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,,Im Begriff "Organisation" steckt die griechische Wurzel

"organon”, was so viel bedeutet wie "Hilfsmittel, Werkzeug". Das

mag uns daran erinnern, was Organisation wirklich sein soll: Sie
soll nicht im Mittelpunkt stehen, sondern Werkzeug sein,
Hilfsmittel, um Arbeiten, Probleme, Aufgabenstellungen leichter,

schneller und effizienter losen zu konnen.*
Urheber: unbekannt, [4]
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|. Problembeschreibung

- keine feste Installation des Systems
- Limitierungen an Platz, Energieverbrauch, Rechenleistung

-fehlende exakte Handlungsbeschreibung
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2. Losungsansatze

2.1.Anytime-Algorithmen

- Zielkonflikt: Qualitat vs. Berechnungszeit
-unter Zeitdruck selten optimale Qualitat benotigt

-bessere Qualitat mit mehr Zeitaufwand erreichen
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2. Losungsansatze

2.1.Anytime-Algorithmen

- Zielkonflikt: Qualitat vs. Berechnungszeit
-unter Zeitdruck selten optimale Qualitat benotigt

-bessere Qualitat mit mehr Zeitaufwand erreichen

» Anytime-Algorithmen

quality A

B

Tb time

Conditional Performance Profile, [ 1]
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2. Losungsansatze

2.1.Anytime-Algorithmen

PHYSICAL
ENVIRONMENT

ANYTIME SENSING

DESCRIPTION OF
ENVIRONMENT
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2. Losungsansatze
2.1.Anytime-Algorithmen

PHYSICAL
ENVIRONMENT

-optimale Zeitzuteilung vorher

bestimmt <>

DESCRIPTION OF
ENVIRONMENT

ANYTIME PLANNING

CURRENT BEST PLAN

PLAN EXECUTION
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2. Losungsansatze
2.1.Anytime-Algorithmen

PHYSICAL
ENVIRONMENT

-optimale Zeitzuteilung vorher
beStim mt ANYTIME LIBRARY @SENSING

- Monitor variiert Zeitzuteilung

DESCRIPTION OF

*|nter-Frame-Optimization

e|ntra-Frame-Optimization —— C |

CURRENT BEST PLAN

PLAN EXECUTION - \

Allgemeiner Datenfluss [I]
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2. Losungsansatze

2.1.Anytime-Algorithmen

-Experiment: Pfadsuche in Konkurrenz zu A* implementiert
-Anytime-Algorithmus: 93 % der Qualitat von A*, 27 % der Zeit
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2. Losungsansatze

2.1.Anytime-Algorithmen

-Experiment: Pfadsuche in Konkurrenz zu A* implementiert
-Anytime-Algorithmus: 93 % der Qualitat von A*, 27 % der Zeit

Eigenschaften
A - skalieren sehr gue— Echtzeitbetrieb
- versuchen zu optimieren

- konnen Plattformunabhangigkeit schaffen

WV - Conditional Performance Profiles aufwandig zu bestimmen
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Woher weil3 ein Roboter, mit welchen Handlungen er von einem

Start- zu einem Zielzustand gelangt!?

Variante |: Entwickler beschreibt Umgebung und Operationen
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2. Losungsansatze
2.2. Subsymbolic Action Planning

Woher weil} ein Roboter, mit welchen Handlungen er von einem

Start- zu einem Zielzustand gelangt!?

Variante |: Entwickler beschreibt Umgebung und Operationen

» Variante 2: Subsymbolic Action Planning

Action
space

(Actionlinks)

P tual
S

SOFM
O

O O OG%I

O O O O O

Start

o O O O O
Self-Organizing Feature Map (SOFM) [2]
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2. Losungsansatze
2.2. Subsymbolic Action Planning

Woher weil} ein Roboter, mit welchen Handlungen er von einem

Start- zu einem Zielzustand gelangt!?

Variante |: Entwickler beschreibt Umgebung und Operationen

» Variante 2: Subsymbolic Action Planning

Action Plan in

space erceptual space
(Actionlinks) PEIEEP P

P tual / Goal
erceptual %
/o
®

space Start
(SOEM)

O O OG%I

O O O O O

Start

o O O O O
Self-Organizing Feature Map (SOFM) [2]
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Original Planner
oStart- und Zielwahrnehmung in Feature Map (SOFM) gesucht

eanschlieBend Planung eines Pfades
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Original Planner
oStart- und Zielwahrnehmung in Feature Map (SOFM) gesucht

eanschlieBend Planung eines Pfades

Neighbourhood Planner
*Wahrnehmungen betrachtet, die in der Nahe der

Zielwahrnehmung liegen
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Original Planner
oStart- und Zielwahrnehmung in Feature Map (SOFM) gesucht

eanschlieBend Planung eines Pfades

Neighbourhood Planner
*Wahrnehmungen betrachtet, die in der Nahe der

Zielwahrnehmung liegen

Radial Basis Function Planner (RBF Planner)
egleiche Handlung— ahnliche Wahrnehmungsveranderung

evorher neuronale Netze fur jede Handlung trainiert
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Experiment: Orientierung in Umgebung (farbkodierte VWande)
Ergebnisse
| .Original Planner im Durchschnitt der Schlechteste
2.Neighbourhood Planner und RBF Planner ahnlich gut

3.komplexe Umgebungen uberfordern jeden Planner
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2. Losungsansatze

2.2. Subsymbolic Action Planning

Experiment: Orientierung in Umgebung (farbkodierte VWande)
Ergebnisse
| .Original Planner im Durchschnitt der Schlechteste
2.Neighbourhood Planner und RBF Planner ahnlich gut

3.komplexe Umgebungen uberfordern jeden Planner

Eigenschaften
A - Roboter erkundete Umgebung selbstandig, konnte

Assoziationen schaffen

W - uberfordert mit komplexen Umgebungen

- muss vorher aufwandig trainiert werden
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2. Losungsansatze

2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

-gestiegene Anforderungen — kunstliche Intelligenz eingesetzt
-basiert auf rationaler Weltanschauung
-nachteilig in hochdynamischen und unvorhersehbaren Situationen

- Menschen handeln in solchen Situationen oft emotional
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2. Losungsansatze
2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

-gestiegene Anforderungen — kunstliche Intelligenz eingesetzt
-basiert auf rationaler Weltanschauung
-nachteilig in hochdynamischen und unvorhersehbaren Situationen

- Menschen handeln in solchen Situationen oft emotional

» -Ubertragung auf mobile Robotiksysteme

- Kernelement ist komplexes Gedachtnis
-Roboter verfolgt verschiedene Verlangen und durchlebt
Emotionen (Angst, Panik, VWut)
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2. Losungsansatze

2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

- Erlebnisse speichern:Verlangen, DESIRE

Systemdaten, Handlungsablauf

- Abschatzung uber Erfolg und Alternativen

gespeicherte Erinnerung [3]
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2. Losungsansatze
2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

- Erlebnisse speichern:Verlangen, DESIRE

Systemdaten, Handlungsablauf

- Abschatzung uber Erfolg und Alternativen

OBJECT of desire

Sequence of actions to reach...

A bei bekannter Situation, Erinnerung

/\
geladen und genutzt f%\(
00

...satisfaction
of the need

O ahnliche Situation erlebt, Vergleich auf

Ubereinstimmungen gespeicherte Erinnerung [3]

W Situation unbekannt — probieren
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2. Losungsansatze

2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

- Tests lediglich in Simulation durchgefuhrt

-flexibel und Entscheidung zwischen verschiedenen Handlungen
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2. Losungsansatze

2.3. Emotionsbasierte Handlungsplanung

- Tests lediglich in Simulation durchgefuhrt

-flexibel und Entscheidung zwischen verschiedenen Handlungen

Eigenschaften
A - machtiges Konstrukt, konnte gut in unerwarteten Situationen

reagieren

W - keine echten Emotionen, weiterhin ein mathematisches Modell
- System sehr komplex, abhangig von Parametern (VVahl

zwischen Alternativen)
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3. Zukunftige Herausforderungen

neue Einsatzbereiche (z.B. Automotive, Medizin)

Vv

neue Algorithmen und Verfahren eingesetzt

Vv

hohere Leistungsanforderungen, mehr Sensoren

vV

mehr Rechenleistung und bessere Planungsverfahren notig
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4. Zusammenfassung

Probleme: Limitierungen an Platz, Energie und Rechenleistung

sowie fehlende exakte Handlungsbeschreibungen

-aufwandige Berechnungen in Offline-Prozesse verlagert

- Anytime-Algorithmen konnen Rechenleistungs-/Energieproblem
verringern

- Subsymbolic Action Planning und emotionsbasierte
Handlungsplanung ermoglichen Roboter ein Verstandnis eigener
Handlungen und ihrer Folgen

-zukunftig weiter steigende Bedeutung der Planungsalgorithmen
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Vielen Dank fur die Aufmerksamkeit

Fragen!
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