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Schnellster Laufroboter der Welt kann lernend Steigungen
Uberwinden

izdttinger Forscher simulieren neuronale Grundlagen der Bewegungsanpassung

Gaottingen {14.07.2007). £ Wisrensohaftierteam an dar diiaratdf Goftingan wifer oer
faffung von Fraf. Br. Borenfin Widrgatter Aaf ainan £ aufrobofer konsfruart, dar mifal anas
computarhasartan nawronaian Matzuarks farnf, fane Senagungrart unfarschiedichen Staigungan
ansupassen. Ahnich nie fnder zieht der sogennate RunBof Schiuesfolzerungen aus sainen
Starzan, dann beddan arsfen Verruchen, ane nevartige Steigung fuw asflimmean, kol Runfof i
e Regel tm.

Mach Angaben der Gottiinger Wissenschaftler isk der circa 30 Zentimeter grolie RunBot mit einer
iaeschwindighkeit won 3,5 Beinlangen pro Sekunde der schnellske dynamische Laufrobaoter welkweit,
Um RunBok in-die Lage zu versetzen, auch Steigungen zu bewaltigen, erweiterten die Forscher die
Konskrukktion urn ginen Infrarotsensor RunBok, Mik seinem Infrarob-aouge erkennt der Laufroboker
jekzt, ob eine Steigung vor ihm liegt und passt seine Kérperhaltung und Gangart an das Hindernis
an. Ganz wie ein Mensch lehnt er seinen Oberkdrper nach worne und macht kleinere Schritte, Wenn
der Roboker nach einigen Yersuchen gelernt hat, eine Steigung zu bewalkigen, kann er lauk Prof,
Widrgdtker dieses Prinzip auch auf andere Erhebungen anwenden.

© Frof, O, Sorentin Wilrgditer, Seensfan Canfar for Computational eroroiance
(BECn

"Dig Fahigkeit des Roboters, ohne zu stolpern blitzartig won Gangart zu Gangart

ummzuschalken, basiert auf der hierarchischen Organisation der Bewegungsskeusrung,
- wig sie hnlich auch beim Menschen erfolgt”, erldutert Prof, Wargdtter, Auf den

unkeren Hierarchiestufen wird der Bewegungsablauf durch periphere Sensoren
reflexartig worangetrieben, Regelkreise sorgen dafir, dass Gelenke nicht Oberstrecken, andere
leiken den nachsken Schritt ein sobald der Fuld aufsetzk, Erst wenn die Gangart angepasst werden
muss, greifen hihere Steuerungsebenen ein, Beim Laufrobaoter 165k das Signal des Infrarob-auges
diesen Anpassungsprozess Ober ein computerbasiertes neuronales Mekzwerk, aus,
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Laut Wiargdtter ermaglicht es die hierarchische Organisation der Bewegungssteuerung, die
angart durch die Yerschiebung einiger weniger Parameter umzustellen, "Die restlichen Grifen
passen sich durch die autonomen Regelkreise automatisch an”, so \Wiargdtker, Beim ersten
Yersuch, eine Steigung zu erklirnmen, kippe RunBok rickwarts um, Moch habe er nicht gelernk, auf
die Informationen des Infraroksensors mit einem veranderten Bewequngsprogramm 2u reagieren,
Ahnlich aber wie Kinder lerne RunBot aus seinen Stirzen; auf diese Weise werde die neuronale
Yerschaltung zwischen Auge und Bewegungssteuerung ausgebaut, Wiargdtker: "Erst wenn diese
Yerbindung worhanden isk, sind Schrittlange und Kdrperhaltung durch das visuell ausgeldste Signal
konkrolierbar. Bei einem steilen Berg wird das Bewegungsprogramm des Laufrobokers skark, bei
einem Flachen Berg nur ein wenig umgestellt,"
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RunBot-Videos (alle BCCN/Universitdt Gottingen):

findern der Geschwindigkeit wahrend des Laufens mit Hilfe siner abstimmung der neuronalen
Pararneker: Im Film isk 2u sehen, dass RunBoks Gang natirlich aussieht und derm Gang des
Menschen sehr dhnlich isk, (MPEG-Format, circa 5 MBE)

i¥ideo: BCCN-Gottingen)

In digsem Yideo beqginnt RunBat mit langsamen Schritten, Es wird ein spezieller Algorithmus
verwendet, der in Echkzeit Lerrnvorginge ermaglicht, wobei die neuronalen Parameter online
abgestirnrmt werden, wahrend RunBaot [auft, 4m Ende des Yideos erreicht RunBaot seine schnellste
Laufgeschwindigkeit, (MPEG-Format, circa 18 MB)

(Yideo: BCCN-Gottingen)

Darstellung der Fahigkeit won Runbok, seine Laufweise unterschiedlichem Gelande dynamisch
anzupassen, beispielsweise auf ebenerdigemn Fullboden sowie Meigungen z2wischen 0 und 7,5 Grad,
(MPG-Format, circa 5 MBE)

(Yideo: BCCN Gottingen)

Weitere Yideos, Forschungsarbeiten und wissenschaftliche Informationen dber RunBot findek man
irm Internek auf der Webseite des Bernstein Center for Computational Neuroscience
{BCCM) Goettingen.

Interessanker Link mit vielen Informationen und Yideos zum Thema Laufenmaschinen:
Laufmaschinenkatalog von Prof. Dr. Karsten Berns
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Kontakt: Prof. Dr. Florentin Wargdtter, Bernskein Center For Computational Meuroscience (BCCM)
izdttingen, Georg August Universitak Gattingen, Bunsenstrasse 10, D-37073 Gattingen, Tel,
0551.5176-528, Fax -5176 14425, eMail; worgotti@bocn-goettingen. de, Internet:

http:/ /'www.bcon-goettingen.de /Groups,/GroupCH,
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