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Imitationslernen mit dem Universal Manipulation

Interface (UMI)

Das Universal Manipulation Interface (UMI) ist ein System,

welches menschliche Bewegungsdemonstrationen und die Repro-
duktion durch Roboter iiber Imitationslernen verbindet. Entwi-
ckelt, um den komplexen Anforderungen bimanueller und dy-
namischer Manipulationen zu begegnen, nutzt das UMI hand-
gehaltene Greifer, um eine effiziente und kosteneffektive Da-
tenerfassung zu ermoglichen. Ein Schliisselelement des UMI
ist seine benutzerfreundliche Schnittstelle. Durch Anpassung
der Inferenz-Latenzzeit und eine innovative Reprisentation von
Aktionen, wird das Lernen von Roboter-Trajektorien erleich-

tert. Die Besonderheit von UMI liegt in seiner Hardwareun-

Abbildung 1:
Greifer beim Demonstrieren
eines Geschirrspiilvorgangs.

Zwei UMI-

konnen.

Ihre Aufgaben

Das gesamte UMI-System, sowohl Hardware als
auch Software, ist als Open-Source-Ressource
verfiigbar und soll fiir die bestehenden Projekte
und Roboter der AG nachgebaut und erprobt wer-
den. Ziel ist der Nachbau von zwei UMI-Greifern
und deren Integration in bestehendende Systeme.
Bei gutem Vorankommen soll auch eine Studie
entstehen, die den Vergleich zu anderen Benut-
zerschnittstellen fiir das physikalische Imitations-
lernen ermoglicht.

Unser Angebot

e Ausstattung und Forschung auf dem neues-
ten Stand

e Engagierte Betreuung

e Moglichkeit zur Mitarbeit an Forschungs-
projekten und Veroffentlichungen

e eine freundliche Arbeitsatmosphére.

abhéngigkeit. Das bedeutet, dass einmal trainierte Verhaltensweisen
problemlos auf verschiedene Roboterplattformen iibertragen werden

Ihr Profil

e Gute Kenntnisse in der Robotik und Auto-
mation

Gute Kenntnisse in Python und C++
Sehr gute handwerkliche Fahigkeiten
Selbststindiges Denken

Engagiertes Arbeiten
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