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Was ist RoboCup?

RoboCup ist eine internationale Initiative zur Förde​rung der Forschung in den Bereichen Künstliche Intelligenz und Autonome Mobile Roboter.  Durch Wettbewerbe in mehreren Benchmark-Domänen erhalten Forscher die Möglichkeit ihre Ergebnisse in realitätsnahen Szenarien und im direkten internatio​nalen Vergleich zu testen. Die spielerische, kompeti​tive Herangehensweise hat in den letzten Jahren, vor allem im Bereich Roboterfußball, großes internatio​nales Interesse hervorgerufen. Das CS Freiburg-Team des Instituts für Informatik wurde mit seiner Fußball​roboter-Mannschaft bereits mehrmals Weltmeister.

Was ist RobocupRescue?

RobocupRescue ist das neue Projekt der internatio​nalen Robocup Association. Strategien für Rettungs​einsätze bei Naturkatastrophen werden mittels soge​nannter Multiagentensysteme erforscht, d.h. Teams von eigenständig wahrnehmenden, entscheidenden und handelnden Programmen versuchen durch Kommunikation und strategisches Handeln möglichst viele Menschenleben zu retten, Feuer zu löschen und Straßen zu räumen. Für die Forschung liefert das generalisierbare Erkenntnisse z.B. über Teamarbeit, Kommunikations- und Koordinationstechniken, Handlungsplanung und Bewegung in dynamischen Umgebungen in Echtzeit und die Simulation von komplexen Systemen. 



Das Entwicklungsteam
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Wer sind wir?

Eine Gruppe von Studenten und Doktoranden unter der Leitung von Prof. Dr. Nebel am Lehrstuhl Grund​lagen der Künstlichen Intelligenz.  

Das Team von 2002

Das RobocupRescue-Team der Universität Freiburg ist aus einer Lehrveranstaltung im Sommersemester 2002 hervorgegangen. Die Studenten Mathias Exner, Markus Degen, Jens Heidrich, Jörg Lesch, Timo Nüssle, Manuel Metzger, Ingo Thon, sowie die Betreuer Michael Brenner, Alexander Kleiner und Thilo Wei​gel setzten das Projekt fort und arbeiten nun auf die Teilnahme bei den Rescue-Weltmeisterschaften im Sommer 2003 in Padua, Italien, hin.

Kontakt

Prof. Dr. Bernhard Nebel (Lehrstuhl für Grundlagen der Künstlichen Intelligenz), Michael Brenner, Ale​xander Kleiner, Thilo Weigel {nebel | brenner | kleiner | weigel}@informatik.uni-freiburg.de 

Tel.: (0761) 203-8220, Albert-Ludwigs Universität Freiburg, Institut für Informatik, Georges-Köhler-Allee Geb. 52, 79110 Freiburg.
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RobocupRescue –

Intelligente Software für Rettungseinsätze bei Naturkatastrophen
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3D-Darstellung der Stadt Kobe, Japan

Die Simulation

RobocupRescue liegt eine komplexe Computersimu​lation zugrunde. Aus den Daten einer beliebigen Stadt mit Straßennetzen und Gebäuden werden Informatio​nen über Einsturzgefährdung, Entflammbarkeit und mögliche Blockaden von Straßen gewonnen, die dann verwendet werden, um den Verlauf der Natur​katastrophe zu simulieren. Auch der Verkehr in der Stadt und das Verhalten der Bevölkerung wird simu​liert, so dass sich für die Rettungstrupps in jedem Augenblick eine veränderte Situation ergibt, auf die schnell reagiert werden muss. 

Rettungskräfte

Jedes an RobocupRescue teilnehmende Team entwic​kelt ein virtuelles Rettungsteam in Form mehrerer autonom in der Simulation agierender Pro​gramme, sogenannter intelligenter Software-Agen​ten. Drei Arten solcher Agenten müssen bei Robocu​p​Rescu​e zusammenarbeiten: Ambulanz-Teams befreien verschüttete Menschen und bringen sie im Kranken​wagen in Notunterkünfte, wo sie medizinisch versorgt werden. Feuerwehren löschen Brände und verhindern so auch den Einsturz von Häusern. Polizeitrupps ha​ben in der Rescue-Simulation die Aufgabe, Straßen​blockaden zu beseitigen. Zusätzlich kann für jeden Agententyp eine Einsatzzentrale entwickelt werden, die die Koordination aller Agenten dieses Typs über​wacht. 

Pfadplanung

Eine notwendige Grundfähigkeit für alle Agenten ist es, den Weg von der augenblicklichen Position zum Einsatzort zu planen. Hierzu wird ein klassisches Verfahren aus der Künstlichen Intelligenz, der A*-Algorithmus verwendet.  Dieser bestimmt auf dem Stadtplan den kürzestmöglichen Weg zum Ziel. Allerdings berücksichtigt der Agent auch sein Wissen über aktuelle Straßenblockaden und kann so auf vermeintlich längeren, aber freien Straßen schneller zu seinem Ziel gelangen.
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Feuerwehragent 2343 plant den Pfad zum nächsten brennen​den Gebäude

Aktionen und Aktionsauswahl

Ein Rettungsagent bewegt sich anfangs ohne Ziel und sammelt Informationen über ausbrechende Feuer, Straßenblockaden und Verletzte. Anhand der eigenen Beobachtungen und der Informationen von anderen Agenten wird dann eine einfache Aktion, ein sogenannter „Skill“, für die Ausführung ausgewählt – oder eine Sequenz von Skills, die zu einem komplexen Verhalten führen. Z.B. die Bewegung zu einem Einsatzort, dann die Ausführung der Aktion, die Beobachtung des Resultats und schließlich die Übermittlung des Ergebnisses an andere Agenten.
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vorher...
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...nachher!


Kooperation

Agenten haben die Möglichkeit, miteinander zu kommunizieren, also Informationen auszutauschen, Zuständigkeiten zu verteilen und Hilfe anzufordern. Dadurch wird, obwohl die Agenten immer noch selbständig entscheiden und handeln, Teamverhalten möglich. Trifft z.B. ein Krankenwagen bei einem Verschütteten ein, so meldet er dies der Zentrale. Diese kann andere Ambulanzteams informieren und dadurch ein sogenanntes „Schwarmverhalten“ verhindern, in diesem Fall den gleichzeitigen Versuch mehrerer Krankenwagen, den selben Verletzen zu bergen. Kooperativ zeigen sich alle Agenten auch, indem sie z.B. die Polizeizentrale über neuentdeckte Straßenblockaden informieren, so dass deren Einsatzkräfte stets wissen, wo sie gebraucht werden.



















