Stochastische Verknupfung von
menschlicher
Ganzkorperbewegung und
naturlicher Sprache

Menschliche Bewegung bildet die Grundlage fur eine Vielzahl von
Anwendungsfeldern der Robotik. Marker-basiertes Motion Capture erlaubt
die prazise Erfassung menschlicher Bewegung in groBem Umfang und das
Erstellen entsprechender Bewegungsdatenbanken. Die Reprasentation
menschlicher Bewegung kann dann durch unterschiedliche Techniken
erfolgen, z.B. Hidden Markov Modelle (HMM) zur Modellierung von
Bewegungs-(Proto-) Symbolen. Die naturliche Sprache bietet eine
machtige und vielseitige Moglichkeit zur Beschreibung von
Ganzkorperbewegung (z.B.: ,,Thomas wirft einen schweren Ball.”), die
gleichzeitig ein intuitives Verstandnis fur Menschen ermaoglicht und daher
insbesondere fur die Mensch-Roboter-Interaktion interessant ist. Auch zur
Modellierung naturlicher Sprache existieren verschiedene Ansatze, z.B.
statistische Modellierung in Form eines N-Gramm-Sprachmodells.

Im Rahmen des Projekts sollen Methoden zur stochastischen Verknupfung
von Bewegungs- und Sprachmodell untersucht werden. Hierzu werden
beide Modelle zunachst unabhangig voneinander auf einem
Trainingsdatensatz gelernt. Im Anschluss wird der stochastische
Zusammenhang zwischen beiden Domanen gelernt. Beispielsweise kdnnen
beide Modelle verknupft werden, indem gelernt wird, mit welcher
Wahrscheinlichkeit bestimmte Zustande einer Bewegung mit einem
jeweiligen Wort der naturlichen Sprache assoziiert sind. Das so trainierte
System erlaubt anschlieBend sowohl die Abbildung einer beobachteten
Bewegung auf eine naturlichsprachliche Beschreibung als auch die
Synthese einer Bewegung ausgehend von einer naturlichsprachlichen
Beschreibung.

Das hier vorgestellte Thema ist Bestandteil unserer Forschung in den EU-
Forschungsprojekten KoroiBot und SecondHands.
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