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Robotic Assistive Technology

Context‐aware BBCI Design

Wireless Body Area Networks

Rapid Prototyping of Human‐in‐the‐Loop Systems

Objectives
• Establish a holistic design framework that integrates physical 
environment modeling, providing an automated path from 
algorithm design to embedded implementation.

• Advance Body/Brain Computer Interface (BBCI) technology by 
incorporating context aware inference and learning of task‐
specific human intent estimation.

• Develop robotic actuators that operate robustly and semi‐
autonomously under uncertain aim (such as navigation) and 
environmental conditions.

• Design retargetable, reliable and efficient real‐time 
communication framework integrating physically distributed 
components.

• Deliver an open framework and prototyping platform as an 
enabler for accelerated novel research for human‐in‐the‐loop 
cyber‐physical systems.

1) Advancing Wireless Medical Telemetry Service 2) Algorithm Constraints

3) Results and References 4) Body Coupled Communication

Typical Brain Signals Exploited in EEG‐BCI Design

Visual or auditory evoked  P300 
response (ERP)

Motor imagery (MI) or other 
synchronization / dysynchronization
activity in the motor cortex

Steady state visual evoked potentials 
(SSVEP)

Thanks: Gerwin Schalk

SSVEP‐BCI
- Exploits visual cortex response patterns observed 

due to periodic flickering of visual stimulus
Spatial distribution of single‐channel correct classification 
probability among 4 m‐sequences for 4 subjects, 15 & 30 bits/sec.

Objectives
• Design and validate shared control algorithms for a 

modular wheelchair,
• Design and control a modular, reconfigurable and 

compliant robotic arm
• Model proper autonomy levels for human‐in‐the‐

loop CPS and implement active control algorithms 
for robot motion coordination for effective and 
sensor‐based mobile manipulation.

Shared Control in Human Robot Teams

State Flow of the BCI Controlled Autonomous 
Wheelchair

Task Space Analysis

An experimental task‐space analysis to explore the design space for a self‐
feeding robot manipulator to maximize the manipulability measure in the 
regions of interest (i.e. near the table top) in robot workspace.
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*SCE developed at CECS, UC Irivine
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Target Architecture

Design Flow

SSVEP Specification


