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Seite 5: Planen und Konfigurieren

Planen und Konfigurieren (PuK) sind zwei Forschungsbereiche innerhalb der
Kiinstlichen Intelligenz, die einige Gemeinsamkeiten aufweisen, die dazu
gefiihrt haben, dass die gleichnamige Fachgruppe ins Leben gerufen wurde.
Diese Fachgruppe ist ein gutes Beispiel fiir einen interdisziplindren Gedan-
kenaustausch, der auch die Wechselspiele der Entwicklung (berstanden
hat. In diesem Artikel werden Planung und Konfigurierung kurz beschrie-
ben, dann wird auf ihre Gemeinsamkeiten eingegangen. Schliellich wird
die Entwicklung des PuK-Workshops und damit auch der Fachgruppe (iber
die letzten 20 Jahre skizziert.

Seite 37: External Directed Search

The dissertation aims at developing heuristic search algorithms that expli-
citly manage the memory hierarchy and can deal with state spaces that
cannot fit into the main memory. Such algorithms are very effective in the
domains where input size is considerably large for the internal memory
and a major part has to reside on the hard disk. The dissertation presents
External A%, an external memory variant of A* algorithm and discusses its
I/0 complexity. Originally designed for undirected graphs, it has been suc-
cessfully extended and applied in model checking where one is faced with
directed and weighted graphs. The algorithms developed in this dissertation
have been successfully implemented in some of
the state-of-the-art tools including Spin model
checker, FF planning system and Uppaal-Cora
for real-time scheduling. The largest exploration
reported consumed 3 Terabytes of hard disk space
while using only 3 Gigabytes of RAM and running
Y e-vane for 196 hours.
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Seite 47: Optimal multi-sensor fusion in the context
of goal-oriented behavior: A robot study
An important component of animal cognition and goal-oriented behavior
is the integration of multiple sources of information. Although, in the ani-
mals like rats, visual cues seem to be an important source, their navigati-
s - === onal capabilities do not cease in
BT - the dark, suggesting that the other
modalities such as proprioception
contributes as well. However, it is
&8 .= ="lZ=. notyet clear how the integration
& = = === of multiple sources of information
W ¥ ;i._;?.| o= -..,.:.... 1. could be performed to assure opti-
. mal performance.
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Seite 53: OC:Planner, Automatische Dienstplanung

mittels Constraintpropagierung

OC:Planner ist eine Software zur Personaleinsatzplanung, die als Planungs-
komponente den Constraint-Solver ,ConSolve” verwendet. Neben der
automatischen Planung beherrscht die Software auch die Planung mit-
tels Schichtfolgen und die Wunschplanung. Diese Planungsverfahren sind
jedoch immer mit der automatischen Planung kombinierbar.
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Seite 51: Sicherheit in der Kiinstlichen Intelligenz

Dieses Jahr wurde die Kiinstliche Intelligenz fiinfzig Jahre alt. Aus einem
esoterischen Randbereich der Informatik ist eine Kerndisziplin geworden.
Techniken der Kiinstlichen Intelligenz (KI) werden inzwischen in fast allen
Gebieten der Informatik eingesetzt. In dem Mal3e, in dem sich diese Tech-
niken verbreiten, stellt sich verstdrkt die Frage nach der Sicherheit. Wenn ich
kiinftig einen Serviceroboter einsetze, wie kann ich sicher sein, dass er mich
nicht verletzt? In diesem Artikel stellen wir drei Techniken vor, mit denen
das Vertrauen in die Zuverldssigkeit von KI-Systemen erh6ht werden kann.
Als Beispiele betrachten wir typische KI-Systeme wie Theorembeweiser und
Roboter. Flir beide ist Sicherheit unerldsslich: ein Theorembeweiser ist nur
dann ntitzlich, wenn wir sicher sein kénnen, dass er nur korrekte Beweise
erzeugt (und nicht etwa Widersprtiche), und ein mobiler Roboter sollte nicht
mit Hindernissen kollidieren.
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