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Vision 20xx

VDE-Umfrage Zukunfts-IT:

39% der Frauen
25% der Manner

wunschen sich an erster Stelle
Roboterhilfe im Haushalt, z. B. z
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Inhalt

Lubecker (Haushalts-)roboter
- Fensterputzroboter WICTOR
- Staubsaugroboter HECTOR
- Serviceroboter MAVERIC

SoCs mit dynamisch rek

- DynaCore-Projekt
- Einsatz als Netzwerk-Cc

Roboter und Organic Cc

- Anforderungen
- Zuverlassigkeit und Rob
- Kunstliche Immunsyste

Zusammenfassung und
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WICTOR (Window Cleaning Tethered Operated Robot )

Fensterreinigungsroboter, konstruiert fur
Putzroboter-WM 2002 in Lausanne (1. Platz)

* Reinigung mit Sidolin-Reinigungstiichern

e 2 Antriebsmotoren 30 W augmotor o0 VA
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Staubsaugroboter, konstruiert fur Putzroboter-
WM 2002 in Lausanne (4. Platz)

» Miele Sauger 1000 W
» 2 Antriebsmotoren 60 W

* 112 NiMH-Akkuzellen 1,2 VV/3 Ah
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IR- und US-Sensorabdeckung von HECTOR

Infrarot
Ultraschall
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MAVERIC (Mobile Autonomous Vehicle to Experiment upon Robotik Indoor Chores)

Transportroboter innerhalb von Gebauden

« Radantrieb (elektrisch) mit Odometrie
« Laserabtastung
« CCD-Kamera
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Netzwerkprozessor mit dyn. rekonf. Coprozessor

Netzwerkprozessor

Umleitung des Paketstroms vom Ne

Selektierter

Coprozessor
Datenstrom P

Dynamische Adaption an das aktuel
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DynaCore ,,Dynamisch rekonfigurierbarer Coprozessor*
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Dispatcher ,Rekonfigurierbare
Rechensysteme’
Industrie:

Memory Memory Memory Memory

Hardware Assists auf der Basis von |IP-Cores
HW-Einheit zur kurzfristigen Zuteilung von Paketen zu den'HAsS == &
Langerfristige Organisation und dynamische Rekonfiguration 5" T ”
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Beispielanwendungen

IPSec Access Router Videostreaming

» IPSec Gateway Funktionalitat

» Encapsulating Security Protocol (ESP)
- 3DES/AES Verschlusselung

* Einmalige Coprozessor-Latenz

« 3DES IP-Cores verfugbar
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Roboter und Organic Computing

Anforderungen an zukunftige Haushaltsroboter
« flexibel einsetzbar (selbstoptimierend)

« lernfahig (selbstkonfigurierena

« autonom (selbstorganisie
* robust (selbstschutzend)

« zuverlassig (selbstheilen

« kommunikationsfahig: na

Also Eigenschaften, die ei
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Zuverlassigkeit und Robustheit

Klassischer Fehlertoleranzansatz

« Definition eines Fehlermodells
* FT-Techniken zur

- Erkennung

- Lokalisierung

- Behebung

der modellierten Fehler

« Redundanz in Hardware, Software

Prinzipiell auf Roboterubes

« Verhalten fur nicht modellierte

* Redundanz teuer und schwieric
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Kunstliche Immunsysteme

« Erkennung auch unvorgesehener Antigene (stochastischer Prozess)
« gestufte Reaktion: unspezifisch/spezifisch (Makrophagen, Antikorper)
« diversitar

» selbstorganisierend
* selbstregulierend

* verteilt

» lernfahig (Gedachtniszelle

Ubertragung auf Orga
- Reprasentation der Zelle
* Ressourcenbedarf?

» Hardwareplattform? Rekc
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Zusammenfassung und Ausblick

- Haushaltsroboter besitzen hohes Marktpotential

- erste Systeme verfugbar, aber noch zu rudimentar und zu teuer

» Organic Computing ein moglicher Ansatz?

* Beispiel Immunsystem: vielversprechend, aber viele offene Fragen

» S0Cs mit dynamisch reko

Weiter organische Verfahre
- Neuronale Netze

 Evolutionare Algorithmen
» Simulation biologisch moti

 Schwarm-Verhalten bei kc

Nicht nur quantitative
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Interner Aufbau von HECTOR
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Interner Aufbau MAVERIC
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