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. Humanoide Roboter
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Roboter — ein Uberblick
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Humanoide Roboter in der Gesellschaft
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Humanoide Roboter in der Gesellschaft
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Humanoide Roboter in der Gesellschaft
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Humanoide Roboter als (Lehr)-Assistenten
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Humanoide Assistenzroboter ?
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Humanoide Assistenzroboter ?

... grofs genug ...

aber dem Mensch nicht tberlegen ? &
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2. Assistenzroboter im Horsaal

Katharina Weber | Jiirgen Handke (Hrsg.)
Humanoide Roboter
in der Bildung
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Lehren und Lernen - Vorgestern

altsvermittlung und Inhaltserschliel3ung
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Lehren und Lernen — Gestern / Heute

— Inhaltsvermittiung und Inhaltserschliel3ung
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Digitale Anreicherung

— 1: Inhaltsvermittlung — — 2. Inhaltsvertiefung
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Martin R. Edwards/Michael E. Clinton. 2018.
A study exploring the impact of lecture
capture availability and lecture capture usage
on student attendance and attainment. In:
Higher Education (June 2018): 1 -19.

Horsaaltechnologien _ \l_Digitale Elemente
Offering recorded lectures Szenarien
doubles rate of non-attendance &

reduces student learning.




— 1. Inhaltsvermittlung —

Digitale Integration

Blended Learning

Das Ketten-Modell
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Das Kamm-Modell
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Flipped Classroom

Inverted Classroom
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— 1: Inhaltsvermittlung

Die Digitale Lehre

— la: Mastery Learning -

— 2: Inhaltsvertiefung —
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Inverted Classroom
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Die Digitale Lehre

— 1: Inhaltsvermittlung — — 15 Mastery Learning 4 — 2: Inhaltsvertiefung —

« Beratung

* Unterstltzung
* Information

* Forschen

« Training

« Kompetenzen

HIGHER
EDUCATION

eg Inverted Classroom



Lehren und Lernen im 21. Jahrhundert

— 1. Inhaltsvermittlung —

The Virtual
Linguistics Campus

— la: Mastery Learning -

— 2: Inhaltsvertiefung —
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2. Assistenzroboter im Horsaal
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H.E.A.R.T.

Humanoid Emotional Assistant Robots in Teaching

o

BGEFORDERT VOM

Bundesministerium
fiir Bildung
und Forschung

www.project-heart.de



H.E.ART. = KI-Unterstitzung in Phase 2

» Dialoge
» Hilfestellung

Interaktion
Hilfestellung
Information
Korrekturen

* Beratung
* Indivdualprifung

» Erklarungen
 Korrekturen




Arbeitsplan

Phase 1 (06 bis 08/2017): 1© @y

Ermittlung der gegenwartigen ‘w®

Forschungs- und Entwicklungslage Al 1 £
as

Phase 2 (08/2017 bis 09/2018):

Ermittlung von Mehrwerten durch den Einsatz
von humanoiden Robotern in der universitaren Lehre

Phase 3 (10/2018 bis 03/2019):

Professionalisierung von ,Robot Behaviors®
(Apps) fur den universitaren Lehralltag

wochentliche Aktualisierung o
WwWw.project-heart.de




8.
Die Quizmaster App ¥

Ziel:

Der Roboter fragt und présentiert Fragen, kontrolliert
die verstrichene Zeit und prdésentiert die Lésungen.




Einsatz im Horsaal

19. Oktober 2017 — Erstkontakt




Die Student-Advisor App

Ziel:

Per QR-Code nehmen Menschen Kontakt mit dem Roboter auf,
der ihnen im Dialog bei der Lésung fachspezifischer Probleme hilft.




Die MC App

Ziel:

Der Roboter wirkt als Showmaster (engl. Master of Ceremonies). Er stellt
Menschen gegenseitig vor und bittet sie um einen Kommentar.




Ziel:

Die ,Naive Partner” App

Unterstlitzung von Prdsentationen durch
Vorab geplante (naive) Fragen

)

Pepper

Fachtagung ,Hochschulen im digitalen Zeitalter”
3. und 4. Juli 2017, Berlin

Bundesministerium
Montag, den 3. Juli 2017: Forschung und Vernetzung * fiir Bildung

und Forschung

11:30-12:00 Keynote II: Eine technologische Perspektive

10:30-11:00  BegriiBung ,Hochschulen im digitalen Zeitalter*
Prof. Dr. Johanna Wanka, Bundesministerin fr Bildung und Forschung
2
Perspektiven fiir Lehre und Forschung in der Hochschulbildung = !
%
11:00-11:30  Keynote I: Eine didaktische Perspektive W Q
Dr. Diana G. Oblinger, EDUCAUSE President Emeritus, USA i
L
Y £y

Prof. Dr. Jiirgen Handke, Institut fiir Anglistik und Amerikanistik, 1
Philipps-Universitt Marburg

Phonological o

Syl s ... [+voice]#_
Conditioning gy
cat > cats e (1, d)#

dogs > dogs
horse > horses

{-5)

/’\

i-1sf} {-/2/} {-/1z/}

[-voice ] # __ [+voice|#__ | [/s,2,[,3/1#__

Feature representation:

[ + continuant ]
[ + coronal ] #
[ - sonorant ]

Morphology | Morphological Alternation

© The Virtual Linguistics Campus - www.linguistics-online.com, 2017 Festalt lagent anche




Roboter Apps & Mehrwerte
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3. Assistenzroboter in der Arbeitswelt
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Mehrwerte in der Bildung

.In den Horsalen wird der Roboter den
Lehrer nicht ersetzen, weil ihm einfach
diverse Fahigkeiten und Eigenschaften
eines Menschen fehlen. Vielmehr konnen
sich die Lernbegleiter durch die Hilfe
des Roboters noch intensiver um die
personliche Beratung der Lerner

kiimmern.“

T
-
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Weitere Anwendungen

Termine
Angebote
Kurse

Dienste



u Educational Robotics

RoboPraX

RoboBase — — Robotikum —

Katharina Weber | Jiirgen Handke (Hrsg.)
Humanoide Roboter

in der Bildung

Von der Idee zur Realisierung
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4. Mdglichkeiten, Chancen, Grenzen und Risiken

Takliler Sensor

[FoRemes ]~
> o

HD-Kamera

Taktiler S

Infra-Rot Sensor

Ultraschallsensor
und -empfanger

Infra-Rot Sensor .

Laser-Generatoren

1x weiterer Ultraschallsender und - empf

nger

{auf dlc citcin glcichor | Ishe wic auf der Vordar.
2x weitere La: g
fan cen Se len.in

3x weitere Laser-

{2n cen e ten, am unteren Crde Godernihet
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« Sprache (AmE/Deu)

« Bewegung/Orientierung
« Wahrnehmung

* Objekterkennung
 Emotionen

« Sensorik

» Medieneinbindung

* Internetnutzung

Technische Aspekte
@ NAO
T :
LT

Aktivierung von .
Verhalten/Behaviors *%ﬂ
)

-

« Basic Life
« Aktivierung tber Trigger
« per PC-Steuerung (WLAN)

& ol

Spezielle Merln@lgx ALDEBARAN

Flobokioe—

58 cm Grolke

Bewegung: Laufen
Hinfallen/Aufstehen
Aktivierung: Trigger

120 cm GroRRe
Bewegung: Rollen
Tablet-Einbindung
Aktivierung: Trigger/Tablet



u Sensorik

Richtmikrofone I—

Takliler Sensor |

Ultraschallsensor
und -empfanger

|HL}-Kamora } B ‘ | .
Laser—SensorI —
| 3D-Kamera } ' ‘ i -'- l ! Infra-Rot Sensor

HD-Kamera - :
| - S~

| Laser- Genemtoren]

1x weiterer Ultraschallsender und - empfanger
tauf der Ruckseite in gleichor | 16he wic auf dor Vordarscite!
2x weitere | aser-Sensoren

| fan cen Selen, in gleicher Hohe wie aul cer Vorcerseis)
WEART 2 a weitere Laser-Generatoren

an cen Seten, am uateren Crde das Fu2es i Bedenndhe?

o) ‘

i
™
| Taktiler Sensor | : * | Taktiler Sensor |
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8.
u Sensorik i

2 X
2-D Kameras

C

1x .
3-D Kamera




Schwache KiI

def disconnect (se1f

§ow
try: ™
self.script L,
except Exceptic ® .
pass -
def onUnload(se1f):

self.script manager.stopService (self.script id)
self.disconnect ()

def onInput onStart(self):

self.listener_id = self.script manager.serviceStopped.d| (__,,)

if not self.script manager.startService (self.script_id) [ SE—
zelf.log("Failed to =start App Script %3, stopping.™ e
zelf.onStopped() Q—'//

self.disconnect ()

ab 2019

wm
—

def onScriptStopped(self, script name, reason
if script_name == self.script_id:
self.log("App Script Stopped: " + self.script id)
zelf.onStopped()
self.disconnect () I i

THCIuaeT OI0_USer_CIsss_Cancel . Top

include: dlg user class registration.top .
include: dlg user class some units not yet studied.top _ A L D E B A R A N
include: dlg user class some worksheets not done or not pas: ‘

l SoftBank Group

include: dlg user class worksheet performance analyzed.top
proposal: %fplaceholder tag “empry

u: ([begin start]) “pCall(StudentAdviscorAppMain.onDialogEvent ('APPLICATICN BEGIN', q |Chat

m: ("["I don't see" "where i3"] my class™
"My class is not [there listed "on the [list screen taklet]™]") ~rspdfd

proposal: %select class ~rspdf0 “rand["Please select your class from the list." "Pick ¥
"Find wyour class on the list and click on it."] *pCall (StudentBAdvisorAppMain.onDialogEw

proposal: %class selected ~rspdf0 “rand["You have picked the class"™ "Your choice is the
class"] SStudentlidvisor/ClassInfo/ClassTitle ~paufll “rand["Please select an option fro
question.”™ "You may pick an option from my screen, or ask me something about the class.

ask me something about the class.™]




... was sie nicht (oder kaum) konnen

|

Lo
« Bewegung/Geschicklichkeit ‘ )
 Sehen/Objekt Erkennung © ‘o

,},\\
« Horen/Filtern A

« Dialoge/Metaphorik
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Mahnung

The Red Flag Act
19. Jahrhundert



Mahnung

o

Digitalisierung und die Folgen
21. Jahrhundert
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Danke fur lhre Aufmerksamkeit

http://www.project-heart.de
handke @staff.uni-marburg.de



