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Roboter: Unsere neuen 
Freunde im Dienst des 

Menschen?!  
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Folien 

Zusammenfassung 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Sie sind unter uns: Roboter halten nach und nach 
Einzug in unser Leben. Einige haben eine 
menschliche Form angenommen. Doch wohin geht 
die Entwicklung?  
Um bessere Roboter zu entwickeln ist es 
notwendig, den Menschen gut zu kennen. 
Es erscheint, dass Kognition und eine Logik des 
Wertes wichtig sind. 
Dann eine Spiegel-Effekt entsteht. Durch 
experimentelle Roboter, entdecken wir auch neue 
Fragen über den Menschen.  

2 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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1. Einleitung 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

4 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

•  Roboter kommen! [zB 1-5] 

•  Viele Leute sprechen davon 
•  Aber was ist die Erfahrung im Gebiet? 
•  Neue Schritte ermöglichen, neuere Schritte 

voraus zu tun; als Spezialist hoffe ich heute 
etwas interessantes mitbringen zu können 

•  Die Struktur der Präsentation folgt 



05.02.16 

3 

Inhalt 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

1. Einleitung 
2. Robotik  
3. Kognition – Cognitics  
4. Emotionen und Teamgeist 
5. Abschluss 

5 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

2. Robotik  

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

2.1.  Geschichte 
2.2.  aktuelle Beispiele 
2.3.  Begriffsbestimmung 
2.4.  Fünf Herausforderungen für 

Heimroboter 

6 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 



05.02.16 

4 

2ième Journée de Méthodologies de Recherche, JDZ-JDD, 16.5.2012, HEIG-VD 7 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

Kognitiven Wissenschaften 
und Denkmaschinen (1 von 2) 

2.1. Geschichte 

Kognitiven Wissenschaften 
und Denkmaschinen (2 von 2) 

Th e ima g e c an no t be  di sp lay ed . Y o ur  co m pu te r m ay  n ot  h av e e no u gh  m em o ry  to  o pe n t he  im ag e , o r t he  im ag e ma y  ha ve  b ee n co rru p te d.  R es tar t y ou r co m pu te r, an d the n  op e n t he  fi le ag ain . If th e r ed  x  st ill ap pe ar s, yo u m ay  h av e t o de let e the  im a ge  a nd  th en i ns ert  it  ag ai n.
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Robots Moving Closer to Humans              8/18 

?

8 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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Fig. Beaucoup de robots industriels sont engagés dans la production de voitures (Document ABB 2006) 

10 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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11 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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Schedule and action plan 
•  a 

LaRA - Laboratory for Robotics and Automation 
 

www.robots15.chpgy 13.04.2015
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14 
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•  a 

LaRA - Laboratory for Robotics and Automation 
 

15 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

[6] 

16 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 
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LaRA - Labor für Robotik und Automation – Mai 2015 

18 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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2. Robotik 
(1 von 10)    

Welches Ziel? 
 
• Auf dem Weg zu menschliche Klone?   - Nein! 

• Auf dem Weg zu besseren Maschinen, die arbeiten, helfen, 
unterstützen, und mit den Menschen kooperieren ? 

      – Ja, Ja, Ja 

20 #6 Tech Meeting @Colab Fribourg, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 25th June 2015 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

2.3. Begriffsbestimmung 
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2.3. Begriffsbestimmung 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

21 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

Kommunikation 

Fortbewegung 

 
 
 

Umgebung 
Entscheidung 

Wahrnehmung 

Aktion 

RoBoT = aRBeiT 
RBT=RBT 

Aktion: 
- Kinematische Ketten 

(Arm, Bein, usw.) 

- Freiheitsgrad 
- Kinetik 

- Architektur 
- Konfiguration 
- Koordination 

 

[7] 

Maschine 

Mensch 
Wahrnehmung 

Entscheidung 
Aktion 

Mechatronik 

Biologie 

2.3. Begriffsbestimmung 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

22 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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Bionik, Cyborg 

Androiden  
Humanoiden 

:  Robotik 

« Lobotomiert » 

Manipulatoren 
mechanischer Arm 
Automata 

Maschine 

Mensch 

2.3. Begriffsbestimmung 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

23 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

2. Robotik  

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

24 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

2.1.  Geschichte 
2.2.  aktuelle Beispiele 
2.3.  Begriffsbestimmung 
2.4.  Fünf Herausforderungen für 

Heimroboter 
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2. Robotik  
LaRA - Labor für Robotik und Automation 

A.  Wir brauchen Mensch-Maschine-
Schnittstellen (re. Film "Her") 

B.  Günstige Sensoren müssen 
billiger zu bekommen 

C.  Manipulatoren müssen in den 
Griff zu bekommen 

D.  Roboter müssen beliebige 
Objekte zu handhaben  

E.  Navigieren unstrukturierten 
Umgebungen muss Routine 
werden 

25 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

Image: SRI International 
 
SRI unteraktuierten Manipulator 
beruht auf einem Kabel 
getriebenen Sehnenapparat, der 
Komplexität reduziert, und 
Positionsgenauigkeit 
beibehaltet. 
 

D 

13 Jan 2016 
2.4. Fünf Herausforderungen für Heimroboter [8,IEEE]  

2. Robotik  
LaRA - Labor für Robotik und Automation 

26 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

2.4. Fünf Herausforderungen für Heimroboter   

Bilder: HEIG-VD – PFG 
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3. Kognition  

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

3.1. Warum? 
3.2. Begriffsbestimmung 
3.2. Beispiele 

28 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 
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LaRA - Laboratory for Robotics and Automation 
 

Thirsty? 

Yes! 

TeleGrab CogniMeasure 

Human & Robot Group 
RG-Y 

in Singapore 

3. Kognition – 3.1. Warum? 

29 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

Ingenieure sind in der Kognition 
beteiligt, um sie in Maschinen zu setzen 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

30 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

3. Kognition – Cognitics 
  3.2. Begriffsbestimmung (1 von 8) 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren [9] 

Kognitik - Cognitics : 
 Wissenschaft und Technologie der 
automatisierten Kognition  [9] 
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LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren 

31 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

(Künstliche) kognitive Systeme 

3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (2 von 8) 

kognitiver 
Agent 

("Macher") 

Angaben 

Auskunft 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren 

32 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

(Künstliche) kognitive Systeme 

3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (3 von 8) 

kognitiver 
Agent 
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LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren 

33 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

(Künstliche) kognitive Systeme 

kognitiver 
Agent 

3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (4 von 8) 

34 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

•  Komplexität: Menge der Informationen für 
Beschreibung (Kehrwert der Einfachheit) 

•  Erfahrung: Menge der operativen Informationen 
erlebt; (oder Beobachtungszeit)  

•  Kenntnis: "richtig zu tun" (bez. Kognition) 
•  Expertise: "richtig und schnell zu tun"; kognitive 

Geschwindigkeit * 
•  Lernen: Erhöhung der Expertisestand 

•  Intelligenz: Fähigkeit zu lernen; Verhältnis von Lernen 
zu Erfahrung ; (oder kognitive Beschleunigung) 

•  Abstraktion: Verhältnis von Eingangs- zu 
Ausgangsinformationen Mengen 

•  Konkretisierung: Verhältnis von Ausgangs- zu 
Eingangsinformationen Mengen 

•  Geläufigkeit: c-Geschwindigkeit, in der Kognition 
Kontext 

* worth a B-Prize 

•  Kernkonzepte der MCS Kognitionstheorie 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (5 von 8) 
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•  Revision der MCS Grundlagen           

35 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

• Realität: Parmenides [zB 10] hat die definitive Worte: was es ist, ist es. Mein Kommentar: um mehr zu  wissen, 
muss man direkt erfahren und explorieren. Die Komplexität der Wirklichkeit ist unendlich und unreduzierbar. 

• Modell: zweckorientierte, einfache Darstellung einiger beliebige Aspekte der Realität, möglicherweise 
einschließlich virtuelle Welten. Bez. §3 in [11] 

• Information: Gegenmittel zu Unsicherheit (bez. Wahrscheinlichkeiten [12, App A.in 11] ); ermöglicht Empfängers 
Meinung (Modell) zu aktualisieren. Mein Kommentar: auf Lebensdauer und Subjektivität aufpassen. 

• Speicher/Gedächnis: in MCS Kognitionstheorie, eine Hilfsstruktur, die im Wesentlichen physikalische 
Beständigkeit der Unterstützung für Informationen gewährleistet  (z.B. gespeicherte Signal, Grabstein , Knoten in ein 
Taschentuch ). 

• Zeit: Dimension (das heißt Element eines Modells), die Dauerhaftigkeit bezeichnet; Kehrwert der 
Geschwindigkeit, die Veränderung misst ("c-Geschwindigkeir", zu MCS Kognition Theorie zu beziehen).  

 Besondere Werte: 
•  ∞, unendlichen Wert der Dauerhaftigkeit (Ewigkeit), und folglich keine Geschwindigkeit, keine Veränderung. 
•  0, überhaupt keine Dauerhaftigkeit, und folglich unendliche Geschwindigkeit der Änderung (Diskontinuität) 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (6 von 8) 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren 

36 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

(Künstliche) kognitive Systeme 

kognitiver 
Agent 

3. Kognition –  
  3.2. Begriffsbestimmung (7 von 8) 

zweckorientiert! 
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LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfähigkeit):  
Fähigkeit, richtige Information zu generieren 

37 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

(Künstliche) kognitive Systeme 

3. Kognition – Cognitics 
  3.2. Begriffsbestimmung (8 von 8) 

kognitiver 
Agent 

skalenfrei: 
 - Teilsystem 
 - individuelles 
 - Gruppe 

Inhalt 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 
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4. Emotionen und Teamgeist 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

4.1.  Künstlich hergestellte Elemente 
gegenüber biologischen Komponenten 

4.2.  Maschine und Mensch  
4.3.  Begriffsbestimmung 
4.4.  Kognition im Rahmen der Aktion und 

Emotion 
4.5  Koordination in einer Gruppe 
 

39 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.1. Künstlich hergestellte Elemente      

gegenüber biologischen Komponenten 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

40 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

Künstlich hergestellt  Neutral, "allgemein" naturgegeben 
Maschine, Roboter; Betriebsbereit Agent : Operational Mensch; Re. Lebend 

Greifer, Endeffektor, Magnet Greifmittel Hand; Re. Ergreifen 

Kamera, Hubble, MRI visuelle Wahrnehmungsmittel Auge; Re. Sehsinn 

kinematische Kette kinematischer Agent Arm, Bein des Körpers; Re. Bewegung 

Motor Effektor Muskel; Re. Aktion 

Computer, Elektronik, Netzwerke kognitive Motor Gehirn; Re. Kognition (Erkenntnis) 

Status-Schnittstelle, Alarmzentrale, 
Überwachungssysteme, ICU, 

emotionaler Agent (Re. 
Erweckung, Valenz, 
Einstellung) 

Herz (Anzeige der Werte auf dem 
Spiel); re. emotions 

Systeme Gruppe Gesellschaft, Firma, holding, Verband, 
Familien 

Komponenten, Untereinheiten Teilsystem Hirnregionen; Neuronen; Aktionäre, 
Mitglieder 

Kathedrale, Wolkenkratzer Schutz Höhle, Baum 
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Infrastruktur 

Kognition 

Aktion Emotion 

Künstlich hergestellt  Neutral, "allgemein" naturgegeben 

"Agent" 

"Mensch" 

Beachten Sie die 
Farbkorrespondenz in den 

Figuren 

"Maschine" 

41 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.2. Maschine und Mensch 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

42 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.3. Begriffsbestimmung 

 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

[13] 

Emotionen können angezeigt werden, 
wie folgt: 

• Emotion ist in MCS Theorie 
definiert, als eine besondere Art, 
die ein bestimmtes Gebiet betrifft 

•  (nicht / meta-physische, nicht / 
meta-logische) Fähigkeit, Werte zu 
greifen ; dynamisch; in Echtzeit; in 
der realen Welt; und dann die 
entsprechende Ziele zu anpassen  

Bemerkung: 
• Logik kann Wechsel zu halten scheinen; 

das Verhalten kann irrational 
erscheinen 
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43 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Aktion 
um zu überleben und 
die Welt verändern 

Kognition 
um zu planen und Aktion zu 
führen 

Emotion  
um mit der Welt zu synchronisieren, 
um die Aktion auszulösen 

"Muskel", 
physikalische Motor 

"Gehirn", kognitive Motors "Herz", Anzeige der Werte auf dem 
Spiel 

physische Welt, 
Naturgesetze, wahr 

kognitive Welt, "nicht-
physischen", Gesetze der 
Logik; richtig 

Mischmodus, emotionalen Bereich 
("Meta-Logik"), Gesetze der Wert; 
gut 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.4. Kognition im Rahmen der 
Aktion und Emotion           (1 von 3) 

 
 

[14] 

44 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

Aktion 
um zu überleben und 
die Welt verändern 

Kognition 
um zu planen und Aktion zu 
führen 

Emotion  
um mit der Welt zu synchronisieren, 
um die Aktion auszulösen 

"Muskel", 
physikalische Motor 

"Gehirn", kognitive Motors "Herz", Anzeige der Werte auf dem 
Spiel 

physische Welt, 
Naturgesetze, wahr 

kognitive Welt, "nicht-
physischen", Gesetze der 
Logik; richtig 

Mischmodus, emotionalen Bereich 
("Meta-Logik"), Gesetze der Werte; 
gut 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.4. Kognition im Rahmen der  
    Aktion und Emotion   (2 von 3) 

K o g n i t i o n  
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45 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.4. Kognition im Rahmen der 
Aktion und Emotion  (3 von 3) 

 
 Aktion Kognition Emotion 
Unterstützung, Logistik folgt und optimiert Regeln, Richtlinien, 

Standards; rechnet; Evolution; Syntax 
ändert Regeln und Paradigmen; Irrationalität, Täuschung; 
ändert Preise , gibt und nimmt; Revolution; Krieg und Frieden 

Motor und Bremsbetrieb  Tempomat (bez. Getriebe, Drossel 
Ziele) 

Tempomat Anpassung und Bremssteuerung ; startet und 
stoppt 

Kraft, Energie; kämpfen oder zu 
fliehen; Regelleistung  

Vorstellung der Wahrheit, des c-Gutes; 
Phantasie, virtuelle Welten; 
Modellierung; Vorhersage 

interne Überwachung, Kommunikation, Weisheit, Bewusstsein, 
Empathie, Solidarität, Würde (dignity), Gnade (mercy) 

Schäferhund, Pferd Schäfer, Schäferin Lamm, Schafherde, Romulus und Remus Lupa 

Exekutivgewalt (Caesar, MT) Die Legislative, Wissenschaft Volksinitiativen, Mode, Streiks, Straßendemonstrationen 

Löwe, Bär, Bulle Denkfabrik, Marsmenschen in "Mars 
Attacks" Film 

Vogelschwarm ; föderativer chinesischer Drache (Schuppen 
wie ein Karpfen, Kopf wie ein Kamel, usw.) 

Technologie, Ingenieurwesen Philosophie, "analytische" Philosophie Religion, "kontinentalen" Philosophie 

Arbeit, Betrieb rationales Denken, Meditation, 
Funktion, Verwaltung 

Strategie, Kunst (wertbeladene , symbolische Kommunikation), 
Träume und Alpträume, Entspannung, Mindfulness 

Mars; Dauerhaftigkeit 
(Beständigkeit, 
Entschlossenheit, Zeit) 

Mischmodus Venus; Veränderung (Synchronizität mit den Umständen und 
Instant-Werte, Geschwindigkeit) (re. App. E) 

Soldaten, Polizei, Feuerwehr 
Kader, Landwirt, Unternehmer, 
Sport - Einzel 

Schule, Forschungsinstitut , 
Wissenschaft, Verwaltung, 
Strategiespiele (Logik), Schach 

Botschafter, Mittler, Gerichtssystem (Judikative), 
Sozialdienste , Versicherungen, Banken, Sport-Team 

•  Die Koordination in einer Gruppe ist eine weitere Kognition 
bezogene Herausforderung, die erwähnenswert ist. 

A1 

A2 

LaRA - Labor für Robotik und Automation 

A1 

A2 

A3 

Gemeinsames 
Ziel 
  

•  eine Gruppe braucht eine gemeinsame Kultur 
•  eine gemeinsame Kultur ist schwer herzustellen, weil 

(wie bei allen Modellen): 
•  es stützt sich notwendigerweise auf unendlich kleine Aspekte der 

Wirklichkeit 
•  ein gemeinsames Ziel muss ausgewählt werden; und das muss mit 

akzeptablen jeweiligen Ziele der Mitglieder Agenten Ai, verständlich 
und kohärent sein 

46 Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 

4. Emotionen und Teamgeist 
4.5 Koordination in einer Gruppe (1 von 3)  
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•  Beiträge zu einer gemeinsamen Kultur 
 

1. Gruppe (kollectiver Agent) 
2. Mitglieder (individuelle Agenten) 
3. "Klebstoff" (Kommunikationskanäle 

und gemeinsame Kultur; bez. 
zBTeamgeist , Verfassung, Charter, 
Flagge, Hymne, Beziehungen, usw.) 

•  Die physische Realität existiert 
nur in der die meisten integraler 
Form einer (betriebsbereit ) 
Mittel (die ganze, die mehr als 
die Teile ist); so Mitglieder und 
andere Untereinheiten sind nur 
(kognitive) Elemente in 
immaterielle Modelle. 

 

Kognition 
 

Aktion 

 
Emotion 

Lebender/operativer Agent 

•  Nach einigen Autoren (Re [15]) werden 
Anforderungen in kognitiven Begriffen sehr 
anspruchsvoll, wenn sozialen 
Auswirkungen berücksichtigt werden; eine 
mögliche Ursache für die Entwicklung der 
menschlichen Gehirngröße ist die nötige 
Kapazität, um effektiv mit bis zu 150 
Personen zu kooperieren. 
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•  Beiträge zu einer gemeinsamen Kultur 
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•  Freund: Mitglied einer sehr kleinen Gruppen von Agenten, 
die viele Elemente der gemeinsamen Kultur, einschließlich 
Erfahrung, Werte und mögliche gegenseitige 
Unterstützung teilen. 

A1 

A2 

A1 

A2 

A3 

Gemeinsames 
Ziel 
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5. Abschluss 

•  Roboter sind unter uns 
•  Einige haben eine menschliche Form angenommen  
•  Mechatronik und computers sind gut entwickelt 
•  Jetzt brauchen Kognition und Kognitik mehr Beachtung 
•  Kognition scheint äußerst komplexe Darstellungen 

verarbeiten zu können (zB von Vergangenheit, Zukunft; mit 
Phantasie, virtuellen Welten; big data; kollektive Aspekte in 
Gruppen) 

•  Doch ist Realität unendlich komplexer 
•  Nun zeigen die Beobachtung der Menschen und Erfahrung, 

was folgt: in Kognition sind die Gesetze der Natur und die 
Gesetze des Wertes (bez. Emotionen) wichtiger für Erfolg 
als vollständige Modellierung der Wirklichkeit und rein 
rationale Logik.  
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Herzlichen Dank 
für Ihre 

Aufmerksamkeit! 

Slides available in the publication section of our website: 
 
http://lara.heig-vd.ch 

Roboter: Unsere neuen 
Freunde im Dienst des 

Menschen?!  
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