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Arbeitsgruppe
Künstliche Intelligenz
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„Fungus Eater“ by Isabelle Follath
Masanao Toda 1962, Rolf Pfeifer 1994
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Simulation

Sony Hunde

MidSize

SmallSize

Humanoide
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Umwelt

Agent

Sensoren AktuatorenKontrolle
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Start Ziel

a
db

c e
f
g b

e
a

c
d
f

g

Heuristische Suche erzeugt Plan:
a->T; b->T; d->c; e->b; a->e; f->d
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Taxis

Valentino Braitenberg 1984
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Erann Gat 1998: Alfred
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Rodney Brooks 1985

Hindernisvermeidung

Herumfahren

Exploration

Kartierung

Sensoren Aktuatoren
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Herbert Jaeger 1995
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schnell

langsam

Sensoren Verhalten Aktuatoren
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tiefere Ebene

höhere Ebene

Sensoren Verhalten Aktuatoren
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Aktivierung
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Team-
sensoren

Team-
aktuatoren

Team-
verhalten

Roboter-
sensoren

Roboter-
aktuatoren

Roboter-
verhalten

Roboter-
sensoren

Roboter-
aktuatoren

Roboter-
verhalten

Roboter-
sensoren

Roboter-
aktuatoren

Roboter-
verhalten

Roboter-
sensoren

Roboter-
aktuatoren

Roboter-
verhalten

Roboter-
sensoren

Roboter-
aktuatoren

Roboter-
verhalten
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Schußziel

Ball

Vollstrecken aktiv
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Ballvorhersage

Anlauf

Haurein
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Start

Ziel

Knick
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Stellen

Halten
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Pfadplanen

Stellen
Ziel

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Anlauf

Stellen

Ziel

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Anlauf Stellen

Ziel

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Vollstrecken
Stellen

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Vollstrecken

Halten

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Vollstrecken Halten

Schussziel

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Halten

Anlauf

Vollstrecken

Pfadplanen Halten
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Anlauf

Positionieren

Ziel

Schussziel

Anlauf Positionieren
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Positionieren

Ziel

Schussziel

Anlauf Positionieren Passen
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Passen

Haurein

Ziel

Schussziel

PassenPositionierenAnlauf Haurein
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Haurein

HaureinPassenAnlauf Positionieren
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Haurein

HaureinAnlauf Positionieren Passen
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Haurein

HaureinAnlauf Positionieren Passen
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