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• Rehabilitation:  ist die 

Wiederherstellung von körperlichen 

Funktionen, Organfunktionen und 

gesellschaftlicher Teilhabe mit 

physio- und ergotherapeutischen 

Maßnahmen. 

• Roboter:  Roboter sind 

programmgesteuerte Maschinen für 

Handhabungen ohne menschlichen 

Eingriff. Die Roboter-Steuerung 

erfolgt durch Computer, die mit 

Sensoren und anderen 

erkennungstechnischen Elementen, 

Bewegungs-,Greif-,Halte- und 

Bearbeitungsorganen 

zusammenwirken. 
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Rehabilitationsroboter 

Rehabilitation Roboter 

 
 
 
 

Rehabilitationsroboter : Definition 
 
  
 
 

Rehabilitationsroboter:  Systeme welche Menschen in ihren Handlungen und 

Absichten unterstützen, sie übernehmen Aufgaben und bringen dadurch einen 

sehr hohen Nutzwert. 



 
 
 

Motivation 

  

 
 

• Autonome  

 

• Mensch-Maschine Interaktion 

 

• Führen eigenständig die Aufgaben 
aus Einfach zu bedienen 
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Steigerung der Mobilität und der 

Selbständigkeit von Behinderte Menschen 



 
 
 
 

 Probleme der Navigation  
 

  

 
 

 
 

 Behinderung durch die  Armer 

 

 Behinderung durch die  Augen 

 

 Behinderung durch die  Sprache 
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 Roboter-Arm 

 

 Eine Kaske mit Kamera 

 

 Sprachsteuerung  
 
 

 
 

 
    



 
 
 
 

Uni Heidelberg: Ziti 
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FRIEND- Rollstuhl 

Ein Rollstuhl mit Kamera Kaske 
 

 
    



 
 
 
 

Universität Bremen 
  
 

  

 
 

FRIEND- Rollstuhl 

Ein Rollstuhl mit Roboterarm 
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A. Hardware 
 
1) Sensoren 
2) Aktoren 
3) MMS 

 
B. Software 

 
C. Szenario 

[1]  



 
 
 
 

 Hardware: Sensoren 
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[4]  



 
 
 
 

Sensoren: Kamera-System 
 
 

  

 
 

 

 
Objekt Verfolgung mit: 

                                           - Geschwindigkeit : Pan: 360°/s Tilt: 216°/s 

- Auflösung: 0.02° 

           - Ansteuerung: CAN BUS 

 

          Anpassung der Objektgröße 

 

RS-232 Serial Control 

 

752(H) x 582(V) Pixel 

 

Ausgang VBS und Y/C 
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Zwei SONY Zoom-Kameras 



 
 
 
 

Sensoren: Intelligentes Tablett 
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Folie zur Positionserfassung 

Waage zur Gewichtskontrolle 

[4]  

[4]  

[4]  



 
 
 
 

Hardware: Aktoren 
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[4]  



 
 
 
 

Hardware: MMS 
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[4]  



 
 
 
 

Software: SW-Architektur 
 
 

  

 
 

 Verarbeitung der Kommandos auf hoher  
Abstraktionsebene: 

„Getränk einschenken“;  
„Glass anreichen“ usw. 
 
 Mensch-Maschine Schnittstelle (MMS) : 
Für Kommunikation mit dem Benutzer 
 
  Automatische Ausführung des Befehls  
durch entsprechenden: Aktoren   
 
  selbst-Anpassung  an Änderungen in der  
Umgebung durch Verwendung  intelligenter  
Sensoren 
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[2]  



 
 
 
 
 

FRIEND- Rollstuhl 
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Szenario: Einsatz der Sensoren 
 
 

  

 
 

   
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[4]  



 
 
 
 
  
 

Identifikation von Objekte 
 

 
 

  

 
 

  [4] 
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Farbe basiert Objekt Identifikation 

[4]  [4]  



 
 
 

Annähern und greifen der Gegenstände 
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Das Visual-Servoing Verfahren zur 

Regelung des Roboters 

  
 

[4]  



 
 
 

Das Visual-Servoing  zur Regelung des Roboters 
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 Vektor Ix : Bildmerkmale 
 Sollwertvektor Ixd  
 Fehlervektor (Bildfehler) Δ Ix 
 Δ Ix wird auf den Regler gegeben, der hieraus eine 
       Stellgröße für den Roboter berechnet. 
 Die Hinzunahme von Informationen aus dem Arbeitsbereich des 

Roboters wird im Gegensatz zur Image-Based Struktur als 
Position-Based bezeichnet. 

Visual-Servoing Regelkreis 



 
 
 

Das Visual-Servoing  zur Regelung des Roboters 
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Bei der letztgenannten Struktur wird zusätzlich ein geometrisches 
Modell verwendet, was den Einfluß der Systemkalibrierung auf 
die Güte des Regelkreises wieder anhebt.  

Visual-Servoing Regelkreis 



 
 
 
 
 
 

Szenario: Einsatz der Sensoren 
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[4]  



 
 
 
 

 FRIEND: Einschenken 
 
 

  

 
 

 

 Um der Prozess  mit Robustheit und Autonomie zu 

realisieren werden vom System gegebene Rückgabe 

Informationen mit vorprogrammierte Aktionen 

benutzt. 

 

 Als Referenz: Die aktuelle Koordinaten der 

Flasche. 

 

 Die aktuelle Pose der Flasche ist kontrolliert durch 

Getränkeflussweg 

 

    
 
 
  
 
 

16.04.2013 Chouansu Sandrine Michele 21 

[4]  

[4]  



 
 
 
 

 FRIEND: Einschenken 
 
 

  

 
 

 

 
 
  
 
 

16.04.2013 Chouansu Sandrine Michele 22 

Das intelligente Tablett kontrolliert den Inhalt der Flasche 

[4]  



 
 
 
 

EXPERIMENTELLE ERGEBNISSE : Video 
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Zusammenfassung 

 
 

  

 
 
 

 Intelligente Sensoren 

 

 Redundante Informationen 

 

 Mehr Robustheit in Aufgabenausführung 

 

 Autonome 
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Kritischen Betrachtung 

 
 

  

 
 
 

 Sehr Auswendig sowohl in Hardware Komponenten als auch in Software 
Komponenten. 

 

 

 

  Kollision Vermeidung wurde nicht betrachtet dies konnte zu andere 
Behinderungen bei der Patienten führen. 

 

 

 

 Abhängig von zusätzlichen Personen : am Anfang muss die Flasche und 
den Glas auf die Tablett gestellt werden bevor das Szenario überhaupt 
stattfindet. 
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Roboterarm: System FRIEND 
 
 

  

 
 

Danke für 
Aufmerksamkeit 
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