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•WassindSoftwareRoboter?

•WelchenNutzenhabenSoftwareRoboter?

•WasfürTypenvonSoftwareRoboterngibtes

undwelcheEigenschaftenhabensie?
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WassindSoftwareRoboter?

•SoftwareRobotersindRoboterdieinSoftwareumgebungen

Implementiertwerden

•SoftwareRobotersolltenalleCharakteristikeneinesRoboters

aufweisen,jedochwirdderBegriffimInternetgernsehrrelaxt

behandelt,geradewennesumsogenannteShopBotsgeht.
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MotivationvonSoftwareRobotern

•DerNutzenvonSoftwareRoboternunddieMovtivationfürihre

EntwicklungistanalogzudenRobotern.

•DasHauptanliegenderEntwickleristesunangehnemeArbeiten

erledigenzulasseundRessourcenbesserzunutzen,damitder

MenschsichaufdiefürihnwichtigenDingekonzentrierenkann.
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ImplementationsformenvonSoftbots

•Schnittstellen-Roboter

•KommerzielleRoboter

•Lern-Roboter

•UnterhaltungsRoboter

•SimulationsRoboter
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Schnittstellen-Roboter

SchnittstellenRobotersollendenUmgangmiteiner

Mensch-Daten-Schnittstelleerleichtern,bzw.denUmgangmit

Selbigerersetzen.AmBeispielvonLeticiaeinemAssistentenfürdie

Internet-NutzungsolldieseKlassevonRoboternnähererleutert

werden.LetitziaisteininLispImplementierterRoboterder

NetscapebenutztumdasInternetnachfürdenNutzerrelevanten

Datenzudurchsuchen.
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Letizia

DasProblem:

DurchdieExplosiveVerbreitungundNutzungdesInternetssind

auchdieInhaltegigantischgewachsenundderrelative

Informationsgehaltgesunken,dieZahldernutzlosenundredundanten

Informationenistexponentiellgestiegen,mitzunehmender

VerbreitungdesInternetswirdsichdieserTrendverstärken,dazu

kommtderzunehmendeMissbrauchvonSchlüsselbegriffendieaufdie

wesentlichenInhalteeinerWebsiteaufmerksammachensollen.Aus

diesemGrundwirdesauchfürerfahreneBenutzerimmerschwieriger

relevanteInformationenzufinden.
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Letizia

DieLösung:
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Letizia
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DerInternetSoftbot

•isteinvollimplementierterAIAgentdervonderUniversityof

Washingtonentwickeltwurde

•ZuseinenEffektorengehörenftp,telnet,mail

•ZuseinenSensorengehörenProgrammewiefinger,netfind,

gopherundarchie

•EssindEingabenmoeglichwiefindedieemailadressevon

ProfessorX.

•DieVerhaltensweisedesInternetSoftbotskanndaessichum

eineimplementierteAIhandeltnatürlichvollkommenanders

aussehen,jenachdemmitwelchenHindersnissenderRoboter

konfrontiertwird.
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Simulations-Roboter

Simulations-RoboterhabensehrvielfältigeEinsatzmöglichkeitenund

Vorteile:

•EsbestehtdieMoeglichkeitdieKIvonrealenRoboternzutesten,

unddieTeiledieRealnochnichtImplementiertwerdenkoennen

zusimulieren,wiez.B.stereoskopesSehen,Geruchssinnect..

•EskoennenUmgebungenentwickeltwerdenaufdenensich

verschiedenenRoboterbewegenkoennen.DieshatdenVorteil

dasdieKIderRoboteraufanderenRechnernlaufenkann,was

dieSimulationvonvielenRoboterninNetzwerkenerlaubt,und

nichteinenGrossrechnervoraussetzt

•DerAufwandunddieKostenfürTestsreduzierensichdrastisch,

auchderZeitaufwandlässtsichreduzieren,daSimulationen

natürlichnichtinEchtzeitablaufenmüssen.
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Simulations-Roboter

•TestlaufelassensichrekonstruierenbzwAufnehmenund

analysieren.

•EslassensichTestsunterUmweltbedingungendurchführendie

alsRealeTestnichtmöglichsind,wiez.B.derMarsoberfläche.

•Sensormeßergebnissekönnenfehlerfreidargestelltwerdenoder

beliebigmitFehlernversehenwerden.Diesermöglichesbei

FehlfunktionenzurekonstruierenobessichumMessfehler

handeltoderschlechteAlgorithmen.
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Simulations-Roboter

DietypischenZielsetzungenbeiderEntwicklungeiner

Simulation(sumgebung)imForschungsbereichfürRobotersind

deshalb:

•DieVisualisierungdesRobotersundseinerBewegungineinen

SimuliertenUmwelt.

•BereitstellungeinerTestumgebungfürdieEntwicklungund

EvaluationvonKontrollundVerhaltenssoftware

•DieSimulationsolltegleichzeitigalsinteraktive

BenutzerschnittstellefürdieSteuerungeinesechtenRoboters

dienen.

•EinWeltbildfürdenRoboterbereitstellen,damitderRoboterin

derSimulationdieKonsequenzenseinerHandlungenüberprüfen

kann.
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Simulations-Roboter

H7Simulationssoftware

DieSimulationsoftwarefürdenHumanoidenRoboterH7verfolgtdie

obengenanntenZielsetzungen,dieauchineinerVeröffentlichungüber

diesesProjektsospezifiziertwurden.Diesewurdenauchumgesetzt

undderBesuchderHomepagevonH7lohntsichaufjedenFall.Zu

denherausragendenFunktionalitätendieserSimulationgehören:

•SimulatedVision

•DynamicallyStableMotionPlanning

•InteraktiveonlineBalanceCompensation
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DaH6Interface
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Webbots

•AlsEvaluierungsversionfreiverfügbareRobotersimulator

•ErfülltinetwadieobengenanntenZielsetzungen

•ImportbeliebigerVRMLObjekte,möglich

•KannmehrereRobotersimulieren,sowiederen

Sensoreneindrückewiedergeben

•Modulewiez.B.StereokamerasoderGreifarmekönnen

eingebundenwerden
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IndustrieRoboterSimulationen

NatürlichgibtesauchnochSimulationenfürIndustrieroboter,

allerdingshabendiesezurZeitnochwenigmitKIzutun,

ermöglichenaberdenTestvonProgrammenohnedasderBesitzt

einesIndustrierobotersvoraussgesetztwird.Aufgrundder

unflexibilitätdiesermeistnichtmoblienRoboterwerdendiesehier

nichtnäherbehandelt.

Proseminar“RoboterundAktivmedien”SoftwareRoboter15.1.200316



MilitärischenSimulationsroboter

MilitärischeSimulationsroboterundAgentenhabeandere

Zielsetzungen,nachInformationendesDARPAistdasMilitärvor

alleman4Agententypeninterressiert

•thosethatareaimedatcomplexproblem-solving

•thosethatprovideservicestootheragentstohelpthem

cooperativelysolvecomplexproblems

•thosethatfind,filterandpresentinformationforusers

•thosethatprovidetranslationalservicesbetweenagentsusing

differentstandards,communicationsprotocols,languages,etc.
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COABS

COABSistdasgrößteForschungsprojektdesDARPA.DieZielesind:

•Large-scale,cooperativeteams,comprisedofinteractingagents

fromallfourgroups

•heterogeneoussystems,separatelydeveloped,shouldbe

integratedintocompoundsystemsatrun-time,basedonthe

needsoftheparticularproblemsbeingsolved

•Usersshouldbeabletosetupqueriestosearchandfilterlarge

knowledgebases,tosearchthroughthenetorotherinformation

sources,ortofindcomputationalresourcesneededforthe

problemstheyweretryingtosolve

•Enablethedynamicinteroperabilityofdistributed,

heterogeneous,objects,services,andmulti-agentsystems.
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COABS
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KommerzielleRoboter

•SuchenProdukteundvergleichenPreise

•DasProblemdassielösensollenistdemeinesInternetinterface

Robotersnichunähnlich

•LeidermeistenssehrSimpelkonstruiert

•VerdienendieBezeichnungRobotereigentlichnicht

•FortschrittlicheAnsätzenurimAkademischenBereichz.B.der

apt-decisionAgent
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Diskussion

DadieDiskussionensichmeistensleidernuraufdasAbnicken

beschränktenhabeichmirdieFreiheitgenommen,einThemazur

Diskussionzurstellenundzwar:

EntwicklungderZielsetzungenfüreinenShopbot
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