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Zusammenfassung

Im Bereich der sozialen Robotik werden unterschiedliche Fragestellungen zur Mensch-Roboter-
Interaktion mit dem Ziel behandelt, den Umgang mit Robotern fiir den Menschen zu erleichtern.
Im Rahmen dieser Arbeit werden emotionale Aspekte der Interaktion zwischen Menschen und
Robotern betrachtet, die zur Erweiterung der Kommunikationsfahigkeiten eines Roboters bei-
tragen und einen Roboter zu einem emotional-kompetenten Kommunikationspartner machen.

Ziel dieser Arbeit war die Entwicklung eines ganzheitlichen emotionalen Robotersystems, das
iiber unterschiedliche emotionale Fihigkeiten bei der Kommunikation mit einem menschlichen
Gegeniiber verfiigt und diese in einer realen Situation addquat umsetzt. Diese Fahigkeiten wer-
den durch die vier Faktoren Emotionsmodellierung, Emotionserkennung, Emotionsbewertung
und Emotionsdarstellung charakterisiert. Aufgrund dieser Komponenten lésst sich die Roboter-
emotionalitdt in einem technischen System realisieren.

Das in dieser Arbeit entwickelte Emotionsmodell, das Adaptive Fuzzy Emotionsmodell, stellt
den emotionalen Zustand des Roboters dar und bildet den konzeptuellen Rahmen, auf dem die
weiteren drei Komponenten der Erkennung, Bewertung und Darstellung von Emotionen basie-
ren. Zu den wichtigen Anforderungen dabei gehért die Ubereinstimmung mit psychologischen
Emotionsmodellen, die sowohl eine sinnvolle Grundlage zur Entwicklung eines informations-
technischen Emotionsmodells als auch eine gute Plattform zur Realisierung der Roboteremo-
tionalitét bieten.

Basierend auf diesem informationstechnischen Emotionsmodell wurde eine weitere Komponen-
te der Roboteremotionalitdt, die Emotionserkennung, entwickelt und realisiert. Da die meisten
Robotersysteme iiber unterschiedliche Sensoren wie optische und akustische Sensoren verfiigen,
wurden zwei Systeme VISBER (VISion Based Emotion Recognition) und PROSBER (PROSo-
dy Based Emotion Recognition) zur visuellen und sprachbasierten Emotionserkennung entwor-
fen. Die beiden Systeme, die auf Fuzzy Logik basieren, arbeiten in mehreren Schritten von der
Merkmalsextraktion bis zur Emotionsklassifizierung und erfiillen die Anforderung der Real-
zeitfahigkeit.

Zum Verstandnis und zur Verarbeitung sowohl ,eigener Emotionen eines Roboters als auch
der Emotionen seines menschlichen Kommunikationspartners wurde die Komponente zur Emo-
tionsbewertung entwickelt. Hierflir wurde der zeitliche Verlauf von Emotionen und Bediirfnis-
sen in einem technischen System betrachtet, die den inneren Zustand des Roboters darstellen.
Der innere Roboterzustand wird von unterschiedlichen dufleren und inneren Reizen beeinflusst,




die entweder aus der Umgebung wahrgenommen werden oder in dem System selbst entstehen.
Deshalb wurde eine kognitive Bewertung der dufleren und inneren Reize erarbeitet, mit Hilfe
derer die Anregungsfunktionen zur dynamischen Entwicklung der Emotionen und Bediirfnisse
in einem Robotersystem definiert wurden.

In Kombination mit den dufleren Reizen ist der innere Roboterzustand fiir die Auswahl addqua-
ter Verhaltensweisen verantwortlich, die zur emotionalen Reaktion des Roboters fiihrt und die
vierte Komponente der Roboteremotionalitit, die Emotionsdarstellung, realisiert.

Die vier emotionalen Aspekte eines Robotersystems wurden anhand des Roboterkopfes MEXI
(Machine with Emotionally eXtended Intelligence) umgesetzt, der auf Basis einer verhaltensba-
sierten Architektur realisiert ist. Durch Erweiterung der vorhandenen Architektur um die emo-
tionalen Komponenten verfiigt MEXI iiber die Féhigkeiten zur Emotionsmodellierung, -erken-
nung, -bewertung und -darstellung. Ausgestattet mit diesen Fahigkeiten sowie mit unterschied-
lichen Sensoren und Aktoren stellt MEXI ein ganzheitliches emotionales Robotersystem dar
und kann als emotional-kompetenter Roboter im Bereich der Mensch-Roboter-Interaktion ein-
gesetzt werden.

Vi
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