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Im Jahr 2024 findet der Cybathlon mit einer neuen Disziplin statt namens
«Assistenzroboter-Rennen» (ROB). Zehn Aufgaben sollen gelost werden.
In dieser Thesis werden Konzeptlosungen fiir drei dieser zehn Aufgaben
erstellt und getestet. Alle Aufgaben werden voll automatisch vom Roboter-
system gelost und mit Sprachsteuerung gestartet.

Einleitung

Der Cybathlon ist ein internationaler Wettbewerb der
ETH Zirich fur kérperlich beeintrachtigte Personen.
Sie durfen alltagsaufgaben mit modernen technischen
Hilfsmitteln erledigen. Bei der nachsten Durchfiihrung
(2024) gibt es eine neue Disziplin namens ,Assistenz-
roboter-Rennen®. Hier soll ein Rollstuhlfahrer (Tetra-
plegiker) mit einem Roboterarm méglichst schnell
zehn verschiedene Aufgaben l6sen.

In der Thesis werden drei dieser zehn Aufgaben mit
einem kollaborativen Roboterarm der Firma Universal
Robot (UR5) geldst. Der Roboter bewegt sich dafiir
selbstdndig, da die meisten Tetraplegiker nur ein-
geschrankt in der Lage sind, einen Roboter im Raum
(drei Achsen) zu kontrollieren. Die Aufgaben werden
aus einer Kombination aus der Positionierung des
Rollstuhles und der optischen Erkennung der Kamera,
welche am Greifer des Roboters befestigt ist, gelost.
Der Roboter findet so Uber die Bildauswertung seine
Ziele, mit welchen er interagiert. Um dem Roboter
weitere Informationen tber seine Umgebung und

die Aufgabe zu geben, wird eine Spracherkennung
verwendet.

Weiterhin befindet sich der Roboter auf einem Mobi-
len Wagen. Dieser wird als Simulation eines elektri-
schen Rollstuhles wahrend der Thesis genutzt.

Aufgaben

Tiiren

Es sollen zwei Tiiren geoffnet und geschlossen wer-
den. Die erste Tir hat einen Tirhenkel und ist nicht
selbstschliessend. Die zweite Tir hat einen Tirknauf
und ist selbstschliessend.

Die beiden Turgriffe werden mit Bilderkennung gefun-
den und vom Roboter betétigt. Der Roboter 6ffnet die
Tiir einen Spalt (15 Grad). Am Anschluss wird durch
die Bewegung des Rollstuhls die Tiir aufgedriickt.
Danach wird die Tir durch die Bewegung des Roll-
stuhles iber den Roboterarm wieder geschlossen.
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Weg aufrdaumen

Es liegen eine Trinkflasche und ein Becher auf dem
Weg und der Rollstuhl kann nicht vorbeifahren. Diese
beiden Objekte sollen also aus dem Weg gerdumt wer-
den. Dafiir wird der Roboter nacheinander Gber den
beiden Objekten positioniert. So kann er mit seiner
Kamera die Objekte finden und greifen. Anschliessend
werden die Objekte in einen Milleimer geworfen.
Dafiir lasst der Roboter die Gegenstande tiber dem
Mall fallen.

Briefkasten

Es soll ein Briefkasten geleert werden. Der Roboter
kann auch hier wieder mit Bilderkennung den Brief-
kasten finden und ihn anschliessend 6ffnen, schlies-
sen und den Inhalt rausholen.

Fazit / Ausblick

Es konnte gezeigt werden, dass alle drei Aufgaben
vom Cybathlon automatisch gelést werden kénnen.
Jedoch bleiben noch einige Fragen offen, wie zum Bei-
spiel die Befestigung des Roboterarms auf dem Roll-
stuhl und auch die Stromversorgung des Roboters.
Weiterhin sind diese Anwendungen momentan auf
den Cybathlon optimiert. Wenn zum Beispiel Objekte
vom Boden aufgehoben werden sollen, wird es sich
da nicht immer um eine Flasche und einen Becher
handeln.

Abbildung 1: Roboter erkennt Trinkflasche
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