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Mobile Robotik
Jürgen Adamy, TU Darmstadt

Dieses Schwerpunktheft liefert einen Überblick über die
wichtigsten Teilbereiche der mobilen Robotik. Ziel des
Heftes ist es, dem Leser den aktuellen Stand der Technik
und die wichtigsten Methoden der mobilen Robotik dar-
zulegen. So soll, soweit dies auf Grund des Umfanges des
Gebietes überhaupt möglich ist, eine Einführung aber
auch eine Bestandsaufnahme dieser Thematik gegeben
werden. Dabei werden wichtige Entwicklungstrends der
letzten Jahre und Jahrzehnte in den Beiträgen aufgegrif-
fen, und zwar über humanoide Roboter, kooperierende
mobile Roboter und Flugroboter. Diese drei technikori-
entierten Beiträge werden ergänzt durch vier weitere, die
zukunftsweisende Methoden und Verfahren in den Vor-
dergrund stellen. Diese Beiträge behandeln die kognitive
Robotik und das maschinelle Sehen für mobile Roboter
sowie virtuelle Welten, die als Entwicklungsplattform für
die mobile Robotik dienen und schließlich die klassische
Thematik der Navigationsverfahren.

Insgesamt ergibt sich so ein Blick in die Frontlinie
der Roboterforschung. Insbesondere die in den letzten
Jahren entwickelten Methoden ermöglichen es, mobile
Roboter immer intelligenter zu gestalten. So können
mobile Roboter heute kooperieren und auch in inter-
disziplinär zusammengesetzten Roboterteams Aufgaben
gemeinsam ausführen. Ermöglicht wird dies zum einen
durch neue mathematische Erkenntnisse über vernetzte
Systeme und auch durch neue Forschungsergebnisse der
kognitiven Robotik, deren Ziel es ist, mobilen Robotern
leistungsfähige Eigenschaften zum Erkennen und Lösen
komplexer Aufgaben zur Verfügung zu stellen. Hierbei
wird oft vom biologischen Vorbild ausgegangen, z. B.
dem menschlichen Gehirn, das zumindest in Teilberei-
chen mit Hilfe von Rechnern imitiert werden soll. Der
von Honda entwickelte humanoide Roboter Asimo ist
hierbei ein eindrucksvolles Beispiel für den aktuellen Leis-
tungsstand der mobilen Robotik. Er besitzt heute die
kognitiven Fähigkeiten eines Kleinkindes.

Solche humanoiden Roboter wie Asimo oder auch au-
tonome Roboterfahrzeuge stellen eine außerordentlich

schwierige, interdisziplinäre, ingenieurwissenschaftliche
Aufgabe dar. So sind neben den mechanischen und sen-
sorischen Aufgabenstellungen insbesondere auch viele
kognitive Probleme zu lösen. Maschinenbau- und Elek-
trotechnikingenieure, Informatiker, Mathematiker und
Biologen müssen hier zusammenarbeiten, um diese Auf-
gabe gemeinschaftlich zu lösen.

Hierbei steht aber nicht nur der industrielle Part
im Fokus, sondern vielmehr auch ein ingenieurwissen-
schaftliches Abenteuer und eine philosophische Frage:
Wie kann man durch mobile Roboter biologisches Le-
ben imitieren? Inwieweit kann man menschliches Leben
imitieren? Schließlich stellt sich zu Ende gedacht noch
eine herausfordernde und bisher völlig ungelöste Frage:
Kann man ein künstliches Bewusstsein konstruieren? Au-
ßer den wichtigen kommerziellen Aspekten gibt es also
eine Reihe von Fragen, deren Beantwortung im Erkennt-
nisgewinn zu sehen ist. Es sind sicherlich auch diese
ungelösten Rätsel, die einen Großteil der Faszination der
mobilen Robotik ausmachen und in der Vergangenheit,
der Gegenwart und der Zukunft Studenten, Ingenieure
und Wissenschaftler faszinieren und motivieren, sich mit
diesem Thema zu beschäftigen.
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