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Historie 

Das Fraunhofer IPA beschäftigt sich seit über zehn Jahren mit der Entwicklung eines 

mobilen Roboterassistenten "Care-O-bot" (www.care-o-bot.de) zur Unterstützung 

des Menschen im Haushalt. Der erste Care-O-bot Prototyp wurde 1998 entwickelt 

und war bereits in der Lage, sich sicher und zuverlässig auch in von Menschen 

frequentierten Umgebungen zu bewegen (Schraft 1998). Care-O-bot II, aufgebaut 

im Jahr 2002, war zusätzlich mit einem Manipulator, einem Sensorkopf sowie 

höhenverstellbaren Gehstützen ausgestattet (Graf 2004). Care-O-bot II war in der 

Lage, verschiedene Gegenstände zu erkennen und zu greifen und konnte als 

intelligente Gehhilfe genutzt werden (Graf 2008). 

       

Care-O-bot I, II und 3 

http://www.wimi-care.de/
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Care-O-bot 3 

Care-O-bot 3 ist die neueste Generation der Entwicklungsserie. Im Gegensatz zu 

seinem Vorgänger ist Care-O-bot 3 mit einem omnidirektionalen Antriebssystem 

ausgestattet, das ihm die notwendige Flexibilität gibt, die für den Einsatz in typi-

schen, oft engen Haushaltsumgebungen benötigt wird (Connette 2009). Zudem ist 

Care-O-bot 3 mit einem kommerziellen Handhabungsarm sowie einem 3-D-

Sensorsystem ausgestattet, mit dessen Hilfe der Roboter verschiedene Gegenstän-

de erkennen und lokalisieren sowie Greifvorgänge in Echtzeit überwachen kann. Das 

neuartige Design- und Interaktionskonzept sieht vor, dass Care-O-bot 3 mit Hilfe 

eines Tabletts Gegenstände an den Menschen übergibt und von diesem entgegen-

nimmt. Der Roboterarm wird lediglich eingesetzt, um die Gegenstände auf das 

Tablett zu stellen oder von diesem wegzunehmen und wird gestoppt, sobald Perso-

nen in der Nähe des Roboters erkannt werden. Indem der direkte Kontakt des 

Menschen mit dem Roboterarm vermieden wird, bietet Care-O-bot 3 erstmalig eine 

Basis für die sichere Übergabe von Gegenständen zwischen einem Benutzer und 

einem mobilen, manipulierenden Roboter. Da dem Benutzer das Konzept der 

Interaktion über ein Tablett grundsätzlich vertraut ist, soll diese Form der Interaktion 

außerdem dazu dienen, die Akzeptanz des Roboters insbesondere bei Personen mit 

geringem Technikinteresse zu steigern (Parlitz 2008). 

Das Design- und Interaktionskonzept des Care-O-bot 3 entstand auf Basis ver-

schiedener Untersuchungen zur intuitiven Mensch-Roboter-Interaktion. Aus diesen 

ging unter anderem hervor, dass das Design eines Roboters dem Nutzer unter-

schwellig seine Stärken und Fähigkeiten übermittelt. Passen die Fähigkeiten nicht mit 

den vermittelten Kompetenzen überein, führt dies automatisch zu einer Enttäuschung 

des Nutzers. Aufgrund seiner spezialisierten Funktion als Haushaltshilfe und Butler 

soll Care-O-bot 3 nicht als Abbild des Menschen gesehen werden, sondern eher als 

ein mit erweiterter Funktionalität ausgestattetes Haushaltsgerät. Aus diesen Gründen 

wurde das Design des Care-O-bot 3 bewusst nicht humanoid gewählt. Stattdessen 

wurden menschliche Attribute möglichst vermeiden, um eine technische Wahrneh-

mung durch den Nutzer zu forcieren. 
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Das Design- und Interaktionskonzept des Roboters wurde dafür bereits während der 

ersten Entwicklungsstufen berücksichtigt und in mehreren Iteration mit den techni-

schen Anforderungen zu einem schlüssigen Gesamtkonzept zusammengeführt. 

   

Care-O-bot 3 Entwicklungsstufen: erste Designskizze zur Visualisierung des Interaktions-
konzepts, erstes sowie finales technisches Rendering 

Öffentliche Auftritte 

Care-O-bot® 3 wurde auf der AUTOMATICA 2008 erstmals der Öffentlichkeit vorge-

stellt. Weitere Öffentlichkeitsauftritte folgten im November 2008 bei der Eröffnung 

des Fraunhofer inHaus2 in Duisburg sowie bei der langen Nacht der Forschung in 

Wien, wo der Roboter eigenständig Getränke an die Veranstaltungsbesucher 

verteilte. Auf der CeBIT 2009 stellte Care-O-bot® 3 sich und seine Fähigkeiten in 

Form einer multimedialen Präsentation vor und gab Präsente an die Besucher aus. 

Die Fähigkeiten von Care-O-bot® 3 wurden dabei seit dessen Fertigstellung kontinu-

ierlich ausgebaut und optimiert, so dass an jedem dieser Termine ein erweitertes 

Repertoire gezeigt werden konnte. 

Zum 50-jährigen Jubiläum des Fraunhofer IPA im Juli 2009 konnten Besucher der 

Veranstaltung Getränkebestellungen über eine neue, von WiMi-Care-Partner UID 

entwickelte, Touchscreen-Oberfläche abgeben. Des Weiteren war Care-O-bot® 3 

erstmals in der Lage, eine koordinierte Türdurchfahrt durchzuführen, um einem Gast 

neben dem gewünschten Getränk auch einen Becher aus dem Nachbarraum zu 

holen. Was zunächst trivial klingt, stellt für einen Roboter eine nicht unerhebliche 
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Herausforderung dar. Müssen doch für das Öffnen einer Tür die Bewegungen von 

Hand, Arm und Fahrwerk präzise koordiniert werden, um weder Roboter noch 

Einrichtung zu beschädigen. 

     

Care-O-bot 3 auf der AUTOMATICA 2008, bei der langen Nacht der Forschung in Wien und 
auf der CeBIT 2009 

    

Care-O-bot 3 auf dem 50-jährigen Jubiläum des Fraunhofer IPA: Bestellung per Touch-
screen, Greifen des Getränks, Türdurchfahrt, Übergabe des Getränks (hier an den baden-
württembergischen Ministerpräsidenten Günther Oettinger) 

Schlüsseltechnologien 

Neben seiner konkreten Funktionalität als Haushaltsroboter dient Care-O-bot® 3 als 

Demonstrator für die Kernkompetenzen und Schlüsseltechnologien des Fraunhofer 

IPA in der Servicerobotik. So kann an diesem Roboter beispielsweise der derzeitige 

Entwicklungsstand beim Lernen und Erkennen von Objekten, aber auch im Bereich 
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der Navigation, Manipulation, Hinderniserkennung und Kollisionsvermeidung an-

schaulich präsentiert werden. 
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