
Intelligentes Mensch-Maschine-Interface 

Adaptives Brain-Reading für unterstützende 

Robotik 

 

Im Gegensatz zu klassischen Brain Computer Inter-

faces (BCI) liegt der Schwerpunkt bei Brain Reading 

(BR) Systemen auf der ablenkungsfreien Beobachtung 

des Operators. Im Vordergrund steht also nicht die 

Steuerung von Systemen wie Robotern oder Prothesen 

mittels Gedanken, sondern vielmehr die passive Be-

obachtung des Operators. Das BR-System liest 

Gehirnaktivität, indem es spezifische Änderungen von 

Gehirnströmen detektiert und interpretiert. Diese 

Änderungen können z.B. Aussagen über den Stand der 

Verarbeitung von präsentierter Information erlauben. 

Das Steuerungssystem erhält dadurch wichtige Infor-

mationen, um situationsadäquat und proaktiv zu 

agieren. So werden Telemanipulationsaufgaben effek-

tiver und intuitiver für den Operator. Andererseits geht 

von einer Fehlinterpretation der Gehirnaktivität, anders 

als bei klassischen BCIs, keine Gefährdung für das 

Gesamtszenario aus, da kein System direkt gesteuert 

wird. 

 

Bei der Vision vom adaptiven BR (aBR) passen sich 

die Systeme selbstständig an eine sich ändernde Um-

gebung, wechselnde Benutzer und Szenarien an. 

Dadurch wird eine größtmögliche Einsatzfähigkeit in 

der Praxis gewährleistet. Echtzeitfähiges aBR könnte 

eingesetzt werden, um eine neuartige Generation von 

Mensch-Maschine-Schnittstellen zu entwickeln. Hierbei 

ergibt sich eine Vielzahl neuer Anwendungen in der 

Raumfahrt, etwa bei der Leitung teilautonomer Syste-

me für Explorationsmissionen, bei Wartungsaufgaben 

auf Raumstationen sowie bei Manipulationsaufgaben 

allgemein, wie z.B. bei der Installation und Durch-

führung von Experimenten innerhalb und außerhalb 

der ISS. 

 

Für die Umsetzung des Projektes IMMI arbeiten For-

scher aus den Bereichen Neurowissenschaften, Infor-

matik, Mathematik, Physik und Elektrotechnik intensiv 

zusammen. Das Projekt gliedert sich in fünf Arbeits-

pakete, in denen unter enger Zusammenarbeit Auf-

gaben der oben genannten Bereiche durchgeführt 

werden.  
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Ein mobiles Gerät übernimmt die gesamte  

Signalverarbeitung  

IMMI in Kombination mit Exo- 

skelett zur Rehabilitation oder  

Teleoperation  

Operator nutzt IMMI um Roboterteams im All fernzusteuern 


