenario: Getrank
einschenken
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Farbbildverarbeitung

,Greife Flasche®

Objekt-
erkennung

Greife Glas”

Visual
Servoing

.Einschenken”

e

Geregeltes
Einschenken

[4]
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Das Visual-Servoing Verfahren zur
Regelung des Roboters
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Visual-Servoing Regelkreis

Regler “ Robotersteuerung  Verstirker
' I o
Xs Ax mitemes Bild-Jacobi| | extems inverse —
—@—r Kamem- Matrix mit | | Kamera- | [—n o
i parameter | [Verstirkung| | parameter Kinematik Il
Bildver-
‘x arbeitung [

Vektor Ix : Bildmerkmale
Sollwertvektor Ixd
Fehlervektor (Bildfehler) A Ix

YV VYV

A Ix wird auf den Regler gegeben, der hieraus eine

StellgroRRe fiir den Roboter berechnet.

» Die Hinzunahme von Informationen aus dem Arbeitsbereich des
Roboters wird im Gegensatz zur Image-Based Struktur als
Position-Based bezeichnet.
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Visual-Servoing Regelkreis

_' =7 1@;

Bei der letztgenannten Struktur wird zusatzlich ein geometrisches
Modell verwendet, was den Einfluld der Systemkalibrierung auf
die Glte des Regelkreises wieder anhebt.
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Farbbildverarbeitung

,Greife Flasche®

Objekt-
erkennung

Greife Glas”
Visual

Servaing )
‘u..._______.-l"

.Einschenken”

Geregeltes
Einschenken
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Einschenken des Getrdnks unter Gewichtskonftrolle

ref Pointer

Controllerp=s inthe |p Robot
. pose
trajecofry
F ool Signal
differential
4]

» Um der Prozess mit Robustheit und Autonomie zu
realisieren werden vom System gegebene Riickgabe
Informationen mit vorprogrammierte Aktionen
benutzt.

» Als Referenz: Die aktuelle Koordinaten der
Flasche.

» Die aktuelle Pose der Flasche ist kontrolliert durch
Getrankeflussweg
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Das intelligente Tablett kontrolliert den Inhalt der Flasche
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» Intelligente Sensoren
» Redundante Informationen
» Mehr Robustheit in Aufgabenausfiihrung

> Autonome
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» Sehr Auswendig sowohl in Hardware Komponenten als auch in Software
Komponenten.

» Kollision Vermeidung wurde nicht betrachtet dies konnte zu andere
Behinderungen bei der Patienten fiihren.

» Abhéangig von zusatzlichen Personen : am Anfang muss die Flasche und
den Glas auf die Tablett gestellt werden bevor das Szenario tberhaupt
stattfindet.
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