ROBOT@CWE
Advanced robotic systems in future collaborative working environments
Eine erste Teilevaluation zur gesellschaftlichen Akzeptanz von Robotern wird voraussichtlich am 30. 07.07 vom ICT&S Center in Kooperation mit der Technischen Universität durchgeführt. Es handelt sich um ein so genanntes Krisenexperiment. Unter einem Krisenexperiment wird in der Soziologie eine Methodik verstanden, bei welcher implizite soziale Normen dadurch sichtbar gemacht werden, dass sie entweder in übertriebener Weise oder offensichtlich nicht eingehalten werden.

Im Rahmen des Robot@CWE Projekts wird Passanten auf einem öffentlichen Platz (Karlsplatz/München) die Situation vorgespiegelt, dass sich ein Roboter autonom als Informationsquelle über den Platz bewegt. Durch Beobachtungen und Befragungen soll analysiert werden wie sich das alltägliche Verhalten von Menschen auf öffentlichen Plätzen verändert und welche Formen er soziale Interaktion gegenüber einem Roboter auftreten.

Das Robot@CWE Projekt ist ein Eu-Projekt, dass sich mit den Einsatzbereichen von humanoiden Robotern in Mensch-Roboter-Teams beschäftigt. Humanoide Roboter sind in ihrer Konstruktion der menschlichen Gestalt nachempfunden. Roboter in dieser Form zu gestalten hat vor allem zwei Gründe: Erstens die Nützlichkeit eines menschenähnlichen Körpers für den Einsatz in einer für Menschen gestalteten Umgebung und zweitens die Hoffnung, dass eine menschenähnliche Körperform dem Menschen, die Angst vor menschenähnlicher Interaktion mit einer Maschine nimmt. 

Basierend auf einem Nutzer-Zentrierten-Design Ansatz werden im Robot@CWE Projekt humanoide Roboter  für kollaborative Arbeitsumgebungen designed, implementiert und evaluiert. Hauptziel des Projektes ist es:

Ein Konzept und Prototypen für kollaborative Arbeitsumgebungen mit Robotern zu entwickeln, um so Produktivität und Sicherheit zu erhöhen.
Besondere Forschungsthemen sind die Identifikation und Untersuchung von nutzbringenden und sozial akzeptierbaren kollaborativen Arbeitsszenarien, die Implementierung einer offenen Rahmenarchitektur für kollaborative Arbeit mit humanoiden Robotern, die prototypische Umsetzung dieser Architektur und die dazugehörige Evaluierung. Bisher sind 3 unterschiedliche Szenarien für die Abschlussevaluierung geplant: ein Bauwesenszenario, ein Weltraumszenario und ein Rettungsaktions-Szenario.
Bauwesenszenario: Stellen Sie sich einen Roboter vor, der in Kooperation mit einem Menschen ein Haus bauen könnte. Der Roboter erhält seine Anweisungen direkt von den Computerzeichnungen des Architekten und kann daraufhin wände und Dächer bauen. Das könnte Baustellen revolutionieren. Ein Roboter kann rund um die Uhr arbeiten auch nachts und ohne Pausen. Er braucht nur Energie und die Anweisungen von Menschen.

Weltraumszenario: Im Weltraum könnten Roboter Menschen in Bereichen unterstützen oder gar ersetzen, die für den Menschen zu gefährlich, schwierig, zeitraubend oder sogar unmöglich wären, wie eine neue Gegend auszukundschaften. Der größte Vorteil ist, dass im Weltraum beinahe keine Gravitation vorhanden ist, sodass alles viel weniger wiegt als auf der Erde und somit auch schwerste Gegenstände mit geringem Aufwand bewegt werden können. Auch ein kleiner Roboter kann im Weltraum viel bewirken. Stellen Sie sich eine planetare Kolonie vor, wo Roboter und Menschen zusammen arbeiten und leben.

Rettungsaktions-Szenario: Stellen sie sich ein eingestürztes Gebäude vor, das Menschen unter sich begraben hat. Der einzig mögliche Eingang ist zu gefährlich, um von einem Menschen betreten zu werden. Daher steuert ein Mensch aus sicherer Entfernung eine Roboter, der sich durch die Hohlräume der Unfallstelle durcharbeitet, um Opfer zu retten.
Das ICT&S Center wendet im Robot@CWE Projekt seine Expertise im Bereich Mensch-Technik Interaktion auf den Forschungsbereich Human-Robot Interaction an. Im Forschungsfeld Human-Robot Interaction (HRI) zu deutsch Mensch-Roboter Interaktion wird eben das Verhalten von Menschen im Umgang mit Robotern untersucht. Dabei bedient sich HRI vieler verschiedener wissenschaftlicher Disziplinen wie Mensch-Computer-Interaktion (Human-Computer Interaction – HCI), künstlicher Intelligenz, Robotics, Psychologie, Soziologie u.v.m.. Es wird erforscht wie das Verhalten von Robotern koordiniert und an die Bedürfnisse und Erwartungen von Menschen angepasst werden muss, um eine Mensch-Roboter Teamarbeit zu ermöglichen. Das Hauptziel von HRI ist es Prinzipien und Algorithmen zu entwickeln, die eine natürliche und effektive Kommunikation und Interaktion zwischen Menschen und Robotern ermöglicht. Als Basis in der HRI-Forschung werden daher oft Studien zur Kollaboration von Menschen herangezogen und darauf Interaktionsmodelle für Roboter entwickelt.

Das Evaluierungsplan für Mensch-Roboter Interaktion im Rahmen des Robot@CWE Projekts des ICT&S Centers basiert auf einem neuartigen Konzepte-Faktoren-Modell. Es werden primär 4 Hauptkonzepte evaluiert: Usability, Soziale Akzeptanz, User Experience und gesellschaftlicher Impact. Diese 4 Hauptkonzepte sind wiederum in einzelne Faktoren unterteilt, die im Kontext HRI für die Konzepte relevant sind, um dadurch eine umfassende Evaluierung der Mensch-Roboter-Interaktion garantieren zu können. Dafür werden unterschiedlichste wissenschaftliche Methoden aus mehreren Forschungsdisziplinen wie HCI, Psychologie, Soziologie in Kombination angewendet. Die Evaluierung begeleitet das ganze Projekt und soll dadurch die Entwicklung von Interaktionsmodellen für eine nutzbringende Mensch-Roboter-Kollaboration unterstützen. 
