
Vom Demo-Video zur Anwendung15.07.26 1

I 

08.07.2026, GÖPPINGEN

VOM DEMO-VIDEO ZUR ANWENDUNG
PROF. JOHANNES BAUMGARTL

1

https://www.hs-esslingen.de/
https://www.hs-esslingen.de/


Vom Demo-Video zur Anwendung15.07.26 2

I 

DEMO-VIDEO
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UNSERE GRÖßE UND TÄTIGKEITEN SETZEN DEN RAHMEN FÜR …
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… NORMEN UND GESTALTUNGSREGELN UNSERER UMGEBUNG
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BARIEREFREIHEIT IM ALLTAG
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… DIE BENCHMARKS UND EVALUATIONSKRITERIEN FÜR DIE 
MULTI-TASK ROBOTIK
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https://github.com/ziyaow1010/vla-datasets-benchmarks

Komplexe 
Fähigkeiten

https://www.hs-esslingen.de/
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… DIE BENCHMARKS UND EVALUATIONSKRITERIEN FÜR DIE 
MULTI-TASK ROBOTIK
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Physical Intelligence & Fraunhofer IPA

Komplexe 
Fähigkeiten

Energie Effizienz

Grund-
technologien

Funktionale 
Sicherheit

Cybersecurity

https://www.hs-esslingen.de/
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VON TELEOPERATION ZUR FREI VERFÜGBAREN KOMPLEXEN 
FÄHIGKEIT
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Tesla & https://huggingface.co/spaces/lerobot/robot-folding

Fake in 2024 OSS in 2026

https://www.hs-esslingen.de/
https://huggingface.co/spaces/lerobot/robot-folding
https://huggingface.co/spaces/lerobot/robot-folding
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STARKES WACHSTUM FÜR SERVICE ROBOTER AUßERHALB DER 
PRODUKTION UND LOGISTIK
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PROGNOSTIZIERTE DOMÄNEN FÜR HUMANOIDE ROBOTER BIS 
2030 
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https://www.ib.barclays/our-insights/robots-roll-out-economies-rewire.html?cid=paidsearch-textads_Google_Themes_EGS-Robotics-2026_UK/WE_EGS-Robotics-2026_2404501915183&gclsrc=aw.ds&gad_source=1&gad_campaignid=23946245748&gbraid=0AAAAADCTLLBcYJXFoQ-
AiNjLSDJvErCZi&gclid=CjwKCAjwmJjSBhB-EiwAkZgxiwdKxfr647fYir7Ma6r6tJOT5Kd4jnsNMrVjAhgoEDuBHdef6DMz4BoChDQQAvD_BwE

machen

https://www.hs-esslingen.de/
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l Was leistet ein Vision Language Model (VLM)
VOM GENERIEREN ZUM AGIEREN
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Finde und umrande die Gurke! 
Ist ein Messer Vorhanden?

Vision 
Language

Model

Auf dem Bild ist eine Gurke 
und ein Messer

https://www.hs-esslingen.de/
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VOM GENERIEREN ZUM AGIEREN
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In Anlehnung an https://www.pi.website/research/hirobot

Schneide die Gurke

High Level Policy 
Vision Language Model

Alles klar ich schneide 
die Gurke

Rückmeldung 
an Menschen

Low level language 
commands

“Nimm das Messer”

“Halte die Gurke fest”

“Schneide eine dünne …”

Low Level Policy 
Vision Language Action Model

Roboter 
AktionenGelenkwinkel

https://www.hs-esslingen.de/
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I Beobachtung

VOM GENERIEREN ZUM AGIEREN
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In Anlehnung an https://www.pi.website/research/hirobot

Schneide die Gurke

High Level Policy 
Vision Language Model

Alles klar ich schneide 
die Gurke

Rückmeldung 
an Menschen

Low level langugage 
commands

“Nimm das Messer”

“Halte die Gurke fest”

“Schneide eine dünne …”

Low Level Policy 
Vision Language Action Model

Roboter 
AktionenGelenkwinkel

Es gibt keine explizite Kontrollmöglichkeit, ob 
die Anweisung ausgeführt worden ist.

https://www.hs-esslingen.de/
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Subgoals

WELTMODELLE UM DEN ZUSTAND DER WELT VORHERZUSAGEN

16

Low level langugage 
commands

“Nimm das Messer”

“Halte die Gurke fest”

“Schneide eine dünne …”

Low Level Policy 
Vision Language Action Model

Roboter 
AktionenGelenkwinkel

Subgoal 
Prediction
World Model

https://www.hs-esslingen.de/
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vs
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HUMANOID ROBOT STARTUPS - EUROPE HAS A STRONG 
FOUNDATION  
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Statista 2026

07.07.2026

https://www.hs-esslingen.de/
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INVESTITIONEN UM MULTI-TASK KI SERVICE-ROBOTER 
PRODUKTREIF ZU BEKOMMEN 
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Statista 2026

https://www.hs-esslingen.de/
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Was kann die Service-Robotik aus 
anderen Ecosystemen lernen?

l IOT im Haushalt
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https://www.hs-esslingen.de/
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ÜBERGANG VON EIGENSTÄNDIGEN DEEP-SOFTWARE-STACKS 
ZUR GEMEINSAM ENTWICKELTEN OSS BASE LINE
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Mercedes-Benz, GM, VW, BMW, Eclipse S-CORE

https://www.hs-esslingen.de/
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OSS FÜR FORSCHUNG UND ENTWICKLUNG VS. 
PROPRIETÄRE LÖSUNGEN FÜR PRODUKTE 

Properitäre Platformen 
zugeschnitten auf die konkrete 

Anwendung

22

OSS Platform in der Forschung und 
Entwicklung

Methoden aus der Forschung

API KompatibilitätDemo Aufbauten

Blueprints zur 
Integration

https://www.hs-esslingen.de/
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Was würden sie für einen 
Humanoiden Roboter bezahlen?
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https://www.hs-esslingen.de/
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ZAHLUNGSBEREITSCHAFT FÜR HUMANOIDE ROBOTER 
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Fraunhofer IPA

https://www.hs-esslingen.de/
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AUFGABEN DER SERVICEROBOTER WERDEN KOMPLEXER, DIE 
KOSTEN STEIGEN UND IHRE WICHTIGKEIT STEIGT
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Kosten steigen mit der Funktionalität
10.000 - 80.000 €

Schnelle & kostengünstiege
Reperatur

https://www.hs-esslingen.de/
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Welche Optionen haben wir, um einfach, schnell und 
kostengünstig unsere Roboter zu Warten und zu Reparieren?
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Reparatur und Wartung außerhalb der Produktion

MakerSpace Autowerkstätten

ADAPTION VON BESTEHENDEN ÖKOSYSTEMEN
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Reparaturservice

Tagesschau, HSE, Miele

https://www.hs-esslingen.de/
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Welche Optionen haben wir, um das Verhalten unserer 
Roboter zu verstehen?
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Eclipse openSOVD für die Diagnose

VDA 5050 für die Integration in Flotten

Eclispe Zenoh für die Kommunikation & Persistenz

OFFENE STANDARDS FÜR NACHVOLLZIEHBARES 
VERHALTEN VON SERVICEROBOTERN
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Ziel ist es einen Blueprint für Service 
Roboter zu bauen und zu erproben, der 
Bring- und Holdienste ausführen kann, in 
professionelle Umgebungen integriert 
werden kann und auf offenen Standards 
aufbaut.

l Forschungsprojekt an der Hochschule

BLUEPRINT ZUR NUTZUNG, WARTUNG UND SUPPORT FÜR 
TRANSPORTAUFGABEN MIT OFFENEN TECHNOLOGIEN
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AUSGANGSSITUATION

https://www.hs-esslingen.de/
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INTELLIGENTE SERVICEROBOTER IN GÖPPINGEN
l Eine Zeitreise von 2024 bis heute
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Physische 
Benuter-
schnittstellen

Digitale 
Benuter-
schnittstellen

BLUEPRINT FÜR TRANSPORTAUFGABEN
l In Professioneller Umgebung: Produktion, Logistik, Office
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IBN

https://www.hs-esslingen.de/
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ERGEBNISSE
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SLAM & VDA 5050 Betriebsmodi & Auftrag Next Step: Final Demo

https://www.hs-esslingen.de/
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