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Z u s a m m e n fa s s u n g Laboratoire de Robotique et Automatisation

Sie sind unter uns: Roboter halten nach und nach
Einzug in unser Leben. Einige haben eine
menschliche Form angenommen. Doch wohin geht
die Entwicklung?

Um bessere Roboter zu entwickeln ist es
notwendig, den Menschen gut zu kennen.

Es erscheint, dass Kognition und eine Logik des
Wertes wichtig sind.

Dann eine Spiegel-Effekt entsteht. Durch
experimentelle Roboter, entdecken wir auch neue
Fragen liber den Menschen.
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1. Einleitung

2. Robotik

3. Kognition - Cognitics - Kognitik
4.

5.

Emotionen und Teamgeist
Abschluss
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e Roboter kommen! i:z15

Viele Leute sprechen davon

Aber was ist die Erfahrung im Gebiet?

Neue Schritte ermoglichen, neuere Schritte
voraus zu tun; als Spezialist hoffe ich heute
etwas interessantes mitbringen zu konnen

Die Struktur der Prasentation folgt

kobu Bemn, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 4
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2.1. Geschichte

Kognitiven Wissenschaften

und Denkmaschinen (1 von 2)
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PRISMA Lab 1/18
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Robots Moving Closer to Humans

Bruno SICILIANO

Past-President, IEEE Robotics and Automation Society
PRISMA Lab e Dipartimento di Informatica e Sistemistica
Universita degli Studi di Napoli Federico II
siciliano@ieee.org
WWW.prisma.unina.it

Rapperswil, Switzerland « 28 May 2010
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Kognitiven Wissenschaften Entwicklung der Robotik
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From the concept |
to real solutions 3

Easy integration of Power
products

ABB Power products are certified
to be easily integrated to the com-
‘mon ABB Industrial™ Platform.

Responsive Press lines
New ABB press line supervisor
offers customers online real-time
wisibillty to optimize the asset
utilzation in press shaps.

Process simulation in
Body-in-White

Large use of simulation tools.

| eary in the project, validates the

Wirsless control in robotics  Maintenance optimization in
Production tuning for Tier One  Factory Information System in The tochrology for wiscless Paint line

plants Powertrain  ABB
ABB's software solution to i This system allows manufacturers (o ort asset
prove production performance  collect and analyze all production e a rive
through remote performance activity in real time. It provides be- high level of relabilty and maintenance increases paiat line
measurement and analysis, by nefits such as fnventory and proi- decreas cost. uptime and eficiency.

detecting sources of loss, falure  ction optimization, product quality

and inefficiency. and operational improvements.

Fig. Beaucoup de robots industriels sont engagés dans la production de voitures (Document ABB 2006)
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Swiss ROBOTIC DAYS, with international

finals of EUROBOT 2015 °Pe" competition,
and other associated events
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A FESTIVAL for the youth, sciences, technologies, arts and culture, with
notably the international finals of EUROBOT 2015 °**" competition, at the
crossroads of industrial and recreational interests, of professional and
leisure activities srd15e.populus.org
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International Students Robotic Contest Industrielle
Laboratoire de Robotique et Automatisation

WHAT IS EUROBOT?

-

An amazing fun, high technology, friendshi vty edi

Cre:
Eurobot takes place in Europe but also welcomes countries from other continents,

ed in 1998, Eurobot s a international amateur robotics contest open {o teams 4
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Home CalforPapsrs Venus Topics Committee Submissions Registration  News  Workshop

Join RIE 2015, the th Iternational Confersnce on Robotics in Education
and enjoy wonderful locations in Call for Papers, Posters and

Workshops
Yeerdon-les-Bains - Switzerland
May 21-22, 2015 Flyer
thefeds of
e hools, In Important Dates
- Workshop and tutoral proposals: 16.01.2015 -
Glosed

Submission of posters:  NEW: 01.03.2015
Submission of papers : - NEW: 01.03.2015
Notiication of Acceptance: NEW: 31.03.2015
Early Regstration until NEW: 15.04.2015
‘Submission Deadiine for Camera Roady Papers.
15042015

Reguiar Registration unti 15.05.2015
Conference: 21.05.2015 - 22.05.2015

Previous RiE Conferences

RE g g Bratisiava 2010, Vienna 2011, Prague in 2012,
ducational (2010), Vienna k6dz 2013, Padua 2014
(2011), Prague (2012), Lodz (2013), and Padua (2014). Accepted papers will be published with two goals: one is to
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LaRA - Labor flir Robotik und Automation — Mai 2015

17

YuMi will change the way we think
about assembly automation:

> » O §328/438

Introducing YuMi, the world's first truly collaborative robot - ABB Robotics

ABBRobotics
ABE  po— o 82293
+ Moters 2 P eee Plus &% 7

Ajoutée le 13 avr. 2015

With the introduction of YuMi, the world's first truly collaborative dual-arm industrial robot, ABB Robotics is once again pushing the boundaries
of what robotic automation will look like in the future and how it will fundamentally alter the types of industrial processes that can be
automated with robots.

A play on words, YuMi signifies "you" and "me" creating an automated future together. This groundbreaking solution is the result of years of
research and development, heralding a new era of robotic coworkers that are able to work side-by-side on the same tasks as humans while still
ensuring the safety of those around it.
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1 von 10 - - ;
( h.3. Beg I"Ifbeestl mmu ng Laboratoire de Robotique et Automatisation

Welches Ziel?

eAuf dem Weg zu menschliche Klone? - Nein!

*Auf dem Weg zu besseren Maschinen, die arbeiten, helfen,
unterstiitzen, und mit den Menschen kooperieren ?

-Ja, Ja, Ja

#6 Tech Meeting @Colab Fribourg, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 25th June 2015 20
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Laboratoire de Robotique et Automatisation

Seenitve wuay

RoBoT = aRBeiT
RBT=RBT

7777777777777777 ‘ Wahrnehmung
=—

Entscheidung

—
. |
Aktion

pabilities. Information flows are shown in red, and energy in
purple color.

‘ 7]

Umgebung

Aktion:

- Kinematische Ketten
(Arm, Bein, usw.)
- Freiheitsgrad

Fortbewegung

Schematic view of a robot, modeled as featuring 5 essential ca-

- Kinetik
= Architektur
- Konfiguration
- Koordination
kobu Bemn, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 21
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Biologie

Mensch

Maschine
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Laboratoire de Robotique et Automatisation

« Lobotomiert »W

Androiden  Manipulatoren
Mensch Humanoiden mechanischer Arm
Bionik, Cyborg Aufomata

Maschine

B : Robotik
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LaRA - Labor fiir Robotik und Automation

Institut d
Automatisation / \LaRA
- industriel\e
2 [ | Ro b o t I k Laboratoire de Robotique et Automatisation

2.1. Geschichte
2.2. aktuelle Beispiele
2.3. Begriffsbestimmung

2.4. Funf Herausforderungen far
Heimroboter f

kobu Bemn, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016

05.02.16

12



- D

i nstitut d*
2. Robotik Aucmorcn /|24

Laboratoire de Robotique et Automatisation

LaRA - Labor fiir Robotik und Automation

2.4. Funf Herausforderungen fiir Heimroboter [8,IEEE]
13 Jan 2016

A. Wir brauchen Mensch-Maschine- ~
Schnittstellen (re. Film "Her")

Giinstige Sensoren miissen
billiger zu bekommen
Manipulatoren miissen in den
Griff zu bekommen

Roboter miissen beliebige
Objekte zu handhaben

O 0 W

Image: SRI International

SRI unteraktuierten Manipulator

E. Navigieren unstrukturierten boruht auf cinom Kabel
Umgebungen muss Routine getriebenen Sehnenapparat, der
Komplexitat reduziert, und
werden Positionsgenauigkeit
beibehaltet.
kobu's Fyrabesemina Bemn, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 25
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2.4. Funf Herausforderungen fiir Heimroboter
|

WeltgréBte Erfindermesse "inventions Geneva" in Genf eréffnet
tagesschau 17:00 Uhr, 18.04.2012 [Daniel Hechler, ARD Genf] - BiIder' HE|G_VD _ pFG

Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016
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x YesY B ""ERobot G oup Laboratoire de Robotique et Automatisation
‘ Go quanti-

CXe)

TellclaGrab.-

= CogniMeasure
s =] ‘.
@t @ O
Q-lnfo-Out [bit]
=— @u

11.920235632
= = ] Ingenieure sind in der Kognition
SICIC == peteiligt, um sie in Maschinen zu setzen
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Automatic mode ON

LaRA - Labor fiir Robotik und Automation 3. Kognition _ cognitics
B -I * 3.2. Begriffshestimmung ¢ von s

\‘|‘/

Storage

o

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfihigkeit):
Fahigkeit, richtige Information zu generieren 9

Kognitik - Cognitics :
Wissenschaft und Technologie der
automatisierten Kognition [9]

kobu's Fyrabesemina Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 30
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LaRA - Labor fur Robotik und Automation 3 _ Kognition -
o, 3=2. Begriffsbestimmung cvons

hﬂ 8 \I 7 ’ lAngaben

Storage

kognitiver
g Agent
("Macher")
Cognitive Agent

Information

: Auskunft @ :
] ] i iy info_,

(Kunstliche) kognitive Systeme

Kognition (Ert Erkenntnisfahigkeit):
Fahigkeit, richtige Information zu generieren
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i : =)= |

Storage
kognitiver
Agent
Cognitive Agent

] Information ] al s Infoout

(Kunstliche) kognitive Systeme

s[5 | £
2|5 /{ Intelligenz
- K
5 s|l2
z % ! Lernen (Erlernung)
o 2 x
E- = 5 Expertise
5 X || (Know-how, Kunstfertigkeit, Kompetenz)
X —
Kenntnis elaufig
Keit
A Information Speicher Zeit
i Modell |
| Gebiet der Realitit / ich der Wirkli
Kognition (Eri Erkenntnisfahigkeit):

Fahigkeit, richtige Information zu generieren
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i, 3.2. Begriffsbestimmung @ven s

w2y~ g
| ﬂ j
] &

ive Agent
Information H
] aiip info_,

(Kunstliche) kognitive Systeme

|| 2 L
é H /1 Intelligenz
- = . 5 s |2
Information: n=2p, log,(1/p;) [bit] % £1% P ———
is: =| n; i 9 2=
Kenntnis: K=log, (n,,¢ 2Min +1) [lin] g || g e
Gelaufigkeit: F=1/At [s] $ X || (Know-how, Kunstfertigkeit, Kompetenz)
Expertise: E=K-F [lin/s] Kenntnis elautio]
e AE=E(t,)-E(t,); >0 flinis] A Information Speicher
. 5 Zeit
Erfahrung: R=r(n;, #n,,,) [bit] /1 Modeoll [
Intelligenz: I1=AE/AR [lin/s/bit] | Gebiet der itat / ‘der Wirkii
Kognition (Eri Erkenntnisfahigkeit):

Fahigkeit, richtige Information zu generieren
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LaRA - Labor flir Robotik und Automation 3. Kognition _
3.2. Begriffsbestimmung s

I s e e e |
» Kernkonzepte der MCS Kognitionstheorie

Az | £
2 H A Intelligenz
Information: n=2p; log,(1/p;) bit] % s||@
Kenntnis: K=10g, (N s 27 +1) [lin] H g 2 EomneniiEdeniing)
Gelaufigkeit: F=1/At [s] H P Expertise
Expertise: E=K-F [lin/s] = s elaufig]
Lernen: AE=E(t,)-E(t,); >0 [lin/s] 7 = kert
Erfahrung: R=r(n;,+n,,) [bit] Information sPel_cm?r Zeit
Intelligenz: I=AE/AR [lin/s/bit] Modell I
| Gebiet der itét / ich der Wirkli
« Komplexitat: Menge der Informationen fiir * Intelligenz: Féhigkeit zu Igr_nen; Verhéltni§ von Lernen
Beschreibung (Kehrwert der Einfachheit) zu Erfahrung ; (oder kognitive Beschleunigung)
- Erfahrung: Menge der operativen Informationen ~ * Abstraktion: Verhaltnis von Eingangs- zu
erlebt; (oder Beobachtungszeit) Ausgangsinformationen Mengen
« Kenntnis: "richtig zu tun" (bez. Kognition) . Kpnkretls!erung: \_/erhaltnls von Ausgangs- zu
. o » Eingangsinformationen Mengen
» Expertise: "richtig und schnell zu tun"; kognitive . o .
Geschwindigkeit * « Gelaufigkeit: c-Geschwindigkeit, in der Kognition
N . Kontext
» Lernen: Erhéhung der Expertisestand * worth a B-Prize
kobu Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 34
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3.2. Begriffsbestimmung ¢ vons

c-Geschwindigkeit [1/s]

+ Revision der MCS Grundlagen
|‘ || | I Kenntnis | ie:(il_ltfig:] / %
— el E
/l Information IA Speicht?r Zeit E
il Modell L ) ' _
I iet der Realitat / ich der Wirkli . zettls]
DAUERHAFTIGKEIT EWigkeit=

+Realitat: Parmenides [zB 10] hat die definitive Worte: was es ist, ist es. Mein Kommentar: um mehr zu wissen,
muss man direkt erfahren und explorieren. Die Komplexitat der Wirklichkeit ist unendlich und unreduzierbar.

*Modell: zweckorientierte, einfache Darstellung einiger beliebige Aspekte der Realitat, méglicherweise
einschlieflich virtuelle Welten. Bez. §3 in [11]

+Information: Gegenmittel zu Unsicherheit (bez. Wahrscheinlichkeiten [12, App A.in 11] ); ermdglicht Empfangers
Meinung (Modell) zu aktualisieren. Mein Kommentar: auf Lebensdauer und Subjektivitat aufpassen.

* Speicher/Gedachnis: in MCS Kognitionstheorie, eine Hilfsstruktur, die im Wesentlichen physikalische
Bestandigkeit der Unterstlitzung fiir Informationen gewahrleistet (z.B. gespeicherte Signal, Grabstein , Knoten in ein
Taschentuch ).

« Zeit: Dimension (das heiRt Element eines Modells), die Dauerhaftigkeit bezeichnet; Kehrwert der
Geschwindigkeit, die Veranderung misst ("c-Geschwindigkeir", zu MCS Kognition Theorie zu beziehen).

Besondere Werte:
» o, unendlichen Wert der Dauerhaftigkeit (Ewigkeit), und folglich keine Geschwindigkeit, keine Veranderung.

« 0, iberhaupt keine Dauerhaftigkeit, und folglich unendliche Geschwindigkeit der Anderung (Diskontinuitst)
35
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w2y~ g

Storage :
; " bt
i kognitiver =
' Agent 3 .
; Cognitve Agent 4 Ziel 2
) (<o)
n(ﬁ ion i Zieln
] Ao ] aiip info_,
L " zweckorientiert!
(Kunstliche) kognitive Systeme
|| 2 i
é H /1 Intelligenz
Information: n=Zp, log,(1/p;) [bit] allo sl
- £lls %(]%® Lernen (Erlernung)
Kenntnis: K=log, (N, 2"n +1) [lin] A 2%
. - 2lle 5 Expertise
Gelaufigkeit: F=1/At [s] E E X || (Know-how, Kunstfertigkeit, Kompetenz)
Expertise: E=K-F [lin/s] x Kenntnis 9:(5‘_':i9'
el
Lernen: AE=E(t,)-E(t,); >0 [lin/s] -
i Speicher
Erfahrung: R=r(n;,+n,,,) [bit] /I Information I/‘ " Zeit
Intelligenz: 1=AE/AR [lin/sibit] (‘ Modell I
Gebiet der itat / ich der Wirkli
Kognition (Eri Erkenntnisfahigkeit):
Fahigkeit, richtige Information zu generieren
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i =g

Storage
kognitiver
Agent
Cognitive Agent

] Information ] al s Infoout

(Kunstliche) kognitive Systeme

skalenfrei:
- Teilsystem

- individuelles
- Gruppe

Kognition (Erkennens, Erkenntnisfahigkeit):
Fahigkeit, richtige Information zu generieren
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Institut 4
Automatisation . \ LaRA
Inh It Industrielle

Laboratoire de Robotique et Automatisation

1. Einleitung

2. Robotik

3. Kognition - Cognitics
4.

5.

Emotionen und Teamgeist
Abschluss
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¢

ins itu .
Aufo:n;ﬁs;ﬂ:n / \LaRA
4. Emotionen und Teamgeist 'nowiicie

Laboratoire de Robotique et Automatisation

4.1. Kinstlich hergestellte Elemente
gegeniiber biologischen Komponenten

4.2. Maschine und Mensch
4.3. Begriffshestimmung

4.4. Kognition im Rahmen der Aktion und
Emotion

4.5 Koordination in einer Gruppe
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- - Institut d'
4. Emotionen und Teamgeist Atamamation [ \I5RA
4.1. Kiinstlich hergestelite Elemente industrielle
gegenﬁber biologischen Komponenten Laboratoire de Robotique et Automatisation

Kinstlich hergestellt | Neutral, "allgemein" naturgegeben

Maschine, Roboter; Betriebsbereit ~ Agent : Operational Mensch; Re. Lebend
Greifer, Endeffektor, Magnet Greifmittel Hand; Re. Ergreifen
Kamera, Hubble, MRI visuelle Wahrnehmungsmittel Auge; Re. Sehsinn
kinematische Kette kinematischer Agent Arm, Bein des Koérpers; Re. Bewegung
Motor Effektor Muskel; Re. Aktion
Computer, Elektronik, Netzwerke kognitive Motor Gehirn; Re. Kognition (Erkenntnis)
Status-Schnittstelle, Alarmzentrale, ~emotionaler Agent (Re. Herz (Anzeige der Werte auf dem
Uberwachungssysteme, ICU, Erweckung, Valenz, Spiel); re. emotions
Einstellung)
Systeme Gruppe Gesellschaft, Firma, holding, Verband,
Familien
Komponenten, Untereinheiten Teilsystem Hirnregionen; Neuronen; Aktionare,
Mitglieder
Kathedrale, Wolkenkratzer Schutz Hoéhle, Baum
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LaRA - Labor fiir Robotik und Automation institut a :
4. Emotionen und Teamgeist /ixummﬂm /\LaRA
- ndustrielle
4-2- MaSChlne und MenSCh Laboratoire de Robotique et Automatisation

Kiinstlich hergestelit Neutral, "allgemein” naturgegeben ‘
S

"Agent"

"Maschine" @

Infrastruktur

Cognitive werla

Perception
Cemmunication
Pecision

"Mensch"
i
Beachten Sie die
Farbkorrespondenz in den
Figuren
kobu's Fyrabeseminar Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 4
LaRA - Labor fiir Robotik und Automation lrstitadad 2.
4. Emotionen und Teamgeist /ixummﬂmn /\LaRA
ndustrielle

4- 3 [] Be g ri ffs beSt immu “g Laboratoire de Robotique et Automatisation

Emotionen kénnen angezeigt werden, S —
Wie folgt: i.e. purpose-oriented, simplified
. . . . representation of reality
e Emotion ist in MCS Theorie

definiert, als eine besondere Art, : :
die ein bestimmtes Gebiet betrifft “u

¢ (nicht / meta-physische, nicht /

meta-logische) Fahigkeit, Werte zu \/
greifen ; dynamisch; in Echtzeit; in pocesses

der realen Welt; und dann die e e s e Gl
entsprechende Ziele zu anpassen Aot [13]
Bemerkung:

* Logik kann Wechsel zu halten scheinen;
das Verhalten kann irrational
erscheinen

Realitat

8
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LaRA - Labor flir Robotik und Automation I rstig i an '
4. Emotionen und Teamgeist Auomiaion [|LaRA
e . Industrielle
4l4l Kognltlon im Rahmen der Laboratoire de Robotique et Automatisation
Aktion und Emotion (1 von 3)
e ]
Aktion Kognition Emotion
um zu Uberleben und um zu planen und Aktion zu um mit der Welt zu synchronisieren,
die Welt verandern fiihren um die Aktion auszulésen
"Muskel", "Gehirn", kognitive Motors "Herz", Anzeige der Werte auf dem
physikalische Motor Spiel
physische Welt, kognitive Welt, "nicht- Mischmodus, emotionalen Bereich
Naturgesetze, wahr physischen", Gesetze der ("Meta-Logik"), Gesetze der Wert;

Logik; richtig gut

kobu's Fyrabeseminar Bern, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 43
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- - & A
4. Emotionen und Teamgeist /i\u*omm'w"on /\LaRA
ndustrielle

4l4l Kognition im Rahmen der Laboratoire de Robotique et Automatisation
Aktion und Emotion (2 von 3)

K o g n i i o n
Aktion Kognition Emotion
um zu Uberleben und um zu planen und Aktion zu um mit der Welt zu synchronisieren,
die Welt verandern fiihren um die Aktion auszulésen
"Muskel", "Gehirn", kognitive Motors "Herz", Anzeige der Werte auf dem
physikalische Motor Spiel
physische Welt, kognitive Welt, "nicht- Mischmodus, emotionalen Bereich

physischen", Gesetze der ("Meta-Logik"), Gesetze der Werte;
Logik; richtig gut

Naturgesetze, wahr

44
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LaRA - Labor fiir Robotik und Automation

4. Emotionen und Teamgeist “
4.4. Kognition im Rahmen der
Aktion und Emotion

Unterstiitzung, Logistik

Motor und Bremsbetrieb

Kraft, Energie; kdmpfen oder zu
fliehen; Regelleistung
Schaferhund, Pferd
Exekutivgewalt (Caesar, MT)

Lowe, Bar, Bulle

wesen

folgt und optimiert Regeln, Richtlinien,
Standards; rechnet; Evolution; Syntax

Tempomat (bez. Getriebe, Drossel
Ziele)

Vorstellung der Wahrheit, des c-Gutes;
Phantasie, virtuelle Welten;
Modellierung; Vorhersage

Schéfer, Schaferin

Die Legislative, Wissenschaft

Denkfabrik, Marsmenschen in "Mars
Attacks" Film

Phil hie, "analytische" Philosophie

Arbeit, Betrieb

Mars; Dauerhaftigkeit
(Bestandigkeit,
Entschlossenheit, Zeit)

Soldaten, Polizei, Feuerwehr
Kader, Landwirt, Unternehmer,
Sport - Einzel

kobu

rationales Denken, Meditation,
Funktion, Verwaltung

Mischmodus

Schule, Forschungsinstitut ,
Wissenschaft, Verwaltung,
Strategiespiele (Logik), Schach

Institut a'
Automatisation LaRA
Industrielle

Laboratoire de Robotique et Automatisation

(3 von 3)

andert Regeln und Paradigmen; Irrationalitat, Tduschung;
andert Preise , gibt und nimmt; Revolution; Krieg und Frieden

Tempomat Anpassung und Bremssteuerung ; startet und
stoppt

interne Uberwachung, Kommunikation, Weisheit, Bewusstsein,
Empathie, Solidaritat, Wiirde (dignity), Gnade (mercy)

Lamm, Schafherde, Romulus und Remus Lupa

Volksinitiativen, Mode, Streiks, StraBendemonstrationen

Vogelschwarm ; foderativer chinesischer Drache (Schuppen
wie ein Karpfen, Kopf wie ein Kamel, usw.)

Religion, "kontinentalen" Philosophie

Strategie, Kunst (wertbeladene , symbolische Kommunikation),
Traume und Alptraume, Entspannung, Mindfulness

Venus; Veranderung (Synchronizitat mit den Umstanden und
Instant-Werte, Geschwindigkeit) (re. App. E)

Botschafter, Mittler, Gerichtssystem (Judikative),
Sozialdienste , Versicherungen, Banken, Sport-Team
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4. Emotionen und Teamgeist Avomoiaion [

instituT d
LaRA

Industrielle

4-5 Koordination in einer Gruppe (1 von 3) Lanoratoire de Robotique et Automatisation

* Die Koordination in einer Gruppe ist eine weitere Kognition
bezogene Herausforderung, die erwahnenswert ist.

¢ eine Gruppe braucht eine gemeinsame Kultur
¢ eine gemeinsame Kultur ist schwer herzustellen, weil

(wie bei allen Modellen):
¢ es stiitzt sich notwendigerweise auf unendlich kleine Aspekte der

Wirklichkeit

* ein gemeinsames Ziel muss ausgewahit werden; und das muss mit
akzeptablen jeweiligen Ziele der Mitglieder Agenten Ai, verstandlich
und kohérent sein

kobu

8

Realitat

Gemeinsames
Ziel
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LaRA - Labor fiir Robotik und Automation institut a :

4. Emotionen und Teamgeist Ao /\LaRA

Industrielle

4.5 Koordination in einer Gruppe (2 von 3) Lusore e Rovoi
* Beitrage zu einer gemeinsamen Kultur

e et Automatisation

* Die physische Realitat existiert
nur in der die meisten integraler
Form einer (betriebsbereit ) o -

Mittel (die ganze, die mehr als - Gruppe (kollectiver Agent)
die Teile ist); so Mitglieder und . Mitglieder (individuelle Agenten)
andere Untereinheiten sind nur . "Klebstoff" (Kommunikationskanile

(ko nitive) Elemente in und gemeinsame Kultur; bez.
9 zBTeamgeist , Verfassung, Charter,

immaterielle Modelle. Flagge, Hymne, Beziehungen, usw.)

WIN=

¢ Nach einigen Autoren (Re [15]) werden
Anforderungen in kognitiven Begriffen sehr
anspruchsvoll, wenn sozialen @
Auswirkungen beriicksichtigt werden; eine
mogliche Ursache fiir die Entwicklung der O
menschlichen GehirngroBe ist die nétige
Kapazitat, um effektiv mit bis zu 150
Personen zu kooperieren.

Lebender/operativer Agent

kobu Bemn, J.-D. Dessimoz, HESSO.HEIG-VD, 5. Febr. 2016 47
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4. Emotionen und Teamgeist Ao /\LaRA

Industrielle

4.5 Koordination in einer Gruppe (3 von 3) Lusore e Rovoi

e et Automatisation
|
* Beitrage zu einer gemeinsamen Kultur

¢ Freund: Mitglied einer sehr kleinen Gruppen von Agenten,
die viele Elemente der gemeinsamen Kultur, einschlieBllich
Erfahrung, Werte und mogliche gegenseitige
Unterstiitzung teilen.

Gemeinsames
Ziel

Realitat

8
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Institut d'
Automatisation . \ LaRA
Inh It Industrielle

Laboratoire de Robotique et Automatisation

1. Einleitung

2. Robotik

3. Kognition - Cognitics

4. Emotionen und Teamgeist
5. Abschluss
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)!ATJTSoL'i\;:s;ﬂi /\LaRA
5- AbSChluss Industrielle

Laboratoire de Robotique et Automatisation

* Roboter sind unter uns

¢ Einige haben eine menschliche Form angenommen

¢ Mechatronik und computers sind gut entwickelt

e Jetzt brauchen Kognition und Kognitik mehr Beachtung

¢ Kognition scheint duBerst komplexe Darstellungen
verarbeiten zu kénnen (zB von Vergangenheit, Zukunft; mit

Phantasie, virtuellen Welten; big data; kollektive Aspekte in
Gruppen)

¢ Doch ist Realitat unendlich komplexer

* Nun zeigen die Beobachtung der Menschen und Erfahrung,
was folgt: in Kognition sind die Gesetze der Natur und die
Gesetze des Wertes (bez. Emotionen) wichtiger fiir Erfolg
als vollstandige Modellierung der Wirklichkeit und rein
rationale Logik.
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Automatisation . \ LaRA

Industrielle

Laboratoire de Robotique et Automatisation

I <O b U

Herzlichen Dank
fiir lhre
Aufmerksamkeit!

002 / 05.02.2016

Roboter: Unsere neuen

Freunde im Dienst des
Sides avalabie 1 the pubicaton secion o our websie: Menschen?!
http://lara.heig-vd.ch

Folien k b
http://lara- populus-org/ru b/3 far den Nachwuchs, das Unternehmen & den Berufsverband
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