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m September 1996 organisierte die
amerikanische Gesellschaft fiir
kiinstliche Intelligenz in Portland einen
Wettbewerb fiir mobile Roboter, an dem
die weltweit besten Labors teilnahmen.

Zu 16sen war eine Aufgabe, wie sie
sonst zu den Pflichten einer Direktions-
sekretidrin zidhlt: Aus dem Biiro des
Direktors hinausgehen, um zu priifen,
welcher der beiden Konferenzrdume auf
dem gleichen Stockwerk frei sei; nach-
einander zwei Professoren mitteilen, der
Direktor wiinsche sie in diesem Raum zu
sprechen; anschliessend dem Direktor
sagen, die beiden Mitarbeiter seien
benachrichtigt und wiirden im Raum X
warten...

Das beste Team bewiiltigte diesen Test
in nur 4 Minuten und 20 Sekun-
den — mit deutlichem Vorsprung
auf die Zweitklassierten, deren
Roboter iiber 17 Minuten ge-
braucht hatte. Als siegreiche
Konstrukteure konnten sich drei
amerikanische Ingenieure des
SRI aus dem kalifornischen Palo
Alto sowie Didier Guzzoni® von
der ETH Lausanne (EPFL) feiern lassen.

«Wir waren die einzigen, die mehre-
re Roboter einsetzten», erzihlt Guzzoni.
«Drei kleine Mobilroboter, mit je einem
PC ausgeriistet, teilten sich in die Auf-
gabe und standen in Funkkontakt mit fest
montierten Grossrechnern. Diese Com-
puter iibernahmen jenen Teil der Daten-
verarbeitung, der die Kapazitit der
Roboter iiberstieg: Modellierung der

Topographie aufgrund der von den
drei mobilen Geriten iibermittel-
o~ ten Angaben und Identifika-
tion ihrer jeweiligen
Standorte; Ana-
lyse der von den
Roboterkameras
gelieferten Bil-

der; Spracher-
kennung und
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Sprachgenerierung fiir den
Dialog zwischen Maschine
und Mensch.»

Die Verwendung von

SRI - EPFL - cedos j

drei Robotern statt nur
einem erleichterte die Aufgabe keines-
wegs, sondern stellte das SRI-EPFL-
Team (Foto) vor schwierige Koordina-
tionsprobleme. Eine Schliisselrolle bei
dieser Koordination spielte «Agent» —
eine Computer-Architektur mit dem Ziel,
die Zusammenarbeit mehrerer Rechner
verschiedener Herkunft unabhingig von
ihrem Standort sicherzustellen. Dabei
verstindigen sich die Rechner unter-
einander durch elektronische Kommuni-
kationskanile wie etwa das Internet.
Die SRI-Ihgenieure als Spezialisten
fiir diesen Bereich
tibernahmen die
Idee von Didier
Guzzoni, auto-
nome Mobilrobo-
ter durch die
«Agent»-Archi-
tektur mit den
Grossrechnern zu
verkniipfen. Fiir den Wettbewerb in
Portland hatte das SRI zwei dreirddrige
Roboter zur Verfiigung gestellt, wihrend
die ETH Lausanne™ ihren «Koala»
einsetzte: eine intelligente Maschine von
Lexikongrosse auf sechs Radern.

Solche Wettbewerbe mit der Teil-
nahme der internationalen technischen
Elite sind alles andere als ein Spiel. Wie
hoch die Ziele gesteckt sind, bewies
jlingstim November ein durch die NASA
veranstalteter Testlauf in der Wiiste
Arizonas: Hier mussten die Mobilroboter
zeigen, was sie zur ferngesteuerten
Erkundung des Planeten Mars nach der
Jahrtausendwende beitragen konnten.
Bereits 1997 wird iibrigens die amerika-
nische Sonde «Pathfinder» einen kleinen
Roboter auf der Marsoberfliche ab-
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setzen, um die folgenden Missionen
vorzubereiten. In Arizona war die ETH
Lausanne wiederum mit ihrem «Koala»
vertreten. «Koala» rollte zu seiner Auf-
klarungsfahrt, nachdem ihn ein anderer,
viel grosserer Mobilroboter abgesetzt
hatte: der russische «Marshokod».

Unterwegs zum Mars

«Auf dem Mars werden dann mehrere
kleine Roboter herumfahren, die wesent-
lich weiter entwickelt sind als die
heutigen Geriite», erklirt Charles Baur”
als Verantwortlicher fiir die Kontakte
zwischen EPFL und den USA. «Doch
das Prinzip bleibt sich gleich: der stin-
dige Dialog zwischen Computern, die
unterschiedliche Aufgaben wahrnehmen
miissen. Zwar sind alle Erkundungs-
roboter in ihrer Fortbewegung so unab-
hingig, dass sie etwa den Sturz in eine
Spalte vermeiden konnen. Doch beim
Ausfiihren der eigentlichen Forschungs-
arbeiten werden sie von leistungs-
fihigeren Computern in einer Marsbasis
oder auf der Erde unterstiitzt. Solche
Grossrechner verarbeiten die von
den Mobilrobotern
gesammelten
Daten und erlau-
ben es den Wissen-
schaftlern, direkt
mit den Robotern zu
verkehren. Die Kom-
munikation erfolgt
durch ein Interface,
das eine virtuelle Rea-
litdt herstellt, und ermdglicht zum Bei-
spiel die Ubermittlung des Befehls, ein
bestimmtes Gesteinsstiick der Marsober-
fliche aufzusammeln.» P
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