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Tamim Asfour ist seit 2012 Professor für Humanoide Robo-

tik-Systeme und Leiter der Gruppe für Hochperformante  

Humanoide Technologien (H²T) am Institut für Anthropoma-

tik und Robotik. Er studierte bis 1994 Elektrotechnik an der 

Universität Karlsruhe (TH), dem heutigen Karlsruher Institut 

für Technologie (KIT), und promovierte dort 2003 in Infor-

matik. Er war seit Beginn des SFB 588 „Humanoide Robo-

ter“ im Jahr 2001 dort tätig und ist der maßgebliche Ent-

wickler der humanoiden Roboterserie ARMAR.

Seine Forschung widmet sich der kognitiven humanoiden 

Robotik mit Fokus auf das Engineering ganzheitlicher huma-

noider Robotersysteme mit funktionalen Software-Hard-

ware-Architekturen, das Greifen und die Manipulation sowie 

das Lernen aus Beobachtung des Menschen und aus Erfah-

rung. Er koordinierte mehrere europäische Projekte an der 

Schnittstelle zwischen Robotik, künstlicher Intelligenz und 

kognitiven Systemen. 

Tamim Asfour ist Editor-in-Chief der Zeitschrift „IEEE Robo-

tics and Automation Letters“ (2021–heute), Founding Editor-

in-Chief des Editorial Boards von “IEEE-RAS Conference on 

Humanoid Robotics” (2013-heute) und Founding Member 

des Board of Directors of euRobotics. Er ist seit 2015 Vor-

standsvorsitzender der Deutschen Gesellschaft für Robotik 

(DGR) und seit 2017 Mitglied des DFG Senats- und Bewilli-

gungsausschusses für die Graduiertenkollegs. Er ist außer-

dem Wissenschaftlicher Sprecher des KIT-Zentrums Informa-

tion · Systeme · Technologien (KCIST).

[ Prof. Dr.-Ing. Tamim Asfour  //
Hochperformante Humanoide 
Technologien (H2T) ]

 umfassen die mechatronische Entwick-

lung humanoider Roboter mit deren ko-

gnitiven Architekturen, das visuell- und 

haptisch-gestützte Greifen, die zweihän-

dige und mobile Manipulation, die Ana-

lyse und Synthese menschlicher Bewe-

gungen sowie das Imitationslernen und 

Programmieren durch Vormachen. Dabei 

liegt der Fokus auf der Erforschung der 

Mechano-Informatik humanoider Robo-

ter als die synergetische Integration von 

Methoden der Informatik, künstlichen 

Intelligenz und Mechatronik, um ganz-

heitliche humanoide Robotersysteme zu 

realisieren. Der Erkenntnisgewinn aus 

der Forschung wird herangezogen, um 

auch intelligente, tragbare Assistenzsys-

teme wie Exoskelette und Handprothe-

sen zu entwickeln. 

In der Lehre werden die genannten The-

men durch die Vorlesungen „Robotik I: 

Einführung in die Robotik“, „Robotik II: 

Humanoide Robotik, „Robotik III: Senso-

ren und Perzeption in der Robotik“, 

„Mechano-Informatik in der Robotik“, 

„Anziehbare Robotertechnologien“, 

„Riemmansche Methoden zum Lernen 

in der Robotik“ sowie begleitende Prak-

tika und Seminare vertreten. Das H2T 

nimmt an der Schüler-Ingenieur-Akade-

mie mehrerer Gymnasien in und um 

Karlsruhe teil und bietet jährlich die  

Robotik AG am Goethe Gymnasium Karls-

ruhe, das ScienceCamp Robotik und das 

Robotik-BOGY-Praktikum an. Mehrfach 

im Jahr können sich Besucher in Live- 

// Überblick und Allgemeines

Das H²T erforscht und entwickelt 
ganzheitliche humanoide Roboter-
systeme, die vielseitige Aufgaben 
ausführen. Die Forschungsthemen 

Demonstrationen über die Roboter und 

die neuesten Forschungsergebnisse am 

H2T informieren.

// Ergebnisse und Erfolge

Das von der Carl-Zeiss-Stiftung geför-

derte Projekt JuBot „Jung bleiben mit 

Robotern“ startete mit dem Ziel huma-

noide Assistenzroboter und Exoskelette 

zu entwickeln, die personalisierte, ler-

nende Assistenz für die Alltagsbewälti-

gung von Seniorinnen und Senioren bie-

ten. Ebenso startet das vom Ministerium 

für Wissenschaft und Forschung Baden-

Württemberg geförderte Reallabor  

„Robotische KI“ mit dem Ziel, künstliche 

Intelligenz in vielfältigen Experimenten 

und in unterschiedlichen realen Umge-

bungen – von der Kita über die Schule 

bis zu Museum, Bibliothek und Kranken-

haus – für Menschen erfahrbar zu machen. 

Weiterhin war das H2T in 2022 bei zwei 

EU-Anträgen erfolgreich: das HARIA-Pro-

jekt „Human-Robot Sensorimotor Aug-

mentation“ und das euROBIN-Netzwerk 

„European Robotics and AI Network“. 

Zu den Ergebnissen zählen u. a. 1) die 

Realisierung eines episodischen Ge-

dächtnisses als Teil der kognitiven Archi-

tektur der ARMAR-Roboter und dessen 

Nutzung zur Verbalisierung von Erfah-

rungswissen der Roboter, 2) Methoden 

zur semantischen Manipulation von Sze-

nen basierend auf räumlichen Relationen 

und natürlichsprachlichen Instruktionen, 

3) die Erweiterung der KIT Whole-Body 

Human Motion Database um Bewe-

gungsdaten von komplexen, zweihändi-

gen Haushaltsaufgaben für das Lernen 

von zweihändigen Manipulationsaufga-

ben, und 4) die Entwicklung des huma-

noiden Roboters ARMAR-DE sowie der 

sensorisierten KIT-Softhände. 
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