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// Einblicke in die Forschung

Das Hauptaugenmerk der For-
schungsgruppe liegt auf der Ent-
wicklung von Algorithmen zur Robo-
terwahrnehmung. Hierzu gehéren
im Wesentlichen Methoden zur Ob-
jekterkennung, und -lageschatzung,
zur Erkennung von Griffen fur ro-
botische Manipulation, aber auch
eine moglichst genaue Darstellung
der Umgebung mithilfe von Punkt-
wolken und Karten in zwei und drei
Dimensionen. Hierflr verwenden wir
vorwiegend, aber nicht ausschlieBlich,
Algorithmen des maschinellen Lernens,
wobei insbesondere die Laufzeit- und
Speichereffizienz der Lernverfahren, aber
auch die Zuverlassigkeit ihrer Vorhersa-
geunsicherheit im Vordergrund stehen.
Ziel ist es, dadurch maschinelles Lernen
auf realen Robotersystemen fir Wahr-
nehmungsaufgaben umsetzbar zu ma-
chen, und darlber hinaus eine genaue
Abschatzung der Fehlerwahrscheinlich-
keit von datengestitzten Vorhersagen
zu erreichen. Anwendungsgebiete sind
u.a. die Servicerobotik (z.B. im Haushalt),
die industrielle Produktion, aber auch Er-
kundungsaufgaben und selbststandige
Probenentnahmen in der Gelédnderobo-
tik und in der planetaren Exploration.
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