Autonome Interagierende Systeme — SS 2006

Projektbeschreibung

Projektziel und Szenario: Ambient intelligent environment

Menschen konnen mit Aibos interagieren, Fragen stellen und Befehle geben. Einerseits
dient dies Entertainment Zwecken (artificial pet: ,,tanze®, ,,schlafe*), andererseits sind es
auch konkrete niitzliche Aufgaben (‘artificial butler": ,lese eMail vor®, ,,verschiebe
Gegenstinde*, ,,wo ist ...7).

Um dieses Szenario zu ermoglichen, sind einige Grundvoraussetzungen notwendig. Diese
sollen in Gruppenarbeit erarbeitet werden.

Aufteilung des Projekts in Teamarbeit: 4 Gruppen (Kommunikation, Kooperation,
Entwicklung, Sprachbasierte Interaktion)

,,Kommunikation"

Hier soll ein Roboter verschiedene Gesten ausfiihren, die von einem anderen Roboter (und auch von
Menschen) visuell erkannt werden sollen. Ein erstes Szenario enthélt vorher vereinbarte Gesten
(z.B. Zeigen mit dem Arm), diese sollen in einem zweiten Schritt aber selbst gefunden und erkannt
werden. Das Feedback geschieht iiber Sounds oder TCP/IP.

Hinweise:

Erste Schritte:

- Stabile, vergleichbare Sitzposition des Roboters: URBI Skript zur Erreichen dieser Position aus
beliebigen Ausgangslagen (Skript im Web finden und anpassen oder selber schreiben :) )

- Was sind die Hardware-Beschridnkungen fiir Gesten? Motoren-Werte? Kollision?

- Passt das Beispiel ,,URBI Balltrackinghead* so an, dass der Roboter auf den Ball zeigt.
Unterscheidung rechter Arm, linker Arm?

- Uberlegung: Wie konnen die Gesten eines anderen Roboters visuell erkannt werden? Mogliche
Features sind in einem Paper [1] beschrieben. Wie konnte man das noch verbessern?

- Lernverfahren: Kann die Feature-Erkennung gelernt werden? Was gibt es fiir mogliche
Lernverfahren? Wie konnte das Feedback aussehen (z.B. iiber TCP/IP oder sounds)?



""Kooperation''

Eine Aufgabe, die von einem Roboter alleine nicht bewerkstelligt werden kann, soll von zwei
Robotern angegangen werden. Dies kann zum Beispiel das Bewegen eines schweren Gegenstands
sein. Die Roboter sollen eine Vorstellung von ihrer eigenen Position zum Objekt und zum anderen
Roboter entwickeln.

Hinweise:

Erste Schritte:

- Fiir welche Aufgaben ist Kooperation notwendig? Was sind gute Beispiele fiir Aufgaben, die
von einem AIBO nicht gelost werden konnen, aber von zwei?

- Ein gutes Beispiel fiir Kooperation mit vielen Robotern sind die Swiss Bots / Didabots
[handout] oder die UWE Linux-Bots. Was ist emergentes Verhalten? Ist das auch mit Aibos
moglich?

- Implementiert das gewdhlte Beispiel in den Aibo Robotern. Beispiel-Programme zur
Ansteuerung der Motoren konnen verwendet werden.

- Klappt Kooperation auch schon ohne Kommunikation? Welche Art von Kommunikation ist
sinnvoll? Option: Verwenden der Gestik-Ergebnisse vom Kommunikations-Projekt.

""Entwicklung: Sensorimotor Development"'

Ein wichtiges Thema in der Entwicklungspsychologie: Ein Roboter bewegt seine Gliedmafen
zufillig, und entdeckt dadurch seine Sensorimotorischen Affordances. Die Verbindung zwischen
eigenen Aktionen und deren Auswirkungen ist eine Voraussetzung fiir Kommunikation und
Manipulation der Umgebung. Dies kann erweitert werden durch die Interaktion mit Objekten und
anderen Agenten.

Hinweise:

Erste Schritte:

- Bestimmt eine Roboterposition, in der er sich moglichst frei bewegen kann, und gleichzeitig
seine Position behilt (Riickenlage?).

- Welche Bewegungen sind moglich? Was sind Einschrankungen (Stabilitét, Kollision)?

- Gibt es Unterschiede zwischen gesetzter Motor-Position und gemessener?

- Wie muss die Kopfstellung sein, damit Arme und Beine gesehen werden konnen?

- Welche Lernverfahren kommen in Frage, um den Zusammenhang zwischen Sensoren und
Motoren zu erlernen? Wie genau funktioniert Hebbian Learning [2] ?

- Wie kann aus den gelernten Zusammenhingen Zeigeverhalten entstehen?



""Sprachbasierte Interaktion'

Hier soll der Roboter als Kommunikationsschnittstelle mit der Umgebung agieren. Ein
Anwendungsgebiet ist das intelligente Haus, dessen technische Infrastruktur sich auf die aktuellen
Bediirfnisse seiner Bewohner einstellt (home control). Zu den Bediirfnissen zéhlt die Bedienung
und Kontrolle der elektrischen Gerite, aber auch ubiquitir nutzbare Kommunikationsdienste und
Entertainment-Services. Dies ist ein bereits laufendes Projekt am DAI Labor (SHS). Der Roboter
soll sowohl Sprachbefehle verstehen (speech to text), als auch sich durch Sprachausgabe bemerkbar
machen (text to speech).

Hinweise:

Erste Schritte:

- Analysiert verschiedene Sprachplattformen auf ihre Vor- und Nachteile in dieser spezifischen
Anwendung.

- Es steht bereits ein Voice XML Gateway (in c++) mit einem Dialog-Manager zur Verfiigung.
Wie muss ein Interface beschaffen sein, damit sich der Roboter via URBI mit dem Gateway
unterhalten kann?

- Testet die Sprachqualitdt. Was sind Anforderungen an Lautstirke und Nidhe zum Roboter?

- Der Roboter soll den Kopf in die Richtung des Sounds drehen. Bei zu niedriger Lautstiirke soll
sich der Roboter der Soundquelle nihern.
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