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Was ist Intelligenz?

Die Fahigkeit, die Gesamtheit
unterschiedlich ausgepréagter
kognitiver Fahigkeiten zur
Losung eines logischen,
sprachlichen, mathematischen
oder sinnorientierten Problems
einzusetzen.

[Wikipedia/Wikimedia Commons]
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Kunstliche Intelligenz

Wissenschaft der Informatik uber Technologie zur Losung von
Problemen, die Intelligenz erfordern

Umgebung

Aktion
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Robotik

Physikalische Agenten, die ihre Umgebung wahrnehmen und
Aktionen ausfuhren, um ihre Ziele zu erreichen.

Umgebung

Aktion



Formen Kunstlicher Intelligenz

Am menschlichen Denken
oder Handeln orientiert?

Oder eher rational denken
oder handeln?
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Rationales Handeln

Ein Agent handelt rational, wenn er
versucht

seine Performanz zu maximieren

gegeben sein Wissen uber die Umgebung
und die Aufgabe.
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Kl in unserem taglichen Leben

Sprache verstehen
Navigationssysteme
Zeichenerkennung

Gesichtserkennung und
-detektion

Suchmaschinen

Empfehlungssystme

19.03.22

Amazon.de: Giinstige Preise fiir Elektronik & Foto, Filme, Musik, Biicher, Games, Spielzeug & mehr

.amazon.de
® 00 nexus 7 - Google Search

Wir gehen schpell, um die Kih
wohl, dafl wir an der hellen Sc
hellen Sonne. ... '-
Wir gehen schpell, um die Kih
wohl, daf3 wir an der hellen S§
hellen Sonne ...

Wir gehen schrigJL um die Kih
wohl, dal} wir an der hellen Son
hellen Sonne ...

Paranoid Android 4.6 Beta 2 Update for Nexus 4, Nexus 5 ...
Android Geeks - 1 hour ago

The Paranoid Android 4.6 Beta 2 update for Nexus 4, Nexus 5, Nexus 7, Nexus 10 and
other supported devices is now available for download, ...

CM 11 M10 Snapshot Update for Nexus 4, Nexus 5, Nexus ...
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Herausforderungen

Digitalisierung
Produktion

Logistik

Alternde Bevolkerung
Verkehr

Ernahrung

Medizin

Verantwortungsvolle
Losungen
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Warum Robotik?
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Anzahl, Grad der Automatisierung
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Warum Automatisiertes Fahren?

Sicherheit

Effizienz

Platz

Mobilitat als Service
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Es ist schwer autonome Roboter zu bauen

Wahrnehmung
Navigation
Manipulation
Interaktion
Sicherheit
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Es gibt keine perfekten Sensoren
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Probabilistic Robotics

Explizite Reprasentation on Verwendung der
Unsicherheit

Wahrnehmung Zustandsschatzung

Aktion Optimierung des Nutzens



Probabilistic Robotics

Explizite Reprasentation on Verwendung der
Unsicherheit
Wahrnehmung = Zustandsschatzung

Bel(x | z,u) = ap(z|x) //p(w | u,2’) Bel(z)dx'
xXr

Aktion = Optimierung des Nutzens

m*(z) = argmax ) p(a’ | u,z)V*(z)
U /

X



Lokalisierung / Positionsschatzung

Bel(x | z,u) = ap(z|zx) //p(az | u, ") Bel(z)dx'
xr
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Probabilistische Lokalisierung
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Hochprazise auch

Umgebungen

KUKA omniMove
(11t)

Safety scanners

Error in the area of
millimeters

Even in dynamic
environments
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Rotational error [deg]

0.04

0.02

static  dynamic
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Lokalisierung von selbstfahrenden Autos

19.03.22 Kunstliche Intelligenz und Robotik

37



Lokalisierung mit HD-Karten

GPS
Position
Odometrie

Begrenzung links

Begrenzung rechts

Spurmarkierung
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Typische Software-Komponenten von
Selbstfahrenden Autos

Interpretation

Kartierung

/
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Kartierung: Simultaneous Localization and
Mapping (SLAM)



SLAM als Optimierungsproblem

Ziel: Berechne die Positionen, die moglichst gut zu den
Beobachtungen passen

51,2
(s i)

Beobachtung
von pj von p;

Fehler

.
O 7 O

Positionen
* - I
p = argmlnE €5;$2;i€5;
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Beispiel:

SPA

online optimization




dotscene




Typische Software-Komponenten von
Selbstfahrenden Autos

Interpretation

Kartierung
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Interpretation — Tiefes Lernen

Auto-Encoder

Originalbilder:

7]z]/]ol4

Rekonstruierte Bilder:

7]12]1/10]4




Was ist das, was ich sehe?




Panoptische Segmentierung (Laser)
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EfficientLPS Architektur
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Backbone: PCM + Encoder + REN + 2-way FPN
Semantic Head, Instance Head, Panoptic Fusion Module

Reprojection into 3D using KNNs
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Multi-Objekt-Panoptisches Verfolgen
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Qualitative Ergebnisse: Vision
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Selbstfahrende Autos im Betrieb

Cruise launches driverless robotaxi service in San
Francisco

Rebecca Bellan @rebeccabellan / 12:34 AM GMT+1 + November 4,2021 ] Gomment

() Image Credits: Cruise

Employees of Cruise, the self-driving subsidiary of General Motors, will be the first to jump inside one of the company’s
autonomous vehicles that operate in San Francisco without a human driver in the front seat. Certain members of the public

will also be able to ride, but they won't be charged a fare.

Cruise co-founder, CTO and president Kyle Vogt was reportedly the first to ride the driverless AV, and he gushed about it all

over Twitter.
@ This content s hosted by a third party. To view it, please update your privacy preferences. Manage Settings.

“Around 11pm Monday night we launched an AV without anyone inside for the first time,” tweeted Vogt. “Until now we've
been testing with humans in the driver’s or passenger's seat, so this was a first. It began to roam around the city, waiting for a
ride request. At 11:20pm | used the Cruise app and summoned my first ride. After a few minutes, one of the Cruise AVs
(named Sourdough) drove up to me and pulled over. Nobody was inside the car. | pressed the ‘start ride’ button and the AV

smoothly pulled back into traffic.”
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Waymo begins mapping NYC to improve
autonomous driving tech

By Steve Crowe | November 3, 2021
Listen to this article
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1. Cruise-Fahrt ohne Fahrer in SF
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Affordance Learning from Play for Sample-
Efficient Policy Learning

Jessica Borja-Diaz*, Oier Mees*, Gabriel Kalweit, Lukas Hermann,
Joschka Boedecker, Wolfram Burgard
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Motivation

kann ich
inﬁﬂﬁ@dﬁﬂﬂﬂhuj
joleckgiehan

das tun?



Aktuelle Methoden

basieren stark auf Uberwachtem Lernen

sind eingeschrankt hinsichtlich der Komplexitat der moglichen
Aktionen

background

[Nguyen et al. 2017]
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Lernen von Affordanzen durch Interaktion

Die Interaktionsdaten sind entsprechend des Expertenwissens uber
Objekt-Affordanzen strukturiert

Affordanzen des Experten sind implizit enthalten
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Lernen von Affordanzen durch Interaktion

Affordanzen werden durch Offnen/SchlieRen des Greifers erkannt
Objekte werden anhand der Center-Punkte unterschieden

Affordanz-Label Farb-Code
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Lernen von Affordanzen durch Interaktion

Affordanzen werden durch Offnen/SchlieRen des Greifers erkannt
Objekte werden anhand der Center-Punkte unterschieden

Affordanz-Vorhersagen Farb-Code
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Funktionswelse

n(als) = (1 - a(s)) - Tmoalals) + a(s) - my(als)

a(s) = I[s € Sgf]

19.03.22 Kinstliche Intelligenz und Robotik

76



Experimente mit echtem Roboter

Selected affordance
region

Detected affordance
region center
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Generalisierung

Selected affordance
region

Detected affordance
region center
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Roboter durch Gedanken kontrollieren
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Ethische Herausforderungen

Risiko

Privatheit

Fairness
Vertrauenswurdigkeit



Corner-Cases

ISIKO

R
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Privatheit

Gesichtserkennung

Quellen: 1,4
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Privatheit

= |nversion

Peter

inputs

input layer hidden layer output layer
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outputs
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Fairness

Es ist schwer festzustellen, ob bestimmte
Gruppen benachteiligt sind!
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Vertrauenswurdigkeit

Quellen: 1,2
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Take-Home Message 1

Kunstliche Intelligenz und Robotik sind
zukunftsrelevant fur die Losung
gesellschaftlicher Probleme



Take-Home Message 2

Neben den spannenden technischen
Herausforderungen ist auch die Suche nach
verantwortlichen Losungen wichtig
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Vielen Dank!
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