Institut fiir Informatik
Jahresbericht 2007




Universitat Osnabriick Institut fiir Informatik  Jahreshericht 2007

Liebe Leserin, lieber Leser,

vor lThnen liegt der vierte Jahresbericht des Instituts
fiir Informatik. Das bedeutet, dass wir in diesem
Sommer (2008) unseren ersten runden (nimlich
den 5.) Geburtstag feiern konnen.

2007 war geprigt durch drei grof§e Ereignisse: zwei
Weltmeistertitel, errungen auf der RoboCup WM
im Juli von der AG Riedmiller, die Jahrestagung
Kiinstliche Intelligenz der Gesellschaft fiir Informa-
tik, organisiert im September von der AG Hertz-
berg, und der Technologietag 2007 im November,
veranstaltet von zahlreichen Informatik-Arbeitsgrup-
pen aus Universitit, Fachhochschule, Schulen und
Firmen der Region. Detaillierte Berichte hierzu gibt
es im Kapitel Bits & Bytes.

Der personelle Aufbau geht weiter voran: Nils
Rosemann, der in Osnabriick den Master of Science
in Physik mit Informatik erworben hat, besetzt seit
Januar 2007 die DFG-Stelle »Organic fault tolerant
architecture« in der Arbeitsgruppe Technische Infor-
matik (Prof. Brockmann). Die Arbeitsgruppe Bioin-
formatik (Prof. Sperschneider) wird seit Februar ver-
stirkt durch Lena Scheubert, die an der Universitit
Jena ihren Abschluss als Diplom-Bioinformatikerin
gemacht hat. Im April iibernahm Martina Schmitz-
Barton eine halbe Stelle im Informatik-Sekretariat.
Im Mai hat Dr. Elke Pulvermiiller den Ruf auf die
Junior-Professur Software Engineering angenommen
und damit ist dieses wichtige, seit Jahren nur spora-
disch besetzte Fachgebiet endlich wieder dauerhaft
vertreten. Hierbei wird sie unterstiitzt von Dr. Jutta
Géers, die nach zehn Jahren Erzichungsurlaub wie-
der als akademische Ritin in unseren Fachbereich
zurlickgekehrt ist. Im Sommersemester iibernahm
Dr. Frank Kaster von der Universitit Oldenburg die
Veranstaltung »Datenbanksysteme« und will sich
nun weiterhin im Bereich Data Mining an unserem
Lehrangebot beteiligen. Auch Dr. Werner Giescke
vom Gymnasium Carolinum sprang uns zur Seite
und wird nun regelmiflig die im Zweificher-Bache-
lor-Studiengang erforderliche Veranstaltung »Didak-
tik der Informatik« anbieten.

Dr. Ralf Kunze hat nach seiner Dissertation im
Herbst 2006 seinen Abschied durch einen Lehrauf-
trag fiir die Vorlesung »Informatik B« noch etwas
hinausgeschoben, aber im August lief dann sein
Vertrag endgiiltig aus und er wechselte zur Firma
Osthus GmbH nach Aachen.

Weiterhin in der Schwebe befindet sich das Akkre-

ditierungsverfahren zum Studiengang »Master of

Science« in Informatik. Unter Beriicksichtigung der
Kritikpunkte der Gutachter wurde der iiberarbei-
tete Antrag inzwischen erneut eingereicht und nun
deutlich positiver aufgenommen. Der endgiiltige
Bescheid wird fiir Frithjahr 2008 erwartet.

Auf Wunsch des Prisidenten hat das Institut fiir
Informatik ein »Konzept zur Profilbildung und
Weiterentwicklung der Informatik an der Universi-
tit Osnabriick« erarbeitet und hat es in die Gremien
eingespeist. Darin wird eine Aufstockung um vier
weitere Professuren vorgeschlagen. Inzwischen

liegt auch eine befiirwortende Stellungnahme von
Prof. Dr. Armin B. Cremers, Universitit Bonn, vor.
Lassen wir uns iiberraschen, ob der Plan rechtzei-
tig aus der Schublade gezogen wird, falls das Land
Mittel zur Bewiltigung des Abiturientenberges 2011
bereitstellt.

(Ute Wb?@

Oliver Vornberger
Geschiftsfithrender Direktor

Januar 2008
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Institut fiir Informatik

Sekretariat

Anne Diekmann

Astrid Heinze

Anna Rushing-Jungeilges*
Martina Schmitz-Barton

Technik

Marie-Dominique Guyard
Friedhelm Hofmeyer, Dipl.-Phys.
Thorsten Kundoch, Dipl-Ing.*
Bernd Lemme

Arbeitsgruppe Bioinformatik
Volker Sperschneider, Prof. Dr.
Lena Scheubert, Dipl.-Bioinform.

Arbeitsgruppe Digitale Bildverarbeitung
und Fernerkundung
Manfred Ehlers, Prof. Dr.-Ing.*

Arbeitsgruppe Geodatenbanken
Martin Breunig, Prof. Dr.*

Arbeitsgruppe Kombinatorische Algorithmen
Sigrid Knust, Juniorprof. Dr.
Christian Viergutz, Dipl.-Inform.

Arbeitsgruppe Medieninformatik
Oliver Vornberger, Prof. Dr.
Patrick Fox, Dipl.-Math.

Ralf Kunze, Dr.

Dorothee Langfeld, Dipl.-Math.

Arbeitsgruppe Neuroinformatik
Martin Riedmiller, Prof. Dr.*
Thomas Gabel, Dipl.-Inform.*
Roland Hafner, Dipl.-Inform.*
Sascha Lange, M.Sc.*

Martin Lauer, Dr.*

Stephan Timmer, Dipl.-Inform.*

Arbeitsgruppe Operations Research
Peter Brucker, Prof. Dr.*

Arbeitsgruppe Software Engineering
Elke Pulvermiiller, Juniorprof. Dr.-Ing.
Jutta Goers, Dr.

Arbeitsgruppe Technische Informatik
Werner Brockmann, Prof. Dr.-Ing.
Kalle Kleinliitzum, Dipl.-Inform.

Nils Rosemann, M.Sc.

Arbeitsgruppe Wissensbasierte Systeme
Joachim Hertzberg, Prof. Dr.

Kai Lingemann, Dipl.-Inform.
Christopher Lorken, M.Sc.

Andreas Niichter, Dr.

Stefan Stiene, M.Sc.

Thomas Wiemann, M.Sc.

Institutsvorstand

Professoren

Martin Riedmiller
Volker Sperschneider
Oliver Vornberger

wissenschaftlicher Mitarbeiter
Andreas Niichter

nichtwissenschaftliche Mitarbeiterin
Astrid Heinze

Student
Florian Bruns

Lehrbeauftragte
Frank Koster, Dr. (Universitdt Oldenburg)

Werner Gieseke, Dr. (Gymnasium Carolinum)

Frank Thiesing, Prof. Dr. (FH Osnabriick)

*assoziierte Mitglieder
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Arbeitsgruppe
Bioinformatik
(Theoretische Informatik)

Leitung
Prof. Dr. Volker Sperschneider

Mitarbeiterin
Dipl.-Bioinform. Lena Scheubert

Schwerpunkte

Algorithm Engineering und komplexitits-
theoretische Untersuchungen mit Anwendungen
in der Bioinformatik

Stichworte

a) Bioinformatikalgorithmen: Toolbox Bioinforma-
tik, Genomrearrangement, Lehrbuch der algorith-
mischen Bioinformatik

b) Pluripotenz von Zellen: Stammzelldaten,
Microarraydatenanalyse, maschinelles Lernen, regu-
latorische Netzwerke

Projekte
Lehrbuch zur Bioinformatik
Klassifikation pluripotenter Zellen

Regelmiiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Informatik D (Grundlagen der Theoretischen
Informatik)

Algorithmen der Bioinformatik

Seminare und Praktika zur Bioinformatik

Arbeitsgruppe
Digitale Bildverarbeitung
und Fernerkundung

Leitung
Prof. Dr.-Ing. Manfred Ehlers

Mitarbeitende

apl. Prof. Dr.-Ing. Jochen Schiewe
Dr. Pablo Rosso
Dipl.-Umweltwiss. Sascha Klonus
Dipl.-Umweltwiss. Beata Grendus

Schwerpunkte

Die Arbeitsgruppe beschiftigt sich mit der Entwick-
lung von automatisierten Bildauswertungsmethoden
in der Fernerkundung sowie der Umsetzung in

E-Learning Module

Projekte

Spektralwert erhaltende Bildfusion von TerraSAR-X
und optischen Daten

Priifung von Luftbilddaten unterschiedlicher Auf-
nahmesensoren

Fernstudienmaterialien Geoinformatik PLUS
(FerGI+)

Regelmiiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Digitale Bildverarbeitung

Methoden der Fernerkundung

Geographische Informationssysteme
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Arbeitsgruppe
Geodatenbanken

Leitung
Prof. Dr. Martin Breunig

Mitarbeiter

Dipl.-Math. Andreas Thomsen
(DFG-Projekt MAT)
Dipl.-Geogr. Bjérn Broscheit
(BMBE-Verbundprojekt EGIFF)

Schwerpunkte

Die Arbeitsgruppe beschiftigt sich mit Erweiterun-
gen von Datenbanksystemen fiir geowissenschaft-
liche Anwendungen. Insbesondere sind 3D/4D
Geoinformationssysteme und mobile Informations-
systeme Gegenstand der Untersuchungen.

Stichworte
Geodatenbanken, 3D/4D GIS, Geodienste, mobile

Informationssysteme

Projekt MAT

Modellierung und Analyse der Topologie in Mul-
tiple Representation Databases, Teilprojekt des
DFB-Skalenbiindels »Abstraktion von Geoinforma-
tion bei der multiskaligen Erfassung, Verarbeitung,
Analyse und Visualisierung«. Kooperationspartner:
Universititen Bonn, Hannover, Karlsruhe, UniBW
Miinchen

Projekt EGIFF

Entwicklung geeigneter Informationssysteme fiir
Frithwarnsysteme, Verbundprojekt im von DFG
und BMBF geférderten Forschungsprogramm
GEOTECHNOLOGIEN. Kooperationspartner:
Universitit Karlsruhe, UniBW Miinchen, disy
GmbH Karlsruhe, FZI Karlsruhe, sowie beratend
das Bayerische Landesamt fiir Umwelt.

Regelmiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Riumliche Datenbanken

Algorithmen in der Geoinformatik

Mobile Datenbanksysteme

3D/4D Geoinformationssysteme

Themen der Geoinformatik

Arbeitsgruppe
Kombinatorische Algorithmen

Leitung
Juniorprof. Dr. Sigrid Knust

Mitarbeiter
Dipl.-Inform. Christian Viergutz

Schwerpunkte

Die Arbeitsgruppe Kombinatorische Algorith-

men beschiftigt sich mit der Entwicklung und
Implementierung von effizienten Verfahren zur
Losung komplexer kombinatorischer Optimierungs-
probleme.

Stichworte

Scheduling, ressourcenbeschrinkte Projektplanung,
Sportligaplanung, Transportprobleme, Personal-
einsatzplanung, Stundenplanung

Projekte

Sportligaplanung

Kurs- und Priifungsplanung fiir die Universitit
Osnabriick

Integrierte Planung von Produktion und Transport
Personaleinsatzplanung fiir Tankfahrzeuge
Optimierung der Zugbeladeplanung im Kombinier-
ten Verkehr

Erweiterungen fiir das Open-Source-Projekt
CrypTool

Regelmiiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Graphenalgorithmen (V4+ U2)

Einfiihrung in die Kombinatorische Optimierung
(V4+U2)

Komplexe Schedulingprobleme (V4+U>2)
Kryptographische Verfahren (V4 +U2)
Programmierpraktikum Optimierung (P4)
Seminar Optimierung (S2)
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Arbeitsgruppe
Medieninformatik

Leitung
Prof. Dr. Oliver Vornberger

Mitarbeitende

Dipl.-Math. Patrick Fox

Dipl.-Inform. (FH) Markus Ketterl, virctUOS
Dr. Ralf Kunze

Dipl.-Math. Dorothee Langfeld

Dr. Robert Mertens (virtUQOS)

Dr. Martin Gieseking (virctUOS)

Schwerpunkte

Die Arbeitsgruppe Medieninformatik befasst sich
mit der Aufbereitung und Prisentation von audio-
visuellen Daten mithilfe von Autorensystemen sowie
der Veroffendichung von multimedialem Content
auf Internetseiten und mobilen Endgeriten in ver-
schiedenen Zielformaten.

Stichworte
Web-Publishing, Autorensysteme, Cross-Media-
Publishing, E-Learning

Projekt DABWeather:
Klimadatenvisualisierung auf mobilen Endgeriten
mit Digital Audio Broadcast

Projekt mediazmult
Autorensystem zum Erfassen und Veréffentlichen
von multimedialem Vorlesungsbegleitmaterial als

HTML und PDE

Projekt SVGWeather

Entwicklung einer SVG Web Mapping Applikation
zur Visualisierung von vierdimensionalen Daten am
Beispiel von Wettervorhersagedaten

Projekt virtPresenter (SVG)
Autorensystem zum Live-Recording einer
PowerPoint-Prisentation und Aufbereitung
als SVG-gestiitztes E-Learning-System.

Projekt virtPresenter (Flash)
Autorensystem zum Live-Recording einer
PowerPoint-Prisentation und Aufbereitung
als Flash-gestiitztes E-Learning-System

Projekt Verkehrsdatenvisualisierung
Entwicklung einer interaktiven Web-Applikation
zur Visualisierung von Verkehrsdaten

Regelmiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Algorithmen (V4+U2)

Computergrafik (V4 +U2)
Computergrafik-Praktikum (P4)
Datenbanksysteme (V4 + U2)
Datenbankpraktikum (P4)

Berufsfeldseminar (S2)
Web-Publishing-Seminar (S2)
Multimediapraktikum (P4)
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Arbeitsgruppe
Neuroinformatik

Leitung
Prof. Dr. Martin Riedmiller

Mitarbeiter

Dipl.-Inform. Thomas Gabel
Dipl.-Inform. Roland Hafner
M.Sc. Sascha Lange

Dr. Martin Lauer
Dipl.-Inform. Stephan Timmer

Schwerpunkte
Zukiinftige Computerprogramme werden einen
wachsenden Anteil an »intelligenten« Software-
modulen enthalten, deren Verhalten nicht auspro-
grammiert wurde, sondern gelernt — entweder aus
Beispielen von einem Experten oder selbststindig
aus eigener Erfahrung.

Unser generelles Forschungsinteresse besteht
darin, solche adaptiven Softwaremodule auf der
Basis maschineller Lernverfahren weiterzuentwi-

ckeln und auf interessante reale Aufgabenstellungen

anzuwenden.

Im Berichtsjahr 2007 sind vor allem die folgen-
den Ereignisse hervorzuheben: Mehrere interna-
tionale Titel in unterschiedlichen RoboCup Ligen
(darunter Welt- und Europameisterschaft in der
Midsizeliga, Weltmeisterschaft und Europameister-
schaft in der Simulationsliga, der Technical Chal-

lenge Award beim RoboCup 2007, Industrieprojekte

mit dem Axel-Springer Verlag, Weiterentwicklung
eines effizienten RL-Algorithmus, Open-Source
Softwareprojekt »CLSquare« zum Benchmarking
von RL-Algorithmen.

Stichworte

Maschinelles Lernen, Neuronale Netze, Lernen in
Multi-Agenten Systemen, lernfihige mobile Robo-
ter, intelligente Regler, Computational Intelligence

Projekte

Effizientes Reinforcement Lernen durch Zustands-
abstraktion

Lernen in Multi-Agenten Systemen

Lernfihige Autonome Roboter

Neuronale Prognosesysteme

RoboCup Team »Brainstormers Tribots«

Regelmiiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Optimierendes Lernen (V2)

Praktikum Reinforcement Lernen (V)
Introduction to Neuroinformatics (V4)
Information Processing in Machine Learning and
Computational Linguistics (V2 +P2)

Lab Rotation (P2)

Reading Club (S2)

Arbeitsgruppe MidSize Fufballroboter
Arbeitsgruppe Simulationsliga Fuf3ball
Projektgruppen zu verschiedenen Themen



Universitadt Osnabriick Institut fiir Informatik  Jahresbericht 2007 Arbeitsgruppen 1"

Arbeitsgruppe
Operations Research

Leitung
Prof. Dr. Peter Brucker

Mitarbeiter
Dipl.-Math. Christian Strotmann

Schwerpunkte

Die Arbeitsgruppe Operations Research beschiftigt
sich mit Schedulingproblemen mit Anwendungen
in den Bereichen Produktionsplanung, Projekepla-
nung, Personaleinsatzplanung, Stundenplanerstel-
lung, Transportprobleme bei zeitlichen Restriktio-
nen, Compiler. Auflerdem sind Komplexititsfragen
Gegenstand der Untersuchungen.

Stichworte

Maschinenscheduling, Prozessorscheduling, Perso-
naleinsatzplanung, Pipelining, Zyklische Schedu-
lingprobleme, Transportprobleme, Komplexitit,
Lineare Programmierung, Lokale Suchverfahren,
Genetische Algorithmen

Projekte
Personaleinsatzplanung in Krankenhiusern
Zyklische Schedulingprobleme

Regelmiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Optimierung (V4 + U2)
Scheduling (V4 +U2)

Arbeitsgruppe
Software Engineering

Leitung
Juniorprof. Dr.-Ing. Elke Pulvermiiller

Mitarbeiterin
Dr. Jutta Goers

Schwerpunkte

Die im Oktober 2007 neu gestartete Arbeits-
gruppe Software Engineering beschiftigt sich mit
der Gestaltung komplexer Softwaresysteme. Dies
umfasst die Entwicklung von Konzepten und Werk-
zeugen zur Modellierung und Programmierung,

zur Automatisierung der Systemerstellung, sowie der
Qualititssicherung durch Verifikation und Testen.

Stichworte

Modellierung, modellgetriebene Softwareentwick-
lung, Generation, Qualititssicherung, Programmier-
sprachenkonzepte

Regelmiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Informatik B (V4 +U2)

Software Engineering (V4 + U2)
Programmiersprachenkonzepte (V3 + Ur)
Software Qualititsmanagement (V4 + U2)
Softwareentwicklung und Programmierung (S2)
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Arbeitsgruppe
Technische Informatik

Leitung
Prof. Dr.-Ing. Werner Brockmann

Mitarbeiter
Dipl.-Inform. Kalle Kleinliitzum
M.Sc. Nils Rosemann (DFG)

Schwerpunkte

Eingebettete Echtzeitsysteme nehmen mit zuneh-
mender Computerisierung unserer Umwelt einen
immer grofleren Stellenwert ein, insbesondere auch
in sicherheitskritischen Anwendungen. Sie werden
aber auch immer komplexer und fehleranfilliger.
Um die dadurch entstehenden Herausforderungen
bei ihrem Entwurf und Einsatz zu l6sen, werden

in der Arbeitsgruppe Systemarchitekturen sowie
wissensbasierte und lernfihige Methoden erarbeitet,
um eingebettete Echtzeitsysteme sicher zu entwer-
fen und ihnen ein robusteres und »intelligenteres«
Verhalten zu geben. Die Anwendung erfolgt in

der Automatisierungstechnik und auf autonomen
mobilen Robotern.

Stichworte
Eingebettete Echtzeitsysteme, Organic Computing,
Intelligent Control, autonome mobile Roboter

Projekt Engineering robuster eingebetteter
Echtzeitsysteme

Framework und Softwarearchitekturen fiir robuste
eingebettete Echtzeitsysteme mit komplexen, ver-
netzten Systemstrukturen

Projekt Organic Computing

Kontrollierte Selbstorganisation in (sicherheits-
kritischen) eingebetteten Echtzeitsystemen nach
Vorbildern organischer Systeme

Regelmiiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Grundlagen der Technischen Informatik (V4 + U2)
Grundlagen mechatronischer Systeme (V3 + Ur)
Entwurf digitaler Systeme (V2 + U2)
Fuzzy-Systeme und Fuzzy-Control (V2 +U2)
Hardwarepraktikum (P4)

Seminare zu aktuellen Themen der Technischen

Informatik (S2)
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Arbeitsgruppe
Wissenshasierte Systeme

Leitung
Prof. Dr. Joachim Hertzberg

Mitarbeiter

Dipl.-Inform. Kai Lingemann

M.Sc. Christopher Lérken (EU)

Dr. Andreas Niichter

M.Sc. Stefan Stiene (BMBF)

M.Sc. Thomas Wiemann (Wissenschaftliche Hilfskraft)

Schwerpunkte

Die AG Wissensbasierte Systeme arbeitet in For-
schung und Lehre an Methoden und Algorithmen
zur Akquisition, Pflege und Nutzung von Umge-
bungswissen in Symbolform durch eingebettete
Akteure mit hybriden (symbolische wie nicht-sym-
bolische Komponenten umfassende) Architekturen.
Diese Akteure sind in erster Linie mobile Roboter,
aber auch reine Softwaresysteme. Das Wissen dient
den Akteuren dazu, in ihrer Umgebung zielgerichtet
zu agieren. Es soll fiir Menschen inspizierbar und
kommunizierbar sein.

Stichworte

Mobile Robotik, Umgebungsdateninterpretation,
Semantische Kartierung, RoboCup Rescue, Planba-
sierte Robotersteuerung, Planungssysteme

Projekt KURT-3D

Autonome Erfassung und Interpretation von 3D-
Umgebungsdaten mittels Laserscannern an Bord
mobiler Roboter

Projekt LISA
Assistenzroboter in Laboren von Life-Science-Unter-
nehmen

Projekt MACS
Multi-Sensory Autonomous Cognitive Systems
Interacting with Dynamic Environments for Percei-

ving and Using Affordances

Projekt Roberta Regiozentrum Osnabriick
Unterstiitzung bei der Entwicklung und Durchfiih-
rung von Kursen, in denen Kindern am Beispiel der
Programmierung von Lego-Robotern Informatik
vermittelt wird.

Projekt RoboRithmics
Algorithmische und technische Methoden zur Steu-
erung von Explorationsrobotern

Regelmiflig angebotene Lehrveranstaltungen
Einfithrung in die Kiinstliche Intelligenz (V4 + U2)
Wissensbasierte Robotik (V4 + U2)
Wissensbasierte Systeme (V4 + U2)

Einfiihrung in die Programmiersprache C++
(V2+U2)

Praktikum Robotik (P4)

Seminare (S2, englisch) zu Themen aus Robotik,
Handlungsplanung, Wissensbasierte Systeme
Arbeitsgemeinschaft Wissensbasierte Robotik (S2)



Personen




Universitat Osnabriick Institut fiir Informatik  Jahreshericht 2007 Personen 15

Name

Funktionen

Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1982-1989
1989

1989-1990
1990—-1992

1992-1995

1995
1995—2000

2000

2000—2004

seit 10/2004

Martin Breunig, Prof. Dr.

Leiter Arbeitsgruppe Geodatenbanken

Kooptiertes Mitglied des Instituts fiir Informatik

or/224

Kolpingstra$e 7, 49069 Osnabriick

+49 541 969 6237

martin.breunig@uos.de

htep://www.igf.uni-osnabrueck.de

Geodatenbanken, 3D/4D Geoinformationssysteme, mobile
Informationssysteme, Datenintegration

Studium der Informatik an der Technischen Hochschule Darmstadt
Diplom in Informatik

Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Arbeitsgruppe H.-J. Schek,
Datenbanken, Fachbereich Informatik, TH Darmstadt
Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Institut fiir Informatik,

Freie Universitit Berlin

Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Arbeitsgruppe A.B. Cremers,
Institut fiir Informatik III, Universitit Bonn

Promotion in Informatik, Universitit Bonn

Leiter der AG Geoinformationssysteme, Institut fiir Informa-

tik III, Universitit Bonn

Habilitation in Informatik, Universitit Bonn

Professor fiir Umweltwissenschaften mit Schwerpunke Infor-
matik, Hochschule Vechta. Gastprofessuren an der ENSG/
Universitit Nancy, Universitit Wien und Staffordshire University,
UK. Mehrere Forschungsaufenthalte an der ETH Ziirich
Professor fiir Geoinformatik, Universitit Osnabriick

Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

19791985
1985

1985-1986
1987-1992

1992
1992-1995

1995—200§

seit 09/2005

Werner Brockmann, Prof. Dr.-Ing.

Leiter Arbeitsgruppe Technische Informatik

31/510

Albrechtstrafle 28, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2598

werner.brockmann@uos.de
http://www.inf.uos.de/stud.ip/home.php?user=wbrockma
Systemarchitekturen und Entwurf von eingebetteten Echtzeit-
systemen, lernfihige, adaptive Systeme, Intelligent Control,
Neuro-Fuzzy-Methoden, autonome mobile Roboter, insbeson-
dere Kletter- und Laufroboter

Studium der Elektrotechnik an der Universitit Paderborn
Diplom in Elektrotechnik

Entwicklungsingenieur bei der Nixdorf Computer AG, Paderborn
Wissenschaftlicher Mitarbeiter im Fachbereich Elektrotechnik
der Universitit Paderborn, Fachgebiet Datentechnik

Promotion in der Elektrotechnik, Universitit Paderborn
Akademischer Rat im Fachgebiet Datentechnik an der Universi-
tit Paderborn

Akademischer Oberrat an der Universitit zu Liibeck, Institut
fiir Technische Informatik

Professor (W2) fiir Technische Informatik an der Universitit
Osnabriick
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Name
Funktionen

Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web
Interessen
1961-1966
1967-1969
1969
1969-1974
1971-1972
1974

1974-1980

1980-03/2007

Peter Brucker, Prof. Dr.

Leiter Arbeitsgruppe Operations Research

69/316

AlbrechtstrafSe 28a, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2538

peter.brucker@uos.de
heep://www.mathematik.uni-osnabrueck.de/
research_ OR.html

Scheduling, Projektplanung, Personaleinsatzplanung

Studium Mathematik an der Freien Universitit Berlin
Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Lehrstuhl fiir
Statistik und Wirtschaftsmathematik der Freien Uni-
versitit Berlin

Promotion in Mathematik an der Freien Universitit
Berlin

Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Fachbereich Wirt-
schaftswissenschaften der Universitit Regensburg
Postdoc am Operations Research Department der
Stanford University, USA

Habilitation in Operations Research an der Universi-
tit Regensburg

Professur (H3) fiir Mathematik an der Universitit
Oldenburg

Professor (C4) fiir Mathematik an der Universitit
Osnabriick

Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Anne Diekmann
Verwaltungsfachangestelltea

31/509a

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick
+49 541 969 2434
anne.diekmann@uos.de
heep:/fwww.inf.uos.de/
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Name

Funktionen

Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1975
1975-1977
1977-1984
1983

1984-1988

1987

1988-1990

1990—-1992

1992—2004

1998-2002

seit 03/2000

seit 10/2004

seit 02/2006

seit 04/2006

seit 11/2006

Manfred Ehlers, Prof. Dr.-Ing.

Direktor, Institut fiir Geoinformatik und Fernerkundung
Leiter Arbeitsgruppe Digitale Bildverarbeitung und Fernerkun-
dung

Vorsitzender des Vorstands, Verein zur Forderung der Geoinfor-
matik in Norddeutschland (GiN) e.V.

Prisident der Gesellschaft fiir Geoinformatik (GfGI)
Kooptiertes Mitglied des Instituts fiir Informatik

02/102

Seminarstrafle 19 a/b, 49069 Osnabriick

+49 541 969 4592

manfred.ehlers@uos.de
heep://www.igf.uni-osnabrueck.de/759.htm

Integration von Fernerkundung und Geographischen Informa-
tionssystemen (GIS), Datenfusionskonzepte, Geoinformatik-
konzepte, digitale Bildaufzeichnung und -verarbeitung, analyti-
sche Fernerkundung, E-Learning

Diplom in Mathematik, Christian-Albrechts-Universitit Kiel
Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Institut fiir Meereskunde, Kiel
Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Institut fiir Photogrammetrie,
Universitat Hannover

Promotion, Fachbereich Bauingenieur- und Vermessungswesen,
Universitit Hannover

Research Associate und Research Scientist, University of
Georgia, Laboratory for Remote Sensing and Mapping Science,
Athens, GA, USA

Habilitation in digitaler Bildverarbeitung, Fachbereich Bau-
ingenieur- und Vermessungswesen, Universitit Hannover
Associate Professor, Department of Surveying Engineering,
University of Maine, Orono, ME, USA

Full Professor and Chairman, Department of Geoinformatics,
International Institute for Aerospace Survey and Earth Sciences
(ITC), Enschede, Niederlande

Professor (C4) fiir Geographische Informationssysteme (GIS)
und Fernerkundung, Universitdt Osnabriick — Standort Vechta
(seit 1995 Hochschule Vechta)

Prorektor fiir Forschung und Nachwuchsforderung,
Hochschule Vechta

Leiter, Steinbeis Transferzentrum fiir Angewandte Geoinforma-
tik und Umweltforschung (STAGU)

Professor fiir Geographische Informationssysteme und Fern-
erkundung, Universitit Osnabriick

Vorsitzender des Vorstands, Verein zur Férderung der Geoinfor-
matik in Norddeutschland (GiN) e.V.

Direktor, Institut fiir Geoinformatik und Fernerkundung (IGF)
Prisident der Gesellschaft fiir Geoinformatik (GfGI)
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Name Patrick Fox, Dipl.-Math.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/325

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2482

E-Mail patrick.fox@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/patrick

Interessen Digital Audio Broadcasting, Mobile Computing,

SVG, Web-Applikationen

1997—2005 Studium Mathematik mit Nebenfach Informatik an

der Universitit Osnabriick
2005

Diplom in Mathematik

seit 2005 Wissenschaftlicher Mitarbeiter im Institut fiir Infor-
matik an der Universitit Osnabriick

Name Thomas Gabel, Dipl.-Inform.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/362

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 3357

E-Mail thomas.gabel@uos.de

Web heep://www.ni.uos.de/index.php?id=754

Interessen Maschinelles und Reinforcement Lernen,
MultiAgenten Systeme, Fallbasiertes Schlieffen

1997—2003 Studium der Informatik an der Universitit
Kaiserslautern

2004 Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut AIFB,

Universitit Karlsruhe
seit 07/2004  Wissenschaftlicher Mitarbeiter der Arbeitsgruppe
Neuroinformatik, Universitit Osnabriick
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Name Jutta Géers, Dr.

Funktionen Akademische Ritin

Raum 31/349

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 3315

E-Mail jutta.goeers@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/jutta

Interessen Objektorientierte Systeme, Software Engineering

1984-1989 Studium der Informatik an der TU Clausthal

1989-1993 Wiss. Mitarbeiterin fiir Informatik an der TU Clausthal

1993 Promotion in Informatik an der TU Clausthal

seit 1993 Akademische Ritin am Institut fiir Informatik der
Universitit Osnabriick

Name Marie-Dominique Guyard

Funktionen DV-Beauftragte

Raum 31/504

Adresse Albrechtstrafle 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2403

E-Mail marie-dominique.guyard@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/

Name Roland Hafner, Dipl.-Inform.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/363

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2393

E-Mail roland.hafner@uos.de

Web http://www.ni.uos.de/index.php?id=90

Interessen Maschinelles Lernen, Reinforcement Lernen, Mobile Robotik,
RoboCup

1996—2002 Studium der Informatik an der Universitit Karlsruhe

2002 Diplom Informatik

2002 Wissenschaftlicher Mitarbeiter an der Universitit Dortmund,
Arbeitsgruppe Neuroinformatik Prof. Dr. M. Riedmiller

seit 2003 Wissenschaftlicher Mitarbeiter an der Universitit Osnabriick,

Arbeitsgruppe Neuroinformatik Prof. Dr. M. Riedmiller
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Name Astrid Heinze

Funktionen Verwaltungsfachangestellte

Raum 31/323

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2480

E-Mail astrid.heinze@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/astrid

Name Joachim Hertzberg, Prof. Dr.

Funktionen Leiter Arbeitsgruppe Wissensbasierte Systeme
Kooptiertes Mitglied des Instituts fiir Kognitions-
wissenschaften

Dekan des Fachbereichs Mathematik/Informatik
(04/2007 — 03/2009)

Raum 31/507

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2622

E-Mail joachim.hertzberg@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/hertzberg

Interessen Kiinstliche Intelligenz, Autonome mobile Roboter,

Sensordateninterpretation, Handlungsplanung,
Planbasierte Robotersteuerung

1977-1982 Studium der Informatik an der TU Braunschweig und
der Universitit Bonn

1982 Diplom Informatik

1982-1986 Wissenschaftlicher Mitarbeiter, Institut fiir Informatik,
Universitdit Bonn

1986 Promotion in Informatik, Universitit Bonn

19862001 Wissenschaftlicher Angestellter, GMD, Sankt Augustin

1993 Gastforscher, International Computer Science Institute
(ICSI), Berkeley, CA, USA

1993-1994 Vertretungsprofessur in Informatik, Universitdt Dortmund

1995 Habilitation in Informatik, Universitit Hamburg

1996 Gastprofessor, Universitidt Auckland, Neuseeland

1998-2004 Externer Privatdozent in Informatik, Universitit Bonn

200I-2004 Abteilungsleiter, Fraunhofer-Institut fiir Autonome

Intelligente Systeme (AIS), Sankt Augustin
seit 09/2004 Professor (W3) fiir Informatik, Universitit Osnabriick
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Name Friedhelm Hofmeyer, Dipl.-Phys.

Funktionen DV-Beauftragter

Raum 31/319

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2392

E-Mail friedhelm.hofmeyer@uos.de

Web heep:/fwww.inf.uos.de/hofmeyer

Interessen Netzwerke, Betriebssysteme

1990-1998 Studium der Physik an der Universitdt Osnabriick

1998 Diplom in Physik

2000-2002 System- und Netzwerkadministrator Kabel New Media
GmbH, Hamburg

seit 2002 DV-Beauftragter am Institut fiir Informatik der Universitit
Osnabriick

Name Kalle Kleinliitzum, Dipl.-Inform.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/511

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 S41 969 2439

E-Mail kalle.kleinluetzum@uos.de

Web htep://www.inf.uos.de/stud.ip/home.php?user=kkleinlu

Interessen Robotersteuerung, Kontrollarchitekturen, mobile Roboter

1998-2005 Studium der Informatik an der Universitit Kaiserslautern

seit 09/2005

Wissenschaftlicher Mitarbeiter in der Arbeitsgruppe
Technische Informatik, Universitit Osnabriick
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Name Sigrid Knust, Juniorprof. Dr.

Funktionen Leiterin Arbeitsgruppe Kombinatorische Algorithmen
Mitglied in der Studienkommission
Mitglied im Wissenschaftlichen Beirat des Universi-
tdtsverlages Osnabriick

Raum 31/327

Adresse Albrechtstrafle 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2483

E-Mail sigrid.knust@uos.de

Web http://www.inf.uos.de/knust

Interessen Kombinatorische Optimierung, Scheduling

1991-1996 Studium der Mathematik mit Nebenfach Informatik
an der Universitit Osnabriick

1996 Diplom in Mathematik

1996—2001 Wissenschaftliche Mitarbeiterin im Fachbereich
Mathematik/Informatik an der Universitit Osnabriick

1999 Promotion im Fachbereich Mathematik/Informatik
an der Universitit Osnabriick

2001-2003 Software-Ingenieurin bei der Firma sd&m in Ratingen
bzw. Miinchen

seit 2003 Juniorprofessorin fiir Informatik (Kombinatorische
Algorithmen) an der Universitit Osnabriick

Name Thorsten Kundoch, Dipl.-Ing.

Funktionen DV-Beauftragter

Raum 31/366

Adresse Albrechtstraf3e 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2396

E-Mail thorsten.kundoch@uos.de

Web htep://www.ni.uos.de

Interessen Netzwerke, Betriebssysteme




Universitat Osnabriick Institut fiir Informatik  Jahreshericht 2007 Personen 23

Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1994—2001

2001

2001-08/2007

Ralf Kunze, Dr.

Wissenschaftlicher Mitarbeiter

31/318a

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2534

ralf. kunze@uos.de

heep://www.inf.uos.de/ralf

Java, SVG, XML, Mobile Computing, Computer-
grafik, Web-Applikationen, GIS, Web Mapping

Studium der Angewandten Systemwissenschaft,
Universitit Osnabriick

Diplom in Angewandte Systemwissenschaft
Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fiir
Informatik der Universitit Osnabriick

2006 Promotion in Informatik

Name Sascha Lange, M. Sc.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/371

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2245

E-Mail sascha.lange@uos.de

Web htep://www.ni.uos.de/index.php?id=46

Interessen Maschinelles Lernen, Maschinelles Sehen, Robotik

1998-2004 Studium der Kognitionswissenschaft an der
Universitit Osnabriick

2001 Bachelor of Science in Cognitive Science

2004 Master of Science in Cognitive Science

seit 2004 Wissenschaftlicher Mitarbeiter in der Arbeitsgruppe
Neuroinformatik, Universitit Osnabriick

Name Dorothee Langfeld, Dipl.-Math.

Funktionen Wissenschaftliche Mitarbeiterin

Raum 31/318a

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2558

E-Mail dorothee.langfeld@uos.de

Web htep://www.inf.uos.de/langfeld

Interessen Web Mapping, GIS, Web-Applikationen, Daten-
visualisierung, Computergrafik, JOGL, SVG, XML

2000-2006 Studium Mathematik auf Diplom und Lehramt fiir
Gymnasium Mathematik/ Chemie an der Universitit
Osnabriick

2006 Diplom in Mathematik

seit 10/2006

Wissenschaftliche Mitarbeiterin am Institut fiir Infor-
matik der Universitit Osnabriick
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Name Martin Lauer, Dr.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter
Mitglied des technischen Ausschusses der RoboCup
Middle-Size League

Raum 31/364

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2394

E-Mail martin.lauer@uos.de

Web http://www.ni.uos.de/index.php?id=44

Interessen Automatische Datenanalyse, {iberwachtes und
uniiberwachtes Lernen, Reinforcement Learning,
autonome Robotik

19942000 Studium der Informatik an der Universitit Karlsruhe

2000 Diplom in Informatik an der Universitit Karlsruhe

2000—2002 Wissenschaftlicher Mitarbeiter an der Fakultit fiir
Informatik der Universitit Karlsruhe

20022003 Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Fachbereich Infor-
matik der Universitit Dortmund

seit 2003 Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fiir Kogni-
tionswissenschaft der Universitit Osnabriick

2004 Promotion in Informatik

Name Bernd Lemme

Funktionen Laboringenieur

Raum 31/515

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2380

E-Mail bernd.lemme@uos.de

Web heep:/fwww.inf.uos.de/

Interessen Eingebettete Systeme, Autonome mobile Roboter
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Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1996—2004

2002

2000—2004

seit 10/2004

Kai Lingemann, Dipl.-Inform.

Wissenschaftlicher Mitarbeiter

31/506

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2623

kai.lingemann@uos.de
heep:/fwww.inf.uos.de/lingemann/

3D-Laser Scanning, Robot Vision, Robot Control, Simul-
taneous Localization and Mapping (SLAM, 6D SLAM),
Robot Control Architectures, Sensor Based Planning,
Online Exploration, Knowledge-Based Systems, Artificial
Intelligence

Studium der Informatik an der Universitit Bonn und der
Kyoto University, Japan

Diplom in Informatik

Doktorand am Fraunhofer-Institut fiir Autonome Intelli-
gente Systeme (AIS), Sankt Augustin

Wiss. Mitarbeiter am Institut fiir Informatik der Universitit
Osnabriick

Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1999—2004
2002-2003
2004—2006
2006

seit 12/2006

Christopher Lérken, M. Sc.

Wissenschaftlicher Mitarbeiter

31/503

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2438

christopher.loerken@uos.de

heep://www.inf.uos.de/ ~cloerken

Autonome mobile Roboter, Roboterkontrollarchitekturen,
Kiinstliche Intelligenz, Affordance-basierte Robotersteuerung,
Behavior-basierte Systeme, Sensordateninterpretation

Studium Cognitive Science (Bachelor), Universitdt Osnabriick
Auslandsstudium Cognitive Science, Dublin University, Irland
Studium Cognitive Science (Master), Universitit Osnabriick
Forschungsaufenthalt Fraunhofer-Institut IAIS, Sankt Augustin
Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fiir Informatik,
Universitit Osnabriick (EU-Projekt MACS)
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Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Interessen

1996—2002

2002

2002/2003

2000—2004

seit 10/2004

Andreas Niichter, Dr.

Wissenschaftlicher Mitarbeiter

31/506

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

+49 541 969 2623

andreas.nuechter@uos.de
heep://www.inf.uos.de/nuechter/

3D-Laser Scanning, Robot Vision, Robot Control,
Simultaneous Localization and Mapping (SLAM, 6D
SLAM), Robot Control Architectures, Sensor Based
Planning, Online Exploration, Knowledge-Based
Systems, Artificial Intelligence

Studium der Informatik an der Universitit Bonn und
der Washington State University, USA

Diplom in Informatik

Lehrauftrag Fachhochschule Bonn-Rhein-Sieg
(Regelungstechnik)

Doktorand am Fraunhofer-Institut fiir Autonome
Intelligente Systeme (AIS), Sankt Augustin
Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fiir Infor-
matik, Universitit Osnabriick

2006 Promotion in Informatik

Name Elke Pulvermiiller, Juniorprof. Dr.-Ing.

Funktionen Leiterin Arbeitsgruppe Software Engineering

Raum 31/318

Adresse Albrechtstrafle 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2534

E-Mail elke.pulvermueller@uos.de

Web hetp://www.inf.uos.de/pulvermueller

Interessen Modellierung, Automatisierung der Softwareentwicklung,
Generation, Qualitdtssicherung

1991-1996 Studium der Wirtschaftsinformatik an der FH fiir Technik
und Wirtschaft Reutlingen

1996 Diplom in Informatik (FH)

1996-1999 Studium der Informatik an der Universicit Ttibingen

1999 Diplom in Informatik

19992000 Wissenschaftliche Mitarbeiterin, Universitit Ttiibingen
(Stipendium des Landes Baden-Wiirttemberg)

2000—2005 Wissenschaftliche Mitarbeiterin, Universitit Karlsruhe

20052006 Wissenschaftliche Mitarbeiterin, FSU Jena

2006 Promotion in Informatik, FSU Jena

2006—2007 Wissenschaftliche Assistentin, Université du Luxembourg

Seit 10/2007

Juniorprofessorin (W1), Universitit Osnabriick
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Name Martin Riedmiller, Prof. Dr.

Funktionen Leiter Arbeitsgruppe Neuroinformatik
Mitglied im Institutsvorstand
Vorstandsmitglied RoboCup Federation
Studienkommission und Priifungsausschuss Cognitive
Science
Gutachtertitigkeiten fiir DFG
diverse Zeitschriften und Konferenzen

Raum 31/370

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2395

E-Mail martin.riedmiller@uos.de

Web heep://www.ni.uos.de/index.php?id=41

Interessen Maschinelle Lernverfahren fiir praktische Aufgabenstellun-
gen, Robotik

1986-1992 Studium Informatik an der Technischen Universitit Karlsruhe

1992-1996 Wissenschaftlicher Mitarbeiter an der Universitit Karlsruhe
in der Gruppe »Neuronale Netzwerke«

1996 Dissertation, TH Karlsruhe

1997-2002 Wissenschaftlicher Assistent (Cr), Universitit Karlsruhe

1998 Forschungsaufenthalt an der Carnegie Mellon University,
Prof. A. Moore

2002 Professor (C3) fiir Computational Intelligence, Universitit
Dortmund

seit 2003 Professor (C4) fiir Neuroinformatik, Universitit Osnabriick

Name Nils Rosemann, M. Sc.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/513

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2488

E-Mail nils.rosemann@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/stud.ip/home.php?user=
nrosemann

Interessen Organic Computing, lernfihige Systeme, eingebettete
Echtzeitsysteme

2001-2004 Bachelor of Science in Physik mit Informatik an der
Universitit Osnabriick

20042006 Master of Science in Physik mit Informatik an der

seit 01/2007

Universitit Osnabriick
Wissenschaftlicher Mitarbeiter in der Arbeitsgruppe
Technische Informatik, Universitit Osnabriick
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Name Anna Rushing-Jungeilges

Funktionen Fremdsprachensekretirin

Raum 31/365

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2390

E-Mail anna.jungeilges@uos.de

Web htep://www.ni.uos.de/index.php?id=9

Name Lena Scheubert, Dipl.-Bioinform.
Funktionen Wissenschaftliche Mitarbeiterin

Raum 31/320

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2509

E-Mail lena.scheubert@uos.de

Web http://www.informatik.uni-osnabrueck.de/lena
Interessen Bioinformatik, Maschinelles Lernen
2001-2007 Studium der Bioinformatik an der FSU Jena

seit 03/2007

Wissenschaftliche Mitarbeiterin in der Arbeitsgruppe
Bioinformatik, Universitit Osnabriick

Name
Funktionen
Raum
Adresse
Telefon
E-Mail
Web

Martina Schmitz-Barton
Verwaltungsfachangestellte

31/323

AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick
+49 541 969 2480
martina.schmitz-barton@uos.de
heep:/fwww.inf.uos.de/martina
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Name Volker Sperschneider, Prof. Dr.

Funktionen Leiter Arbeitsgruppe Bioinformatik
Mitglied im Institutsvorstand

Raum 31/321

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2478

E-Mail volker.sperschneider@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/volker

Interessen Bioinformatik, PCP-Theorem, P-NP-Problem

1971-1976 Studium der Mathematik mit Nebenfach Physik an
der Universitit Freiburg

1976 Diplom in Mathematik

1977-1978 Wissenschaftlicher Assistent am Mathematischen
Institut der Universitit Freiburg

1978-1980 Wissenschaftlicher Mitarbeiter an der Fakultit fiir
Informatik der Universitit Karlsruhe

1979 Promotion an der Fakultit fiir Mathematik der Uni-
versitdt Freiburg

1980-1986 Hochschulassistent an der Fakultit fiir Informatik der
Universitit Karlsruhe

1986 Habilitation im Fach Informatik an der Universitit
Karlsruhe

seit 1987 Professur fiir Theoretische Informatik am Fachbereich
Mathematik/Informatik der Universitit Osnabriick

Name Stefan Stiene, M. Sc.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/503

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2438

E-Mail stefan.stiene@uos.de

Web htep://www.inf.uos.de/sstiene

Interessen Autonome mobile Roboter, Robotersimulation, 3D
Gebiuderekonstruktion aus Laserscandaten, Sensor-
dateninterpretation

20012004 Studium der Physik mit Informatik (Bachelor) an der
Universitit Osnabriick

2004-2006 Studium der Physik mit Informatik (Master) an der

seit 04/2006

Universitit Osnabriick
Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Institut fiir Infor-
matik, Universitit Osnabriick (BMBF-Projeke LISA)
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Name Stephan Timmer, Dipl.-Inform.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter
Sokrates-Koordinator des IKW

Raum 31/371

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2245

E-Mail stephan.timmer@uos.de

Web http://www.ni.uos.de/index.php?id=746

Interessen Maschinelles Lernen, Reinforcement Learning

1996-2004 Studium der Informatik an der Universitit Dortmund

seit 2004 Wissenschaftlicher Mitarbeiter in der Arbeitsgruppe
Neuroinformatik an der Universitit Osnabriick

Name Christian Viergutz, Dipl.-Inform.

Funktionen Wissenschaftlicher Mitarbeiter

Raum 31/326

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2491

E-Mail christian.viergutz@uos.de

Web htep://www.inf.uos.de/viergutz

Interessen Kombinatorische Optimierung, Transportoptimie-
rung, Algorithmen fiir Flussnetzwerke

2000-2006 Studium der Informatik an der Universitit Paderborn

2006 Diplom in Informatik

seit 10/2006

Wissenschaftlicher Mitarbeiter in der AG Kombinato-
rische Algorithmen, Universitit Osnabriick
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Name Oliver Vornberger, Prof. Dr.

Funktionen Geschiftsfithrender Direktor, Institut fiir Informatik
Leiter Arbeitsgruppe Medieninformatik
Mitglied im Fachbereichsrat
Vorstandsmitglied, Zentrum VirtUOS
Studienberater
Senatsmitglied (Sprecher)

Raum 31/324

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2481

E-Mail oliver.vornberger@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/oliver

Interessen Web-Publishing, E-Learning

1972-1976 Studium der Informatik an der Universitit Dortmund

1976 Diplom in Informatik

1977-1986 Wissenschaftlicher Assistent fiir Informatik an der Univer-
sitit Paderborn

1980 Promotion in Informatik an der Universitit Paderborn

1980-1981 Postdoc, CS-Department, University of California at
Berkeley, USA

1987 Akademischer Rat an der Universitit Paderborn

1987 Habilitation in Informatik an der Universitit Paderborn

1988 Professor (C3) fiir Informatik an der Universitit Osnabriick

1992 Professor (C4) fiir Informatik an der Universitit Osnabriick

seit 2003 Geschiftsfithrender Direktor des Instituts fiir Informatik
der Universitit Osnabriick

Name Thomas Wiemann, M. Sc.

Funktionen Wissenschaftliche Hilfskraft (Projeke RoboRithmics)

Raum 31/509

Adresse AlbrechtstrafSe 28, 49069 Osnabriick

Telefon +49 541 969 2623

E-Mail thomas.wiemann@uos.de

Web heep://www.inf.uos.de/twiemann

Interessen 3D-Robot/Computer Vision, Sensor Data Interpretation,
Sensor Based Planning, Artificial Intelligence

2001-2005 Studium der Physik mit Informatik (Bachelor) an der Uni-
versitit Osnabriick

2005-2007 Studium der Physik mit Informatik (Master) an der

seit 10/2007

Universitit Osnabriick
Wissenschaftliche Hilfskraft mit Abschluss, Institut fiir
Informatik, Universitit Osnabriick (Projekt RoboRithmics)




Projekte

Projekt Arbeitsgruppe
Lehrbuch zur Bioinformatik Bioinformatik
Klassifikation pluripotenter Zellen Bioinformatik

Spektralwert erhaltende Bildfusion von TerraSAR-X und optischen Daten

Digitale Bildverarbeitung

und Fernerkundung

Priifung von Luftbilddaten zweier unterschiedlicher Aufnahmesensoren
hinsichtlich eines optimalen Aufnahmesystems zur Erfiillung von Aufgaben
von Vermessungs- und Umweltverwaltung

Digitale Bildverarbeitung

und Fernerkundung

Fernstudienmaterialien Geoinformatik PLUS (FerGI+)

Digitale Bildverarbeitung

und Fernerkundung

Modellierung und Analyse der Topologie in Multiple Representation Databases

Geodatenbanken

EGIFF — Entwicklung geeigneter Informationssysteme fiir Frithwarnsysteme

Geodatenbanken

Sportligaplanung

Kombinatorische Algorithmen

Kurs- und Priifungsplanung fiir die Universitit Osnabriick

Kombinatorische Algorithmen

Integrierte Planung von Produktion und Transport

Kombinatorische Algorithmen

Personaleinsatzplanung fiir Tankfahrzeuge

Kombinatorische Algorithmen

Optimierung der Zugbeladeplanung im kombinierten Verkehr

Kombinatorische Algorithmen

Erweiterungen fiir das Open-Source-Projekt CrypTool

Kombinatorische Algorithmen

DABWeather Medieninformatik
media2zmult Medieninformatik
SVGWeather: Entwicklung einer SVG Web Mapping Applikation zur Visuali-  Medieninformarik
sierung von vierdimensionalen Daten am Beispiel von Wettervorhersagedaten

virtPresenter (SVG) Medieninformatik
virtPresenter (Flash) Medieninformatik
Verkehrsdatenvisualisierung und Animation Medieninformarik
Effizientes Reinforcement Lernen durch Zustandsabstraktion Neuroinformatik
Lernen in Multi-Agenten Systemen Neuroinformatik
Lernfihige Autonome Roboter Neuroinformatik
Neuronale Prognosesysteme Neuroinformatik
RoboCup Team »Brainstormers Tribots« Neuroinformatik

Personaleinsatzplanung in Krankenhiusern

Operations Research

Zyklische Schedulingprobleme

Operations Research

Engineering robuster eingebetteter Echtzeitsysteme

Technische Informatik

Organic Computing

Technische Informatik

KURT;3D

Wissensbasierte Systeme

Assistenzroboter in Laboren von Life-Science-Unternehmen (LISA)

Wissensbasierte Systeme

Affordance-basierte Roboterkontrolle (MACS)

Wissensbasierte Systeme

Roberta Regiozentrum Osnabriick

Wissensbasierte Systeme

Algorithmische Methoden zur Robotersteuerung (RoboRithmics)

Wissensbasierte Systeme
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Lehrbuch zur Bioinformatik

Leitung Prof. Dr. Volker Sperschneider
Laufzeit seit 2004
Stichworte

Das im Jahresbericht 2006 angekiindigte Lehrbuch
»Bioinformatics: Problem solving Paradigms« wurde
fertiggestellt und wird im Juni 2008 erscheinen.

Abstract Selected Core Bioinformatics Problems
(Chap. 1) are introduced and transformed into for-
malized Algorithmic Problems (Chap. 2) that often,
with some luck, admit efficient and exact solutions
by applying the fundamental principle of Dyna-

mic Programming (Chap. 3), whereas sometimes
especially clever Intelligent Data Structures (Chap.
4) are required to efficiently compute exact soluti-
ons, provided that NP-Hardness (Chap. 5) does not
prevent exact solutions at all, in this case forcing us
to relax the notion of algorithmic solution by admit-
ting, for example, Approximation Algorithms (Chap.
6), or even to not analytically solve a problem at

all, but to either let Adaptive Machines (Chap. 7)
learn probably correct solutions by being trained to
appropriate training data, or to pull back to Various
Heuristics (Chap. 8) without asserting any claims on
provable performance guarantees at all.

The goal of this book is thus not to give a more or
less complete presentation of bioinformatics themes,
but to train the reader in applying fundamental
concepts and paradigms of problem analysis and
algorithm design that are used in bioinformatics over
and over again. This is done in form of case studies
with selected core problems of bioinformatics as
example problems.

Paradigmen des Algorithmenentwurfs und der Problemanalyse

Bi-Clustering auf Microarray-Daten

a) Messdaten

b) Cluster werden sichtbar
nach Umordnen von Zeilen und Spalten
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Klassifikation pluripotenter Zellen

Leitung Prof. Dr. Volker Sperschneider
Mitarbeiterin Dipl.-Bioinform. Lena Scheubert
Laufzeit seit 2006

Stichworte ~ Stammzelldaten, Microarraydatenanalyse,

maschinelles Lernen, regulatorische Netzwerke

Die 2006 begonnenen Kooperationen mit der Pro-
fessur fiir Bioinformatik an der Universitit Greifs-
wald (Prof. Georg Fuellen) und dem Max-Planck-
Institut fiir molekulare Biomedizin in Miinster

(Dr. Roland Reinbold/Prof. Hans Schéler) wurden
2007 fortgesetzt und vertieft. Hauptthema war die
Unterscheidung pluripotenter und nicht pluripoten-
ter Zellen an Hand von Microarraydaten. Hierftir
wurden sowohl statistische Analyseverfahren als
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auch maschinelle Lernmethoden eingesetzt.

Im Jahr 2008 soll diese Zusammenarbeit weiter
ausgebaut werden. Es werden eine Verbesserung
der Analyseverfahren und die Entwicklung eines
zuverlissigen Vorhersagesystems fiir pluripo-
tente Zellen durch zusitzliches Datenmaterial
angestrebt. Zudem soll es durch diese Ergebnisse
moglich werden, einzelne Pluripotenzgene zu
identifizieren.
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Spektralwert erhaltende Bildfusion von TerraSAR-X und optischen Daten

Leitung Prof. Dr.-Ing. Manfred Ehlers
Mitarbeiter Dr. Pablo Rosso, Dipl. Umweltwiss. Sascha Klonus
Laufzeit 08/2007-07/2009
Forderung  Bundesministerium fiir Wirtschaft und Technologie durch die
Raumfahrtagentur des Deutschen Zentrums fiir Luft- und Raumfahre e V. (DLR)
Stichworte  Bildfusion, Pansharpening, hochauflosendes Satellitenradar
Web http://www.igf.uni-osnabrueck.de/1788.htm

Das Projekt besitzt das Ziel der Nutzung von Ter-
raSAR-X-Radardaten, um die rdumliche Auflésung
von multispektralen Daten verschiedener elektro-

optischer Fernerkundungssensoren zu erhéhen. Dies
soll mit Hilfe einer neuartigen Fusionsmethode, der
Ehlers Fusion, erreicht werden, die bei der Inte-
gration multisensoraler elektrooptischer Bilddaten
exzellente Ergebnisse bei gleichzeitiger Erhaltung der

spekeralen Charakeeristiken erzielt
und ihre Uberlegenheit gegeniiber
Standardverfahren gezeigt hat. Die
neue Methode soll fiir Radardaten
modifiziert und auf die Fusion
elektrooptischer und Radardaten
angewandt werden. Auflerdem

soll evaluiert werden, ob durch die
Fusion die Ergebnisse von automa-
tisierten Auswerteverfahren, wie der
Segmentierung und Klassifizierung,
verbessert werden kénnen.

Durch die erfolgreiche Fusion von
hochauflésenden Radardaten und
optischen Daten unterschiedlicher
Aufnahmezeitpunkte kénnen nach
Katastrophen wie Erdbeben oder
Uberflutung auch bei bewélktem
Himmel aktuelle hochauflésende
Echtfarben-Bilder generiert und
den Rettungskriften zur Verfigung
gestellt werden. Diese kénnen zur
zligigen Planung von Mafinahmen (Evakuierung,
Schadensabschitzung, Zugangsmoglichkeiten)
genutzt werden. Des Weiteren wird die Interpre-
tation der Daten aufgrund der hohen Auflsung
erleichtert, was besonders interessant fiir das Moni-
toring landwirtschaftlicher Flichen ist. So kénnen
Angaben der landwirtschaftlichen Betriebe besser
und akeueller tiberpriift werden.
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Priifung von Lufthilddaten zweier unterschiedlicher Aufnahmesensoren

hinsichtlich eines optimalen Aufnahmesystems zur Erfiillung
von Aufgaben von Vermessungs- und Umweltverwaltung

Leitung Prof. Dr.-Ing. Manfred Ehlers

Mitarbeiter Dr.-Ing. Jochen Schiewe, Dr. Pablo Rosso, Diplom.-Umweltwiss. Sascha Klonus

Laufzeit 06/2007-11/2007

Forderung  Landesamt fiir Natur und Umwelt (LANU)

Stichworte  Digitale Luftbildkameras, semantische Analyse, Radiometrie
Web http://www.igf.uni-osnabrueck.de/1791.htm

In diesem Projekt wurden Luftbilddaten der digital
aufnehmenden Flugzeugsensoren ADS40, DMC
und Ultracam fiir ihre Verwendbarkeit zur Erfiillung
von Aufgaben in der Umwelt- und Landwirtschafts-
verwaltung und der Landesvermessungsverwaltung
gepriift. Die Kamerasysteme wurden an ALK Daten
auf ihre geometrische Genauigkeit tiberpriift und
die Radiometrie an gemittelten Histogrammen
bestimmter Landbedeckungen untersucht. Fir die
Untersuchungen zur Interpretation von Vegetations-
gebieten wurde zunichst der Einfluss der Sensor-
systeme gepriift, anschliefend wurde eines der
Sensorsysteme ausgewihlt und auf unterschiedliche

Bodenauflosungen degradiert. Diese unterschiedli-
chen Auflésungen wurden dann ebenfalls auf ihren
Einfluss auf die Interpretation untersucht. Des
Weiteren wurde der Einfluss des Pan-Sharpening auf
die Interpretation gepriift. Um den Einfluss der
Interpretationsverfahren zu testen, wurden unter-
schiedliche Verfahren angewandt, wie visuelle mono-
skopische, teilautomatisierte und automatisierte
Auswertung. Abschliefend wurde die Eignung der
Kamerasysteme fiir die stereophotogrammetrische
Auswertung getestet und der erforderliche Speicher-
bedarf, sowie benétigte Hard- und Software fiir eine
Befliegung des Landes Schleswig Holstein ermittelt.

Vergleich zweier Digitalkamerasysteme:

DMC von Intergraph (links) und ADS 40 von Leica (rechts)
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Fernstudienmaterialien Geoinformatik PLUS (FerGl+)

Leitung Prof. Dr.-Ing. Manfred Ehlers
Mitarbeitende Dr.-Ing. Jochen Schiewe, Diplom.-Umweltwiss. Beata Grendus

Laufzeit 05/2007-06/2008 (verlingerbar nach Evaluation im Frithjahr 2008)

Forderung ELAN III, Niedersichsisches Ministerium fiir Wissenschaft und Kultur (MWK)
Stichworte E-Learning, Geoinformatik-Module, Nachhaltigkeit

Web htep://www.fergi-online.de/

Im Rahmen des Vorhabens Fernstudienmaterialien
Geoinformatik (FerGI), das zwischen 2003 und
2006 von der Bund-Linder-Kommission gefordert
wurde, wurden Module zu aktuellen bzw. spezi-
fischen Themen der Geoinformatik entwickelt
und von etwa 150 Studierenden in der Hochschul-
ausbildung und iiber 600 Personen im privaten
Weiterbildungsbereich genutzt. Das Folgeprojekt
Fernstudienmaterialien Geoinformatik PLUS
(FerGl+) verfolgt nun die generelle Zielsetzung,
weitere E-Learning-Materialien zu Themen der
Geoinformatik zu erstellen, vorhandene zu aktu-

alisieren sowie einen breiten curricularen Einsatz
an Hochschulen im gesamten Bundesgebiet durch
organisatorische, didaktische und technische Mafi-
nahmen zu gewihrleisten.

FerGI+ wird vom Land Niedersachsen im Rahmen
des Programms ELAN III gefordert. Neben der
Universitit Osnabriick (IGE virtUOS) sind die
Fachhochschulen Osnabriick (FB Agrarwissenschaf-
ten und Landschaftsarchitektur) und Oldenburg
(Institut fiir Angewandte Photogrammetrie und
Geoinformatik) am Projeke beteiligt.

Analyse
Digital image
iI:-lmatching and Farb-
age seqyence Management
i analysis Digitale 3p -
m:s (English)  Gelandemodelle - Modellierung
Interpolations- und
Netzwerken o {
Geoinformatik  verfahren Integrated  Visualisierung \
Anwendungen in der Bauleit- sensor i P 4
wensung und orientation Prasentation ]
Aufbau eines Raumplanung (English)
kommunalen Image analysis | Automatische
Infarmations- (English) Generalisierung
Aufbau eines systems | Segmentie-
kommunalen GIS in der rungsverfahren Karten-
Informations- Bodenkunde in der gestaltung
Computer systems |l Fusion of Gls Fernerkennung W
Aided Remote Sensing in der - ik Engineering
Facility and = Landschafts- eostatisti Tn der
Management GIs Data eI ul;lfung planung Geoinformatik
Einfdh : (English) fcle .
DDrRgin satelliten- Geodaten Internet GIS
GIS e standards
: erkundung  Koordinaten-
Airborne
: systeme und Map Algebra
Laserscanning GPS
Airborne Mobile Ob!ekt'
Laserscanning Datenerfassung G@daten- CEEL
(English) mit einem ppA  Daten- piens-£ EST
strukturen systeme
und
Algorithmen fir
Mobile Geodaten-
Datenerfassung  banken Geodatenbank-

mit einem PDA
ArcPad Ubung

systeme

Algorithmische
Geometrie in der
Geoinformatik
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Modellierung und Analyse der Topologie in Multiple Representation Databases

Leitung Prof. Dr. Martin Breunig

Partner Universititen Bonn, Hannover, Karlsruhe, UniBw Miinchen

Mitarbeiter Dipl.-Math. Andreas Thomsen, Dipl.-Geogr. Bjérn Broscheit, Edgar Butwilowski, Uwe Sander
Laufzeit seit 01.02.2006

Forderung  Deutsche Forschungsgemeinschaft (DFG)

Stichworte ~ Abstraktion, Topologie, MRDB

Web http://www.igf.uni-osnabrueck.de/projekte/index.html

heep://www.ikg.uni-hannover.de/skalen/

Bei der Bearbeitung, der rdiumlichen Analyse und
bei der Generalisierung von Geodaten sind neben
den geometrischen Bezichungen insbesondere
topologische Eigenschaften und Bezichungen zu

beriicksichtigen, wie Nachbarschaft, Zusammenhangs-

komponenten usw. Beim Wechsel des Maf3stabes
dndern sich diese Eigenschaften und Bezichungen

in Abhingigkeit sowohl vom maf3stabsabhingigen
Parameter »Level of Detail« (LOD), als auch von der
Thematik der zugrunde liegenden Karte bzw. des
Modells sowie von dem Objekt zugeordneten thema-
tischen Attributen.

Im Projekt werden skalenabhingige Anderungen
topologischer Eigenschaften und Beziechungen von
Geodaten modelliert und analysiert, wobei auch die
kontinuierliche Interpolation zwischen gegebenen
Levels of Detail unterstiitzt werden soll. Es wird die

Eignung generischer topologischer Reprisentationen
wie »d-G-Maps« fiir eine multiskalige Reprisenta-
tion untersucht. Diese Strukturen zur Beschreibung
von Zellkomplexen beruhen auf mathematischen
Konzepten der kombinatorischen Topologie und
erlauben eine einfache, sehr generelle und weit-
gehend dimensionsunabhingige Reprisentation

in Form von Tupeln und 1:1-Bezichungen (Involu-
tionen). Eine begrenzte Anzahl von Typen von
sogenannten Orbits erlaubt die Durchmusterung
einer G-Map nach unterschiedlichen topologischen
Suchkriterien. Bei vergleichbarer Leistung erwarten
wir u.a. den erheblichen Vorteil, dass dieselben

Datenstrukturen und Operationen fiir 1D-, 2D-,
3D- und 4D-Modelle gelten. Dies schliefSt insbeson-
dere auch von einem Parameter p (dem Mafistab,
aber auch z. B. der Zeit) abhingige Modelle ein, die
als spezielle (d+1)-Komplexe dargestellt werden.
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EGIFF — Entwicklung geeigneter Informationssysteme fiir Friihwarnsysteme

Leitung Prof. Dr. Martin Breunig

Partner Universitdt Karlsruhe, UniBw Miinchen, disy GmbH Karlsruhe,
FZI Karlsruhe sowie beratend das Bayerische Landesamt fiir Umwelt

Mitarbeiter Bjorn Broscheit, Paul Vincent Kuper, Ivo Mateev

Laufzeit seit 01.04.2007

Forderung  Bundesministerium fiir Bildung und Forschung (BMBF)

Stichworte ~ Frithwarnsysteme, 3D-GIS, Geodatenbanken

Web heep://www.egiff.uni-osnabrueck.de

Der Sinn eines Frithwarnsystems fiir geologische

Ereignisse besteht in der Vorhersage der Ereignisse
zum Schutz von Leben und Giitern. Fiir eine zuver-
lassige Frithwarnung miissen die vorliegenden Daten
so als Informationen aufbereitet werden, dass sie als
zuverlissige Grundlage fiir die Warnentscheidung und
Schutzmafinahmen dienen kénnen. Dies ist jedoch
heute noch ein Schwachpunkt der Frithwarnkette. Im
Verbundprojekt sollen Komponenten eines Informa-
tionssystems zur Fritherkennung geologischer Ereig-
nisse am Beispiel von Massenbewegungen entwickelt

werden. Insbesondere sollen die Analyse und Informa-
tionsaufbereitung verbessert werden als Grundlage fiir
die Entscheidung, ob eine Gefihrdung besteht und
die Warnung betroffener Personen erfordert. Dies soll
durch die Entwicklung entsprechender Komponenten
und neuartige Kombination von GIS, Simulatio-

nen, Spatial Data Mining, Geodatenbanken und der
Anwendung linguistischer Methoden erreicht werden.
Die enge Kooperation mit dem Bayerischen Landes-
amt fiir Umwelt stellt dabei die unmittelbare Anwen-
dung der neuen Forschungsergebnisse sicher.
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Sportligaplanung
Leitung Juniorprof. Dr. Sigrid Knust
Laufzeit seit 2004

Stichworte ~ Sportligaplanung

Web heep://www.inf.uos.de/knust/sportssched/

Fiir professionelle Sportligen wird es wegen der
zunehmenden (und sich z.T. widersprechenden)
Wiinsche von Vereinen, Medien und Sponsoren
immer schwieriger, einen akzeptablen Spielplan
fiir eine Saison zu erstellen. Aber auch fiir Ligen
im Freizeitsportbereich, deren Spielpline meistens
manuell geplant werden, haben die Wiinsche der
Sportler beziiglich flexibler Spieltermine bei abneh-
menden Hallenkapazititen dazu gefiihrt, dass die
Planung immer komplexer wird und durch den
Einsatz von Computern erleichtert werden konnte.

Zusammen mit verschiedenen Partnern werden
unterschiedliche Aspekte bei der Sportligaplanung
betrachtet. Dieses Jahr wurden insbesondere

— ein System zur automatischen Erstellung von
Spielplinen fiir Tischtennisligen fertiggestell
und

— Konstruktionsverfahren entwickelt, die Spiel-
plane fiir Turniere auf einem Platz mit minimalen
Wartezeiten berechnen.

5-6,1-4, 3-2
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Kurs- und Priifungsplanung fiir die Universitit Osnabriick

Leitung Juniorprof. Dr. Sigrid Knust
Mitarbeiter Lok Lam Mak

Partner VirtUQOS, Dezernat 7
Laufzeit seit Herbst 2005

Stichworte

Scheduling, Timetabling, Kursplanung, Priifungsplanung,

Graphenfirbung, ressourcenbeschrinkte Projektplanung

Zusammen mit dem Dezernat 7 der Universitit
Osnabriick und dem Zentrum fiir Informations-
management und virtuelle Lehre (virtUOS) wird an
Losungsverfahren gearbeitet, die die immer schwie-
riger werdende Kurs- und Priifungsplanung an der
Universitit Osnabriick erleichtern sollen.

Bei der Kursplanung geht es darum, einen Stunden-
plan fiir eine Menge von Kursen so aufzustellen, dass
moglichst wenige Uberschneidungen fiir die Studie-
renden entstehen, Raumkapazititen eingehalten und
Dozentenwiinsche moglichst gut erfiille werden.

Bei der Klausurenplanung muss ein Priifungsplan
so aufgestellt werden, dass keine Uberschneidungen

Physik
Prakt. 1

Physik

Vorl. 1

10*6=60
K. Theol. Mathe
Sem. 5 Sem. 1/3

fiir die Teilnehmenden entstehen, Raumkapaziti-
ten eingehalten werden und die Priifungen fiir die
einzelnen Teilnehmenden moglichst gleichmifig

verteilt sind.

Aufbauend auf Graphenfirbungsmodellen bzw.
Modellen der ressourcenbeschrinkten Projekepla-
nung werden Lsungsverfahren entwickelt, die
Vorschlige fiir geeignete Pline generieren. Fiir das
Wintersemester 2007/2008 wurde fiir den Fachbe-
reich Wirtschaftswissenschaften ein Priifungsplan
(72 Klausuren, 6228 Klausuranmeldungen von 1348
Studierenden) berechnet, der mit kleinen Modifika-
tionen in der Realitit eingesetzt wurde.

Mathe

10*8=80
Vorl. 1
11%6=66 2%6=12
I E. Theol.
Sem. 1/3/5
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Integrierte Planung von Produktion und Transport

Leitung Juniorprof. Dr. Sigrid Knust
Mitarbeiter Dipl.-Inform. Christian Viergutz
Laufzeit seit 2007

Stichworte

Bei der Produktion von Giitern sind die fiir die
Produktion und den anschlieflenden Transport
notigen Planungsprozesse hiufig durch Lagerhal-
tung voneinander entkoppelt. Diese Annahme trifft
aber beispielsweise bei Produkten mit begrenzter
Haltbarkeit (wie z. B. bei Molkereiprodukten)
oder bei bedarfsorientierter Produktionsplanung
(z.B. bei Fertigung nach Kundenwunsch) nicht zu.

Integrierte Planung, Transportoptimierung, Supply Chains

Im Rahmen der integrierten Planung von Produk-
tion und Transport versucht man, das sich durch die
Kopplung der beiden Planungsprozesse ergebende
Optimierungspotenzial auszuschépfen. Dabei ldsst
sich z. B. die Produktionsreihenfolge so anpassen,
dass bei der Auslieferung keine Wartezeiten ent-
stehen und alle Kunden méglichst schnell bzw.

termingerecht beliefert werden konnen. Es werden
verschiedene Modelle fiir die integrierte Planung
von Produktion und Transport in Supply Chains
betrachtet und darauf aufbauend effiziente Lésungs-
verfahren entwickelt.
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Personaleinsatzplanung fiir Tankfahrzeuge

Leitung Juniorprof. Dr. Sigrid Knust

Mitarbeiterin  Elisabeth Schumacher

Partner Firma Heinrich Fip GmbH & Co. KG (Osnabriick)
Laufzeit seit 09/2007

Stichworte  Scheduling, Personaleinsatzplanung, lineare Programmierung

Fiir die Firma Fip (Osnabriick) wird ein Programm Monat, in dem gesetzliche Regelungen eingehalten
entwickelt, das die monatliche Einsatzplanung von sind, die Fahrer moglichst genau ihre Sollstunden-
Tankfahrzeugfahrern unterstiitzen soll. Gegeben zahl erfiillen, ihren gewiinschten Urlaub erhalten

ist eine Menge von Fahrzeugen mit unterschiedli- und mdglichst selten die Fahrzeuge wechseln.

chen Typen und Gefahrenklassen, die jeden Tag in Basierend auf einer Formulierung des Problems als
bestimmten Schichten gefahren werden miissen. lineares Programm wird ein System entwickelt, das
Es gibt eine Menge von Fahrern, von denen jeder dem Disponenten nach der Eingabe von Sollarbeits-
eine Teilmenge von Fahrzeugen fahren kann. zeiten und Urlaubswiinschen einen geeigneten Plan

Gesucht ist ein Einsatzplan fiir alle Fahrer in einem vorschligt.
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Optimierung der Zugbheladeplanung im kombinierten Verkehr

Juniorprof. Dr. Sigrid Knust

Mitarbeiter Florian Bruns

Leitung

Partner Firma INFORM GmbH (Aachen)
Laufzeit seit 09/2007
Stichworte ~ Scheduling, Zuordnungsproblem, Packproblem

In Zusammenarbeit mit der Firma INFORM
(Aachen) wird die Beladung von Giiterziigen im
Kombinierten Verkehr optimiert. In Umschlag-
punkten miissen dabei standardisierte Lade-
einheiten (Container, Wechselbehilter, LKW-
Sattelauflieger) zwischen den verschiedenen
Transportmitteln einer Transportkette umgeladen
werden (z. B. vom Schiff oder LKW auf die Bahn).
Ein Giiterzug besteht aus einer Menge von Trag-
wagen, die je nach Bauart auf mehrere Arten umge-

riistet werden und dann ca. 1 bis 3 Ladeeinheiten
mit unterschiedlicher Linge und Gewichtsklasse
aufnehmen kénnen.

Fiir die Beladung eines Zuges muss geplant wer-
den, auf welchem Wagen eine Ladeeinheit unter-
gebracht wird. Dabei sollen die Auslastung des
Zuges maximiert sowie Riist- und Transportkosten
minimiert werden. Es werden Modelle und darauf

aufbauend Losungsalgorithmen entwickelt.
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Erweiterungen fiir das Open-Source-Projekt CrypTool

Leitung Juniorprof. Dr. Sigrid Knust

Mitarbeitende Dipl.-Inform. Christian Viergutz, Philipp Blohm, Mareike Paul
Partner B. Esslinger (Deutsche Bank, Universitit Siegen)

Laufzeit seit 01/2007

Stichworte Kryptographie, E-Learning, Java

Web heep:/fwww.cryptool.de/, hetp://jeryptool.sourceforge.net/

Das Open-Source-Projeke CrypTool entwickelt
seit 1998 unter der Leitung von Bernhard Esslinger
das freie Programm CrypTool, das Grundlagen
der Kryptographie vermitteln soll. CrypTool wird
sowohl in der universitiren Lehre, in Schulen als
auch national und international in Firmen und
Behorden eingesetzt.

Das Programm CrypTool ist ein E-Learning-Pro-
gramm fiir Windows, mit dem kryptographische

I 7ero Knowledge

O Dieses Protokoll beruht auf dem Grapheni
G_0zu G_1. Bob mochte sich nun von Alic

163245]

Carol rat ein Bit a aus {0,1}
und erstellt eine Permutation g
Dann berechnet sie einen
Graphen H, den sie an Bob
schickt:

- H=u0(G_a)

Carol berechnet einen Isomor-
phizmus h und sendet ihn an Bob:
h=g

| Magische T | Fiat-Shamir | Feige-Fiat-Shamir | Graphenisomorphie |

Carol mochte sich als Alice ausgeben und behauptet, einen Isomorphismus fvon G_02u G_1 zu ken-
nen. hun mochie sie Bob davon dberzeugen, dass sie Tkennt.

G0 H=g(G_a) h{5_b) G_1
1 1(1) 1(1) 1(2)
6 2 (2 2(9) 6(2) 2(4) 6(1) 2(4)
5 3 © 3 o (3) .
6) \, ] 5(8) (3) 5(3) (3)
4 i(5) 4(5) 4(8)
® () " Nummer des Knotens,
“* Nummer des Knotens vor der Permutation Mehrmals durchfihren
Caral Bob
Geheim Offentlich
b 0
e ? GO0,G_1,H
a 1 h 123456
g 123456 832431

Verfahren angewendet und analysiert werden kon-
nen. Seit 2007 wird das System nach Java portiert
(JCrypTool) und zur Mitarbeit in diesem Projekt
aufgerufen.

Im Rahmen von Abschlussarbeiten wurden in Osna-
briick dieses Jahr zwei Erweiterungen fiir das JCryp-
Tool programmiert:

— Kiryptanalyse mit biologisch inspirierten Algorithmen
— Visualisierung von Zero-Knowledge-Protokollen

X

somorphie-Problem. Alice kennt einen Isomorphismus fvan
& beweisen lassen, dass sie Twirklich kennt

wurde nicht verifizient

Bob wahlt ein Bitb aus (0,1} und
sendet b an Carol. Er michte ei-
nen lsomorphismus h von

G_b nach Hvon Carol haben

Bob verifiziert die Antwort
rifimerer von Carol:
- H=hiGh)

( Zuricksetzen | [___neuerDurchiauf |
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DABWeather

Leitung Prof. Dr. Oliver Vornberger

Mitarbeiter Dipl.-Math. Patrick Fox, Dr. Ralf Kunze
Laufzeit 2005—2007

Stichworte DAB, SVG, Klimavisualisierung

Digital Audio Broadcasting ist ein relativ junger
Standard zur Ubertragung von digitalem Radio.
DAB ist in Deutschland inzwischen fast flichen-
deckend verfiigbar und soll mittelfristig analoges
Radio iiber UKW abldsen. Es bietet mit seinen
Datendiensten die idealen Voraussetzungen, um
neben Horfunkprogrammen auch allgemeine
Datendienste auszustrahlen.

DABWeather ist eine Applikation, die solch einen
Datendienst nutzt, um auf einem mobilen DAB-
Empfinger eine Wettervorhersage bereitzustellen.
Da die Klimadaten, die iibertragen werden, laufend
empfangen werden, kann die Wettervorhersage stets
auf aktuellem Stand gehalten werden.

Die Applikation verwendet als Anzeigekomponente
SVG, ein Vektorgrafikformat, das dem Benutzer
interaktive Navigationsmoglichkeiten bietet wie
z.B. Zooming oder Animation. Die anzuzeigende
SVG-Grafik wird von der Applikation aus den iiber-
tragenen Klimadaten zusammengesetzt und spéter
laufend aktualisiert.

Die Ubertragung tiber DAB hat einige Vorteile:
DAB ist schnell und hat eine hohe Netzabdeckung.

Im Gegensatz zu mobilen Internetzugingen wie

DABWeather

UMTS ist der Empfang von DAB kostenlos. Aller-
dings fehlt fiir eine Client-Server Anwendung der
Riickkanal, sodass alle Daten, die angezeigt werden
konnen, zunichst tibertragen und dann auf Emp-
fingerseite vorgehalten werden miissen. Ein Aspekt
der Entwicklung der Applikation ist daher die Mini-
mierung des zu tibertragenden Datenvolumens, um
auch mit geringen Bandbreiten auszukommen.
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media2mult

Leitung Prof. Dr. Oliver Vornberger

Mitarbeiter Dr. Martin Gieseking (virtUOS)

Laufzeit 2002—2009

Forderung ELAN (E-Learning Academic Network Niedersachsen, bis 2006)
Stichworte  Cross media publishing, Autorensystem

Web http://mediazmult.uni-osnabrueck.de

Bei mediazmult handelt es sich um ein Plug-In fiir
PmWiki, das die Funktionalitit des Systems um
zahlreiche Markup-Elemente und eine Cross-Media-
Publishing-Funktion (CMP) erweitert. So konnen
die Eingabeskripte unterschiedlicher Anwendungen,
wie gnuplot, LaTeX, Metapost usw. direke oder als
Dateireferenz in den Wiki-Quelltext eingebettet wer-
den, wobei die auf diese Weise beschriebenen Medien-
dateien sofort auf der Wiki-Seite erscheinen. Dariiber
hinaus stellt mediazmult Markup-Elemente zur
Erzeugung von Fufinoten bereit, es umfasst einen Syn-
tax-Highlighter zur Einfirbung von Quelltexten und
ermdglicht das Einbetten von Applets, Bild-, Audio-
und Videodateien in unterschiedlichen Formaten.

Die CMP-Komponente konvertiert wahlweise ein-

zelne Wiki-Seiten oder beliebige Seitensequenzen {iber
XML in verschiedene Druckformate (PDE PostScript,
RTF). Mediendateien werden dabei im Hintergrund
automatisch an die Anforderungen des Zielformats

angepasst. So werden z. B. Formeln und Grafiken
vektorisiert und skaliert, Vorschaubilder aus Video-
dateien extrahiert und verlinkte Texte auf Wunsch in
Fufinoten konvertiert. Die Umstellung vom zuvor
eingesetzten DocBook auf erweitertes XHTML
ermdglicht es nun, einen Grof3teil der Wiki-Forma-
tierungselemente in die Zielformate zu tibernchmen,
sodass zentrale Layout-Bestandteile erhalten bleiben,
was wiederum die Akzeptanz der Konvertierungs-
resultate deutlich erhéht hat. Das mediazmule-Plug-
In ist u.a. auf der zentralen Wikifarm der Universitit
Osnabriick installiert und wird in iiber 50 Wikifel-
dern regelmifig eingesetzt.

Die auf die XML-Datei angewendeten Stylesheets
lassen sich in PmWiki iiber einen Optionendialog
konfigurieren, ohne dass der Anwender direkt mit
den zugrunde liegenden XML- oder XSLT-Dateien

in Beriihrung kommt. Der Kernbestandteil von
mediazmult wurde in PHP und XSLT programmiert.
Dariiber hinaus kommen serversei-
tig zurzeit noch rund 30 kommando-

1 et i e ik st e Testanea, Meciad Mt

HQe|c.

zeilenbasierte Programme zum

Racant Changes | Page History | Bt Page [}

Einsatz, die in den unterschiedli-
chen Abschnitten des Konvertie-
rungsprozesses fiir Teilaufgaben

Der Graph der FUNKLION £z, y) = (a~ /2 + 57) e /E 4 3 sheht wie foigt aus:

oy

Bestandteile des Codes s Wunsch farblich hervorheben lassen:

lelti r ey
= mediazmult

Wiasenanan Target Format: [PIDF (v IFO) =] [Options] [Pubtish |

il Bel dem Autorenwerkzeug media2mult handek e5 sich um ein Phagin fir das frel verfagbare Wiki-System
Teitlal Sehup Taskn PMAYIK). Neben Mog n Tur Medien, wie Bild-, Audio- urd Videodatesen,
S ro— stallt madia2mult Markup-Elemante zur 3 Skripts Zur Verfigung. AU diese Waise
m':_“-'“" Shdes ktnnen 2.8, unmitelbar Formel-, oder Natengrafiken generiert werden, Die lalgenden Bilder wurden auf
o diese Weise erzeugt:

Pk IPTE Y

Fmiaa Votes Das markante Thema aus Zurdck in die Zukunft von Alan Silvestri hat folgende Gestak:t

g 7 =stal:

3

pmiki.org

Caokoaek (0dns)

SXinG (Thames) L

PITS (1w wrackng)

herangezogen werden.

Queltexte kinnen m& Hilfe des (:code:)-Elements eingebunden werden, wobel sich die syntaktischen
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SVGWeather

Entwicklung einer SVG Web Mapping Applikation zur Visualisierung
von vierdimensionalen Daten am Beispiel von Wettervorhersagedaten

Leitung Prof. Dr. Oliver Vornberger
Mitarbeiter Dr. Ralf Kunze

Laufzeit 09/2001-08/2007
Stichworte

SVG, GoogleEarth, Web Mapping, Linefollowing, Bézierkurven

Besonderen Wert wurde auf
die Visualisierung von Wet-

Tepntwie [0

SVG Web Mapping: 3 Tage Wettervorhersage

PEOHEEEEO

Status: Drag and Drop

terdaten gelegt. Dadurch ist
es moglich, eine interaktive
und dynamische Visualisie-

rung einer Wettervorhersage
im Internet zu prisentieren.
Es ist keinerlei Fremdsoftware

Karte . .
- erforderlich, um eine solche

UNM'KSI'UUI L ](th\BRﬂ’(ZK
et

Ingtitut fur Infarmatie, Al Wetteriaten van Kaymanne. com

EB Wistiervorhersage
B remperatur 15 1 2007 15:00
E Lufidruck 15.1.2007 19:00

Web Mapping Anwendung zu
erzeugen. Die entstechenden

e B || B swecerscnizg 15.4.2007 1000 Polygone werden mit entspre-
r - || Rvmatsrzoor 1900 chenden Farbwerten versehen
e Tl z B Y R und mittels Subdivision Cur-
- [ S < i { || ® ceosate
=lVq m = " i B Logonds ves Verfahren geglittet.

Die in der Web Mapping

Thema dieses Projektes ist die automatisierte
grafische Aufarbeitung der Rohdaten einer Wetter-
oder Klimaprognose fiir das Internet, um eine
interaktive Anwendung zur Betrachtung der Daten
zu erhalten. Im Internet finden sich zwar Wetter-
darstellungen, die gute Ansitze aufweisen, allerdings
werden interaktive und dynamische Techniken nur
wenig genutzt. Daher wurde erstmalig eine Soft-
ware erstellt, mit der eine komplexe Web Mapping
Applikation generiert werden kann, die sowohl fir
die Darstellung von allgemeinen geographischen
Daten, als auch fiir die Visualisierung von riumli-

chen Daten mit einem zeitlichen Aspekt geeignet ist.

Applikation vorhandenen
Daten sind frei kombinierbar,
Ausschnitte kénnen gezielt betrachtet werden, eine
Navigation durch die Zeit wird erméglicht und die
Wettervorhersagedaten konnen mit einer beliebig
genauen Geographie versechen werden. Dadurch ist
es erstmals gelungen, eine komfortable Wettervor-
hersage fiir das Internet zu prisentieren, die eine
umfangreiche Analyse der kommenden Wetterlage
erlaubt.

Neben der Verwendung von SVG als Prisentations-
format wurde auch eine Schnittstelle zur Software
GoogleEarth implementiert.

Um die Anwendbarkeit der automatisierten Prozess-
kette zu demonstrieren, kann eine tiglich aktuali-
sierte interaktive Wettervorhersage fiir Europa unter
folgender URL betrachtet werden:
htep:/Iwww.svgweather.de.
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virtPresenter (SVG)

Leitung Prof. Dr. Oliver Vornberger

Mitarbeiter Dr. Robert Mertens (virtUQS)

Laufzeit 2002—2007

Forderung  Land Niedersachsen, ELAN (E-Learning Academic Network)
Stichworte  SVG, Lecture Recording, E-Learning

Web http://www.virtuos.uni-osnabrueck.de/Content/VirtPresenter

Das Autorensystem virtPresenter ey ———— .|
. . . . . Sbmi == DD Qewn temren rwin b b mmadl

tiberfiihrt eine mit PowerPoint L T Dine e

gehaltene Lehrveranstaltung in ein
webbasiertes E-Learning-System
mit komfortablen Navigations-
moglichkeiten. Hierzu werden -
.. . . : i > next/previous
wihrend des Vortrags zum einen die bookinanke [t == - | _—nexip

Originalkommentare des Sprechers \. H—m :

sowie die Zeitpunkte der Folien- T - = e — fulltext search
wechsel und Animationsschritte " ) —

aufgezeichnet. Ggf. wird zusitzlich
der Live-Videomitschnitt eines

externen Camcorders synchroni-
siert. Anschliefend wird mit einem

slide overview

Konverter die PowerPoint-Datei in timeline/footprint bar backtracking
eine Sequenz von SVGFolien tiber-

fithre (Scalable Vector Graphics).

Schliellich entsteht ein Webauftritt, geeignet zum skalierbar und selektierbar, aufgerufen werden kon-
Nacharbeiten oder Selbststudium, bei dem synchron  nen. Die Verwendung des SVG-Formates erlaubt

zum Dozenten-Kommentar die PowerPoint-Folien, dabei Volltextsuche im Folientext und direkte Ver-

linkung einzelner Folienbestandteile in den Film.

Das Projekt wurde im Mirz 2007 erfolgreich
abgeschlossen. Erfahrungen und medienformatin-
variante Teile der Code-Basis sind in das Nachfol-
geprojeke virtPresenter (Flash) eingeflossen, in dem
das Format Adobe Flash zur Wiedergabe von Folien

und Dozentenvideo verwendet wird.

generalon
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virtPresenter (Flash)

Leitung

Prof. Dr. Oliver Vornberger

Mitarbeiter Dipl.-Inf. (FH) Markus Ketterl

Laufzeit seit 2007

Stichworte  Adobe Flash, Lecture Recording, E-Learning, Social Networks
Web hetp://www.virtuos.uni-osnabrueck.de/Produkte/VirtPresenter

Aufgrund der gesammelten Erfahrungen in Verbin-
dung mit umfangreichen Nutzerbefragungen iiber
die Jahre und der Umstellung auf neue Webtech-
nologien ist das System rund um die automatisch
generierten Vorlesungsaufzeichnungen mittlerweile
ein fester und wichtiger Bestandteil vieler Veran-
staltungen an der Universitdt Osnabriick und der
Fachhochschule Osnabriick. Derzeit wird das System
(nun als Open-Source-Projekt verfiigbar) auch an
anderen deutschen Hochschulen sowie einer ameri-
kanischen Universitit getestet und eingefiihrt.

Neben einer traditionellen Nutzung der Aufzeich-
nungen fiir Scudierende tiber den Webbrowser hat
sich wihrend der letzten zwei Jahre gezeigt, wie inte-
ressant es gerade auch fiir Hochschulen sein kann,

Lerninhalte nicht nur internen Studierende sondern
auch externen Nutzern zur Verfiigung zu stellen. So
wurde z. B. der beliebte Apple iTunes Music Store
mit automatisch generierten Vorlesungsaufzeichnun-
gen in Form von verschiedenen Podcastvarianten aus
den Osnabriicker Horsilen regelmiflig mit neuen
Episoden beliefert.

Die entwickelte Plattform erméglicht es durch den
Einsatz neuester Webtechnologien und der engen
Kopplung an andere Hochschulsysteme wie z. B.
Stud.IP, an sozialer Navigation, neuen Formen von
Nutzerinteraktion und erweiterten Feedbackmog-
lichkeiten in E-Learning Anwendungen, gerade
auch im Hinblick auf einer verstirkten mobilen
Nutzung der Inhalte zu arbeiten.
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Verkehrsdatenvisualisierung und Animation

Prof. Dr. Oliver Vornberger
Dipl.-Math. Dorothee Langfeld
seit 12/2006

Leitung
Mitarbeiterin
Laufzeit
Stichworte

TMCpro, georeferenzierte Datenvisualisierung,

Web Mapping, Animation, Visualisierung on demand

Partner

Gesellschaft fiir Verkehrsdaten mbH (DDG), Bonn

Uber den Verkehrsfunk
wird seit Anfang 2005 der
Stauwarndienst TMCpro
FM von der T-Systems
Traffic bundesweit zur
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system wird von der Gesell-
schaft fiir Verkehrsdaten
mbH (DDG) aus Bonn, einer Tochtergesellschaft
von T-Systems Traffic betrieben. Die DDG ist der
in Deutschland fithrende Anbieter von prizisen Ver-
kehrsdaten fiir das gesamte deutsche Autobahnnetz.

Bisher werden die aufbereiteten Daten der DDG
tiber Funk auf TMCpro-fihige Endgerite wie Auto-
radios oder Navigationsgerite {ibertragen und dort
angezeigt oder fiir Routenplanungen verwendet. Im
Internet gibt es bisher keine interaktive und animierte
Darstellung der von der DDG erfassten Daten.

In Zusammenarbeit mit der DDG werden Verfahren
entwickelt, mit denen verkehrsrelevante Daten wie
Verkehrsfluss, -dichte und -geschwindigkeit im Web

visualisiert werden konnen.

Fiir die Anzeige der Verkehrsdaten muss eine Appli-
kation geschaffen werden, die der Benutzer interaktiv
bedienen und sich unterschiedliche Zeitpunkte und
Zeitintervalle auswihlen kann. Dazu gehért auch
eine individuelle Auswahl der gewiinschten Daten-
typen und ihrer Kombinationen. Auf§erdem soll Kar-
tenmaterial angezeigt werden und je nach Zoomstufe
ist es notwendig, mehr oder weniger Details in der
Karte einzublenden. Zudem miissen die Verkehrs-
daten in verschiedenen Zoomstufen unterschiedlich
dargestellt werden. Entscheidend fiir eine Darstellung
der Verkehrsdaten ist es also, die Daten in geeigneter
Form aufzubereiten und sinnvolle Darstellungen fiir
die unterschiedlichen Datentypen und -auflosungen
sowie effiziente Algorithmen fiir eine animierte Dar-
stellung der Daten zu finden.
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Effizientes Reinforcement Lernen durch Zustandsabstraktion

Leitung Prof. Dr. Martin Riedmiller
Mitarbeiter Dipl.-Inform. Stephan Timmer
Laufzeit seit 2004

Stichworte Maschinelles Lernen, Abstraktion, Reinforcement Lernen, POMDPs

Mithilfe von Reinforcement Lernverfahren kann
eine grofle Bandbreite praktisch relevanter Pro-
blemstellungen modelliert und geldst werden.

Ein besonders typisches Forschungsfeld fiir solche
Verfahren stellen Lernprobleme aus der Regelungs-
technik dar, beispielsweise das Balancieren eines an
einem Wagen aufgehingten Stabes.

Im Mittelpunkt unserer Forschungsaktivititen steht
die Entwicklung von Methoden zur Zustandsabs-
traktion, welche durch eine kompakte Reprisenta-

tion des Problems einen noch effizienteren Lern-
vorgang ermdglichen. Dies wird notig, da in der
Regelungstechnik auftretende Zustandsriume oft
zu umfangreich fiir einen effizienten Lernvorgang
sind und daher durch Anwendung von Abstrak-
tionsmechanismen verkleinert werden miissen.

In diesem Projekt wird eine spezielle Form der
Zustandsabstraktion untersucht, welche durch die
Kombination von Reinforcement Lernverfahren
zu partiell observierbaren Entscheidungsprozessen
und Methoden zur Feature-Extraktion entsteht.
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Lernen in Multi-Agenten Systemen

Leitung Prof. Dr. Martin Riedmiller
Mitarbeiter Dipl.-Inform. Thomas Gabel

Laufzeit seit 1999

Forderung  Deutsche Forschungsgemeinschaft (D
Stichworte

In verteilten Systemen ist die gezielte Zusammen-
arbeit individuell handelnder Agenten nétig, um ein
vorgegebenes Ziel zu erreichen. Dazu miissen die

Handlungsstrategien der einzelnen Agenten optimal
aufeinander abgestimmt sein.

Ziel des Forschungsprojekts ist die Entwicklung
und Untersuchung autonomer Lernverfahren, die
das Erlernen kooperativer Strategien allein aus der
Spezifikation des gewiinschten Gesamtverhaltens des
Systems realisieren (Multi-Agenten Reinforcement
Lernen). Dabei stellt das Vorhandensein mehrerer
interagierender Agenten eine besondere Herausfor-
derung dar: Welche Aktion welches Agenten war

wie stark fiir die Gesamileistung verantwortlich?

Neben dem Entwurf und der Analyse von Algorith-
men zum Erlernen der verteilten Entscheidungsfin-
dung umfassen die aktuell verfolgten Zielstellungen
auch die Erhéhung der Robustheit der Lernverfah-
ren gegeniiber verinderten Rahmenbedingungen

sowie die Optimierung ihrer Generalisierungsfahig-

1 {
5k

. %4
Agent]
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Reinforcement Lernen, Strategielernen, Multi-Agenten Systeme, Scheduling

keit. Zu den aktuellen Forschungsschwerpunkten
gehoren dabei auch der gezielte Einsatz von Kom-

munikation sowie das direkte Erlernen von agenten-
spezifischen Handlungsstrategien.

Anwendunggsbeispiele verteilter Agenten sind im
Ressourcenmanagement, in der Produktionsreihen-
folgeplanung, bei Energieverteilungsaufgaben, im
Netzwerk-Routing oder in der Robotik zu finden.
Den Anwendungsschwerpunke im Rahmen dieses
Projektes stellen Probleme aus dem Bereich numeri-
scher Optimierung und Scheduling dar, bei denen es
Zielstellung ist, einzelne den Verarbeitungsmaschi-
nen zugeordnete Agenten dazu zu befihigen, die zu
verarbeitenden Auftrige in solch einer Reihenfolge
abzuarbeiten, dass méglichst wenige Randbedingun-
gen verletzt werden. Ein weiteres Anwendungsgebiet
der von uns untersuchten Methoden ist der Roboter-
fuflball: Fiir unser in der Simulationsliga antreten-
des Team »Brainstormers« haben wir verschiedene
Ansitze zum Erlernen von Teamfihigkeit umgesetzt
und erfolgreich im Wettkampf verwendet.

List of jobs

Processing of multiple jobs
(by multiple agents)
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Lernfahige Autonome Roboter

Leitung Prof. Dr. Martin Riedmiller

Mitarbeiter Dr. Martin Lauer, M.Sc. Sascha Lange, Dipl.-Inform. Roland Hafner
Laufzeit seit 2002

Stichworte  Maschinelles Lernen, Reinforcement Learning, RoboCup

Web http://www.ni.uos.de/index.php?id=18

Im Projekt Lernfihige Autonome Roboter werden
neue Methoden im Bereich des Maschinellen Ler-
nens und der Kiinstlichen Intelligenz entwickelt.
Ziel dieser Methoden ist es, Roboter ein autonomes
Verhalten erlernen zu lassen. Der Roboter soll
dabei selbststindig lernen auf Informationen

aus seiner Umwelt zu reagieren, um bestimmte
Aufgaben zu 6sen. Somit kann er adaptiv auf
Anderungen in seinem Umfeld reagieren und ein

optimales Verhalten fiir eine Aufgabe finden. Die
Aufgaben stellen sich hierbei aus den Bereichen
Sensorintegration, Sensorfusion, Regelungstechnik
und Handlungsplanung.

Diese Ansitze und Methoden werden unter
anderem im Bereich RoboCup zur Entwicklung
lernfihiger autonomer Fuflballroboter angewandt
und kompetitiv gegen andere Ansitze getestet.




Universitat Osnabriick Institut fiir Informatik  Jahresbericht 2007 Projekte 55

Neuronale Prognosesysteme

Leitung Prof. Dr. Martin Riedmiller

Mitarbeiter M.Sc. Sascha Lange, Dr. Martin Lauer
Laufzeit seit 1996

Forderung  Industrickooperation: Axel-Springer AG
Stichworte

Web http://www.ni.uos.de/index.php?id=72
Dieses Kooperationsprojekt 20

mit dem Axel-Springer-Ver-
lag begann mit der Entwick-
lung eines Systems zur Vor-
hersage der Verkaufszahlen
der Bild-Zeitung. Die Prog-
nose erfolgt hierbei fiir jeden
Einzelhindler individuell
eine Woche im Voraus und
basiert auf einem lernenden
Ansatz mithilfe neuronaler
Netze. Aufgrund der groflen
Anzahl von Einzelhindlern
und der sehr unterschiedlich
ausgeprigten Verkaufsent-

Zcitreihenprognose, Neuronale Netze, Verkaufsvorhersage, Disposition, Markesimulation

wicklung der Einzelhdndler,
z. B. wegen unterschiedlich
hoher Stammkundenanteile
oder der Lage in einem
saisonal geprigten Gebiet, cignet sich diese Aufga-
benstellung sehr gut fiir lernende Ansitze, da diese
in der Lage sind, sich selbststindig an die Beson-
derheiten jedes einzelnen Hindlers anzupassen. Das
im Rahmen dieses Projekts entwickelte neuronale
Prognosesystem wird seit einigen Jahren bundesweit
eingesetzt und fiihrt durch die Verringerung der
Anzahl unverkaufter Zeitungen zu betrichtichen
Einsparungen.

Im weiteren Verlauf des Projektes wurde das

neuronale Prognoseverfahren auf Zeitschriften
tibertragen. Zentrales Problem war hierbei die
aufgrund der wochentlichen oder monatlichen

12345678910 12 14 16 18 20 22 24 26 28 30 31 34 36

Erscheinungsweise wesentlich geringere Anzahl zur
Verfiigung stehender Trainingsdaten. Im Vergleich
zur Bild-Zeitung sind die Verkiufe dariiber hinaus
aufgrund der geringeren Volumen und hoheren
Schwankungen allgemein schwerer zu prognosti-
zieren.

Uber die reine Verkaufsprognose hinaus wurde die
Kooperation im letzten Jahr zudem auf die Ent-
wicklung eines vollstindigen Dispositionssystems
auf Ebene der Grof$hindler ausgeweitet. Eine erste
Version des Dispositionssystems fiir Zeitschriften
wird bereits seit dem Frithjahr 2007 im Realbetrieb
bei einem Grof$hindler erprobt.
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RoboCup Team »Brainstormers Tribots«

Leitung Prof. Dr. Martin Riedmiller

Mitarbeiter Dipl.-Inform. Thomas Gabel, Dipl.-Inform. Roland Hafner,

M. Sc. Sascha Lange, Dr. Martin Lauer

Laufzeit seit 2002
Stichworte  RoboCup, Multi-Agenten Systeme, Maschinelles Lernen
Web http://www.brainstormers.uos.de

Bereits 1998 wurde die fiir alle Interessenten offene
Arbeitsgemeinschaft »RoboCup« gegriindet, um mit
einem Simulationsligateam aktiv an den Roboter-
fuflballwettkdmpfen der jahrlichen Veranstaltungen
RoboCup und German/European Open teilzuneh-
men. Die internationalen Vergleichswettkdmpfe mit
Teams anderer Universititen bieten eine ideale Platt-
form, neue Ansitze im Bereich des Reinforcement
Learning und des kooperativen, verteilten Lernens
mit anderen Verfahren zu vergleichen und die Pra-
xistauglichkeit und Leistungsfihigkeit in einer hoch
dynamischen und komplexen Umgebung unter
Beweis zu stellen. Die Arbeitsgemeinschaft unter
dem Namen »Brainstormers Tribots« vertritt die
Universitit Osnabriick mit zwei Mannschaften in
der 2D-Simulationsliga und der Middle-Size-League
in nationalen und internationalen Wettbewerben.

2007 konnten die Brainstormers Tribots die grofSen
Erfolge der letzten Jahre noch einmal tibertreffen:
Nach dem Gewinn der Weltmeisterschaft 2005 in der
Simulationsliga und 2006 in der Middle-Size-Liga
gewannen die Brainstormers bei der Weltmeisterschaft
2007 in Atlanta zum ersten Mal beide Weltmeister-
pokale gleichzeitig. Die Auszeichnung fiir die beste
wissenschaftlich-technische Leistung ging wie schon
2006 ebenfalls an das Middle-Size Team der Univer-
sitit Osnabriick. Demonstriert wurde ein innerhalb
weniger Minuten vom Roboter selbststindig erlern-
tes Dribbelverhalten. Die souverinen Siege bei den
offenen deutschen Meisterschaften in beiden Ligen
vervollstindigten die sehr erfolgreiche Bilanz der
Brainstormers Tribots im Jahr 2007. Dariiber hinaus
prisentierten sich die Brainstormers Tribots in diesem
Jahr auf dem Bundesparteitag der CDU in Hannover
und wurden vom Ministerprisidenten Niedersachsens
als frisch gebackene Doppelweltmeister im Gistehaus
der Landesregierung empfangen.
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Personaleinsatzplanung in Krankenhdusern

Leitung Prof. Dr. Peter Brucker

Laufzeit 2004—2009

Forderung  Engineering & Physical Sciences Research Council, UK
Stichworte ~ Scheduling, Rostering, Personaleinsatzplanung
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Wegen einer Vielzahl von Restriktionen fithrt

die Aufgabe, Dienstpline fiir Krankenhiuser zu
erstellen, zu komplexen kombinatorischen Proble-
men. Dariiber hinaus kénnen die Restriktionen von
Land zu Land und von Krankenhaus zu Kranken-
haus verschieden sein. In Zusammenarbeit mit der
Automated Scheduling, Optimization and Planning
Group der University of Nottingham in Grofibritan-
nien und einer hollindischen Softwarefirma wurden
Losungskonzepte erarbeitet und an prakeischen
Beispiclen getestet.
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Zyklische Schedulingprobleme

Leitung Prof. Dr. Peter Brucker

Mitarbeiter Dipl.-Math. Thomas Kampmeyer

Laufzeit 2004—2009

Forderung  Cusanuswerk, Engineering & Physical Science Research Council (UK)
Stichworte ~ Zyklisches Scheduling, Job-Shop Problem, Robotik Cell, Pipelining

Unter Scheduling versteht man die zeitliche Planung
von Aktivititen (Jobs, Operationen, Instruktionen)
unter Beriicksichtigung von nur begrenzt vorhande-
nen Ressourcen (Maschinen, Operationen, Trans-
portroboter, Register). Zyklische Pline zeichnen sich
dadurch aus, dass sie wiederholt mit einer festen
Periodenlinge durchgefithrt werden miissen. Um die
Ressourcen méglichst intensiv zu nutzen, ist man an
Plinen mit minimaler Periodenlinge interessiert.
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Anwendungsbereiche fiir das zyklische Scheduling-
problem sind z. B. die Produktionsplanung, die
Steuerung von Transportrobotern und das optimale
Umsetzen von Programmschleifen durch Compiler.
Es wurden Modelle und Algorithmen zur Losung
dieser Probleme entwickelt.
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Engineering robuster eingebetteter Echtzeitsysteme

Leitung Prof. Dr.-Ing. Werner Brockmann

Mitarbeiter Dipl.-Inform. Kalle Kleinliitzum

Laufzeit seit 2005

Stichworte  Eingebettete Echtzeitsysteme, Softwarearchitektur, Framework, Fehlererkennung

Moderne Echtzeitsysteme werden immer komplexer Mechanismus dazu sind »Health-Signale«. Aktuell
und dadurch schwieriger zu entwerfen. Auf§erdem wurden ihre Semantik und systematische Verkniip-
steigt die Wahrscheinlichkeit von Fehlern. Organic fung niher untersucht und in ein Framework inte-
Computing versucht durch Methoden organischer griert. Ihre Erprobung erfolgt auf Laufrobotern wie
Systeme wie Emergenz und Selbstorganisation WALTER (WALking TEst Robot; rechtes Bild).

gleichzeitig das Entwurfsproblem zu 1sen und das
autonome Reagieren auf Fehler zu erreichen, ohne
den Aufwand der klassischen Fehlertoleranz zu
investieren. Um autonom auf anormale Situationen
und Fehler reagieren zu kénnen, muss dazu quasi
der »Gesundheitszustand« des Roboters zumindest
implizit erfasst werden.

Dieses Projeke ist im Bereich des »System Health
Managements« komplexer technischer Systeme ange-
siedelt und beschiftigt sich mit der Frage, wie dieser
»Gesundheitszustand« eines komplexen technischen
Systems ausgehend von Sensorsignalen auf den ver-
schiedenen Ebenen einer Steuerungshierarchie erfasst

und reprisentiert werden kann. Ein wesentlicher
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Organic Computing

Leitung Prof. Dr.-Ing. Werner Brockmann
Mitarbeiter M.Sc. Nils Rosemann

Forderung
Laufzeit
Stichworte

seit 2005

Bei eingebetteten Echtzeitsystemen, die fiir zuneh-
mend komplexere Aufgaben und Umgebungen
eingesetzt werden, ist das notwendige Systemverhal-
ten zur Entwicklungszeit nicht immer vollstindig
planbar, da nicht mehr alle moglichen Systemzu-
stinde und Fehlerszenarien (mit einem vertretbaren
Aufwand) vorhergesehen und im Entwurf beriick-
sichtigt werden kénnen. Durch Methoden des
Organic Computing soll daher die verftigbare Leis-
tungsfihigkeit moderner Mikroelektronik genutzt
werden, um durch Selbstorganisation ein robustes
Verhalten bei Liicken und Fehlern im Entwurf und
bei Stérungen im laufenden Betrieb zu erreichen.
Dazu werden Anleihen bei organischen Systemen
genommen, da diese genau solche Fahigkeiten auf-
weisen. Insbesondere das vegetative Nervensystem
und das Immunsystem sind gute Beispiele fiir die
erforderliche selbstorganisierte, verteilte Informa-
tionsverarbeitung.

Deutsche Forschungsgemeinschaft DFG, SPP 1183

Organic Computing, lernfihige Systeme, kontrollierte Selbstorganisation

Um solche Selbstorganisationstechniken auch fiir
sicherheitskritische eingebettete Echtzeitsysteme
einsetzen zu kénnen, wurden und werden im Rah-
men dieses Projekts Methoden fiir eine Kontrolle des
Selbstorganisationsvorgangs entwickelt. Sie basieren
auf Erweiterungen von Lernverfahren, die online im
laufenden Betrieb angewendet werden kénnen. Spe-
ziell die Effektivitit des entwickelten SILKE-Ansatzes
(System to Immunize Learning Knowledge-based
Elements) zur Beschleunigung und Verbesserung

des Konvergenzverhaltens von inkrementell lernen-
den Systemen konnte praktisch gezeigt werden. Auf
diesen Arbeiten baut der momentan untersuchte
ODIL-Ansatz (Online Diagnostics of Incremental
Learning) auf, mit dem sich Anomalien des Lernvor-

gangs unmittelbar erkennen lassen.
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KURT-3D

Mobile Robotik, Umgebungsdatenerfassung, Umgebungsdateninterpretation,

Leitung Prof. Dr. Joachim Hertzberg
Mitarbeiter Dipl.-Inform. Kai Lingemann, Dr. Andreas Niichter
Laufzeit seit 2004
Stichworte
Semantische Kartierung, RoboCup Rescue
Web heep:/fwww.inf.uos.de/kbs/KURT3D.html

KURT-3D ist ein mobiler Roboter, ausgeriistet
mit einem 3D-Laserscanner. Mit entsprechender
Steuerungs- und Sensordatenverarbeitungs-Soft-
ware ausgeriistet, ist er grundsitzlich in der Lage,
autonom 3D-Modelle (Messpunktewolken) seiner
Arbeitsumgebung aufzunehmen.

Die Arbeiten im Projekt KURT-3D bilden den Kern
fiir weitere Projekte, einschliefSlich extern gefdr-
derter. Im Einzelnen bearbeiten wir die folgenden
Themen:
— 6D-SPLAM. Zum Aufbau einer Karte muss
der folgende Zyklus ablaufen, den wir SPLAM
(Simultaneous Planning, Localization And

KURT-3D bei einem Kartierungs-Experiment in der

Kvarntorp Mine bei Orebro, Schweden.

Mapping) nennen: (1) Planung und Anfahren
der nichsten Scan-Pose, (2) Lokalisierung im
aktuellen Umgebungsmodell und (3) konsistentes
Einfiigen des aktuellen Scans in das bisherige
Modell. Die Roboterpose ist im Allgemeinen
in 6D gegeben, also in Koordinaten x, y, z und
Gier-, Nick- und Rollwinkel. Wir arbeiten an
Algorithmen dafiir.

— Semantische Kartierung. Die Sensorwerte des
3D-Scanners ergeben ausschliefSlich ein Geo-
metriemodell der Umgebung. Wir arbeiten
an Algorithmen, dieses zu interpretieren, also

beispielsweise Objekte bestimmeer Typen darin
zu erkennen (Mdbel, Winde etc.)

— Demonstrator-Anwendungen. Die Verfahren
werden unter anderem dafiir eingesetzt, mit
einem KURT-3D-Roboter an internationalen
Wettbewerben der Real Robot League im Robo-
Cup Rescue teilzunehmen.

Visualisierung eines Punktemodells eines Biiroflurs
(AVZ-Gebiude, 5. Etage) mit Interpretationen von
Gebiudeflichen und Objekten.
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Assistenzroboter in Laboren von Life-Science-Unternehmen (LISA)

Leitung UOS Prof. Dr. Joachim Hertzberg

Mitarbeiter ~M.Sc. Stefan Stiene
Partner Fraunhofer IFF (Koordinator), amtec robotics,
Fox GmbH, Jenoptik, KeyNeurotek AG, project:syntropy, Sympalog
Laufzeit 04/2006-03/2009
Forderung BMBF
Stichworte  Assistenzroboter, Roboterkontrollarchitekeur,
3D-Roboterkartierung, Roboternavigation
Web htep://www.inf.uos.de/kbs/LISA.html

Im Projekt LISA wird ein autonom agierender, zur
Manipulation fihiger Roboter fiir den Einsatz in
Life-Science Laboren entwickelt; der Roboter soll
das Laborpersonal beispielsweise durch Hol- und
Bringdienste oder Bestiickung von Analysegeriten
mit Proben bei der Arbeit unterstiitzen. Fiir den
Roboter sind insbesondere Fragen der Arbeits- und
Betriebssicherheit zu berticksichtigen, da er im
Umfeld des Laborpersonals arbeitet. Arbeitsabliufe
und Laborobjekte (Zentrifugen, Probentriger etc.)
und auch die Riumlichkeiten (Labore, Flure etc.)
sollen unverindert bleiben. LISA wird vom BMBEF
innerhalb des Rahmenkonzeptes »Forschung fiir die
Produktion von morgen« geférdert (Forderkennzei-
chen 02PB2170 bis 02PB2177, betreut vom Projekt-
trager PTKA-PFT).

Foto des Flurs im Laborgebiude

Im Rahmen des Gesamtprojekts bearbeitet die Uni-
versitit Osnabriick zwei Themen federfiihrend: Spe-
zifikation und Fortschreibung der Systemarchitekeur
fiir das Gesamtsystem (Hardware und Software)
einschliefflich der Implementierung des Gertists fiir
die gesamte Robotersteuerungssoftware; und die
Navigation der mobilen Roboterplattform. Naviga-
tion umfasst die Bewegungssteuerung des Roboters,

aber auch Planungsaufgaben und die vorgelagerte
Erstellung einer 3D-Karte der Umgebung, die auf3er
zur Planung auch fiir die Nutzungsinteraktion des
Roboters verwendet wird. Eine 3D-Karte der aktu-

ellen Laborumgebung wurde unter Verwendung der
Vorarbeiten aus dem KURT-3D-Projeke erstellt.

Visualisierung der Szene in Simulation. Das Modell beruht
auf einer 3D-Geometriekarte, die aus 3D-Laserscans der
Umgebung erzeugt wurde; die Flichen wurden manuell aus
den Laserscan-Daten definiert und texturiert.
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Affordance-basierte Roboterkontrolle (MACS)

Leitung UOS Prof. Dr. Joachim Hertzberg

Mitarbeiter  M.Sc. Christopher Lorken
Partner Fraunhofer IAIS (Koordinator), Joanneum Research (Graz),
Middle East Technical University (Ankara),
Osterreichische Studiengesellschaft fiir Kybernetik (Wien)
Laufzeit UOS-Arbeitspakete: 12/2006-11/2007

Férderung EU

Stichworte

Wissensreprisentation, Handlungsplanung
Web heep://www.inf.uos.de/kbs/MACS.html

Das Projekt MACS untersucht das Potenzial von
Affordanzen, das heif§t wahrgenommenen Hand-
lungsméoglichkeiten, fiir die Steuerung von Robo-
tern; Affordanzen wurden von dem Psychologen
J.J. Gibson als Elemente direkter Wahrnehmung in
Lebewesen beschrieben. MACS wird durch die EU
im Rahmen der Information Society Technologies
(IST, Forderlinie Cognitive Systems) gefordert. Die
Universitit Osnabriick ist nach etwa zwei Jahren
Projektlaufzeit gebeten worden, an der Endphase
teilzunehmen.

In MACS wird eine neue Roboterkontrollarchi-
tektur entwickelt, in der Affordanzen durchgingig
beriicksichtigt bzw. verarbeitet werden. Aufgabe der

KURT-3D-Roboter mit Greifer (Kran-Arm) nihert sich potenziell
anhebbaren Objekten. Der Roboter soll die Affordanz »greifbar«

unabhingig von Objektsegmentierung und -klassifizierung erkennen

und ein entsprechendes behavior anstofien.

Roboterkontrollarchitektur, Affordance-basierte Robotersteuerung,

Universitdt Osnabriick ist, die Handlungsplanungs-
Ebene in dieser Architekcur unter Beriicksichtigung
von Affordanzen auszuformulieren, eine entspre-
chende Planungskomponente als Prototypen zu
implementieren und zur Abschluss-Demonstra-
tion der MACS-Roboterkontrollarchitekeur in die
MACS-Software zu integtieren.

Left Room

Right Room

Topologische Karte der MACS-Demo-Arena.
Wahrgenommene Affordanzen werden fiir
Regionen vermerkt, um spiter fiir zielgerichtetes,
plangesteuertes Verhalten verwendet zu werden.
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Roberta Regiozentrum Osnabriick

Leitung UOS Prof. Dr. Joachim Hertzberg

Mitarbeiter N.N.

Partner Fachhochschule Osnabriick
Laufzeit seit 2007

Forderung ~ UOS-Forschungspool

Stichworte

Web http://www.roberta-osnabrueck.de/

Roberta ist eine »Marke« von Lego-Roboterkur-
sen fur Kinder, die seit Anfang der 2000er Jahre
vom Fraunhofer-Institut IAIS entwickelt wurden.
Roberta-Kurse nutzen die Faszination von Robo-
tern, um Kindern, und zwar besonders Midchen,
Naturwissenschaften, Technik und Informatik
spannend und praxisnah zu vermitteln.

Atcraktivitit und Qualitit der Kurse wurden durch
eine unabhingige Begleitforschung evaluiert. Zur
lokalen Unterstiitzung der KursleiterInnen wurde
ein bundesweites Netzwerk regionaler Zentren
aufgebaut, welche die Durchfithrung und Weiter-

entwicklung von Roberta-Kursen unterstiitzen.

Roberta Kurs, Roboterprogrammierung, Lego NXT, Didaktik der Informatik

Ein solches Zentrum betreiben wir gemeinsam mit
der FH Osnabriick. Besonderes Gewicht legen wir
darauf, Vermittlung von Informatik-Inhalten im Rah-
men von Roberta-Kursen zu betonen. Dazu werden
Lehrveranstaltungen gemeinsam fiir Studierende der
Universitdt und der FH angeboten, deren Ziel ist,
Kurse speziell zu Informatik-Themen zu entwickeln
und zu halten.

Impressionen aus Kursen, die von Studierenden der Univer-

sitit und der FH gemeinsam im SS 2007 im Rahmen eines
Praktikums entworfen und an zwei Projekttagen in einer
Forscherklasse (6. Schuljahr) am Gymnasium in der Wiiste,
Osnabriick, gegeben wurden.
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Algorithmische Methoden zur Robotersteuerung (RoboRithmics)

Leitung UOS Prof. Dr. Joachim Hertzberg
Mitarbeiter ~ M.Sc. Thomas Wiemann

Partner TU Braunschweig (Inst. f. Informatik, Abteilung Algorithmik)

Laufzeit 10/2007-09/2010

Forderung  DFG (UOS ist assoziierter Partner ohne direkte Férderung)

Stichworte ~ Exploration, 3D-Kartierung, Scanposen-Planung, online-Optimierung
unter unvollstindiger Information

Web http://www.roborithmics.de/

Durch Roboternavigation motivierte Fragestellun-
gen werden schon seit vielen Jahren theoretisch
wie praktisch betrachtet. Mittlerweile existiert zu
beiden Blickwinkeln ein Stand der Technik, der
die vollstindig autonome Steuerung von Explora-
tionsrobotern realisierbar erscheinen lisst. Ziel des
interdisziplindren Projektes ist es, algorithmische
und praktische Methoden im Zusammenspiel

so weiterzuentwickeln, dass es moglich ist, einen
realen Roboter (KURT-3D) mit dreidimensionalen
Kartierungsfihigkeiten vollstindig autonom unter
gewissen Optimalitdtsanforderungen fiir Explorati-
onsszenarien einzusetzen.

Dies stellt zum einen Anforderungen an die Ent-
wicklung von Optimierungsalgorithmen mit
vollstindiger und unvollstindiger Information;
dariiber hinaus ist die Entwicklung einer ginzlich
neuen Optimierungsmethodik erforderlich, bei der
in der Zielfunktion die Kombination von Laufzeit
des Algorithmus mit der erreichten Laufzeit des
Roboters minimiert werden muss. Diese Fragestel-
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lungen werden auf der theoretischen Seite unseres
Forschungsteams abgedeckt (TU BS). Zum anderen
ist die praktische Anwendung auf einer physischen
Roboterplattform eine grofie Herausforderung, die

eine Fiille von technischem Know-how erfordert
(UOS, Projekt KURT-3D). Das Projeke setzt auf
einer bereits eingespielten interdiszipliniren Koope-
ration der beteiligten Arbeitsgruppen auf.
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Sommersemester 2007
Vorlesungen
6.700  Informatik B: Objekt-orientierte Programmierung in Java; Kunze, R.

6702 Ubungen zu Informatik B: Objekt-orientierte Programmierung in Java; Langfeld, D.
6.704  Tutorium zu Informatik B: Objektorientierte Programmierung in Java
6.706  Informatik D: Grundlagen der Theoretischen Informatik; Sperschneider, V.
6.708 Ubungen zu Informatik D: Grundlagen der Theoretischen Informatik; Scheubert, L.
6.710  Tutorium zu Informatik D: Grundlagen der Theoretischen Informatik
6.712  Datenbanksysteme; Késter, F
6.714  Ubungen zu Datenbanksysteme; Fox, P
6.716  Tutorium zu Datenbanksysteme
6.718  Entwurf digitaler Systeme; Brockmann, W.
6.720  Ubungen zu Entwurf digitaler Systeme; Kleinliitzum, K.
6.722  Complex Scheduling Problems; Knust, S.
6.724  Ubungen zu Complex Scheduling Problems; Viergutz, Ch.
6.726  Einfihrung in die Kiinstliche Intelligenz; Hertzberg, J.
6.728 Ubungen zur Einfihrung in die Kiinstliche Intelligenz; Lingemann, K.
6.730  3D-Bildverarbeitung fiir mobile Roboter; Niichter, A.
Praktika
6.760  Datenbankpraktikum; Koster, E
6.762  Rasende Roboter; Hertzberg, J.; Lingemann, K.; Niichter, A.
6.764  Einfihrung in die Didaktik der Informatik am Beispiel der Roboter-Programmierung;
Hertzberg, J.; Morisse, K.
Projektgruppe
6.770  Fehlertolerante intelligente Roboter; Brockmann, W.; Kleinliitzzum, K.
6.772  Intelligenter Raum; Riedmiller, M.; Lauer, M.; Lange, S.; Timmer, St.
Seminare
6.780  Reading Club »Fitted Value Iteration«; Riedmiller, M.
6.782  Seminar zur Bioinformatik; Sperschneider, V.
6.784  Optimierung im Transportbereich; Knust, S.; Viergutz, Ch.
Arbeitsgemeinschaften und Kolloquien
6.790  RoboCup AG — MidSize; Riedmiller, M.; Hafner, R.; Lauer, M.; Lange, S.
6.792  RoboCup AG — Simulationsliga; Riedmiller, M.; Gabel, Th.
6.794 AG Wissensbasierte Robotik; Hertzberg, J.; Lingemann, K.; Niicheer, A.
6.796  Graduiertenseminar Wissensbasierte Systeme; Hertzberg, J.; Lingemann, K.; Niichter, A.
6.798  IFC - Informatik-Forschungs-Kolloquium; Kunze, R.
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Wintersemester 2007/2008

Vorlesungen
6.700 Informatik A: Algorithmen; Vornberger, O.
6702 Ubungen zu Algorithmen; Fox, P; Langfeld, D.
6.704  Tutorium zu Algorithmen (in mehreren Gruppen)
6.708  Informatik C — Grundlagen der Technischen Informatik; Brockmann, W.
6.710 Ubungen zu Informatik C — Grundlagen der Technischen Informatik; Kleinliitzum, K.
6.712  Tutorium zu Informatik C: Grundlagen der Technischen Informatik
6.714  Algorithmen der Bioinformatik; Sperschneider, V.
6716 Ubungen zu Algorithmen der Bioinformatik; Scheubert, L.
6.718  Graphenalgorithmen; Knust, S.
6.720  Ubungen zu Graphenalgorithmen; Viergutz, Ch.
6.722  Software Engineering; Pulvermiiller, E.
6.724 Ubungen zu Software Engineering; Pulvermiiller, E.
6.726  Wissensbasierte Systeme; Hertzberg, J.
6.728  Ubungen zu Wissensbasierte Systeme; Lingemann, K.; Niichter, A.
6.732  Introduction to Neuroinformatics; Riedmiller, M.
6.734 Ubungen zu Introduction to Neuroinformatics; Lauer, M.; Lange, S.; Hafner, R.; Gabel, Th.
6736 Einfithrung in die Programmiersprache C++; Niichter, A. (Vorlesung + Ubung)
6.738  Tutorium zu Einfiihrung in die Programmiersprache C++
6.740  Programmiersprachen; Géers, J. (Vorlesung + Ubung)
6.742  Didaktik der Informatik I; Gieseke, W. (Vorlesung + Seminar)
6.744  Data Mining; Koster, F. (Vorlesung + Ubung)
Praktika
6.760  Multimediapraktikum (IuK-Schein); Vornberger, O.
6.764  Bioinformatikpraktikum; Sperschneider, V.
6.768  RoboCup Rescue; Hertzberg, J.; Niichter, A.; Lingemann, K.
Projektgruppen
6.770  Fehlertolerante intelligente Roboter; Brockmann, W.; Kleinliitzum, K.
6.772  Intelligenter Raum; Riedmiller, M; Lauer, M.; Lange, S.; Timmer, St.
Seminare
6.780  Reading Club; Riedmiller, M.; Lange, S.
6.782  Knowledge-Based Robotics; Hertzberg, J.; Lingemann, K.; Niichter, A.
6.784  Complex Scheduling; Knust, S.; Viergutz, Ch.
6.786  Web-Publishing; Vornberger, O.
Arbeitsgemeinschaften, Projekte und Kolloquien
6.790  RoboCup AG — MidSize; Riedmiller, M.; Hafner, R.; Lauer, M.; Langg, S.
6.792  RoboCup AG - Simulationsliga; Riedmiller, M.; Gabel, Th.
6.796  IFC: Informatik-Forschungs-Kolloquium; Vornberger, O.
6.798  Graduiertenseminar Wissensbasierte Systeme; Hertzberg, J.; Lingemann, K.; Niichter, A.
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Name, Vorname Titel Abschl. AG*  Datum

Stroemer, Katrin Nutzerbasierte Adaption des Fahrradroutenplanungs- Dr. DB  o02/2007
prozesses im Internet auf Basis einer empirischen
Untersuchung

Helmich, Natascha Lokale Suchverfahren zur Priifungsplanung an der Dipl. KA  o03/2007
Universitdt Osnabriick

Schwegmann, Tobias Flashanimationen von RoboCup Soccer 2D-Simulationen  Dipl.  MI  03/2007

Tapken, Roland Eine SOAP-Schnittstelle fiir PmWiki mit Eclipse-RCP B.Sc.  MI  03/2007
als Beispiel-Client

Miiller, Christian Reinforcement-Lernen mit Pac-Man B.Sc. NI 03/2007

Schulz, Hannes Unsupervised Extraction of Visual Features for Neural- B.Sc. NI 03/2007

Net-Based Reinforcement Learning

Beckmann, Simon Erstellung einer J2ME-basierten Mobile to Web- B.Sc. MI  o04/2007
Applikation fir den Zugriff auf den Social Network
Dienst LIJIT

Girlja, Ganna Entwicklung eines Programms zur Darstellung und B.Sc. MI  o4/2007

Administration eines Online-Fragebogens

Vaka, Krishna Chaitanya Neural calibration of Omni directional camera and M.Sc. NI 04/2007
Direct camera for stereo vision

Wiegand, Michael Vorhersage der Bewegung eines autonomen Roboters Dipl. NI o4/2007

Niemann, Tobias Analyse, Konzeption und Umsetzung eines Projekt- Dipl.  MI  os/2007

managementsystems im EDV-Bereich eines internatio-
nalen Automobilzulieferers mit Hilfe von SAP PS

Wenke, Henning Earth Weather 3D — Visualisierung und Animation M.Sc. MI  o06/2007
dynamisch bestimmter Teilmengen von Wetterdaten
auf Webseiten mit OpenGL

Bér, Wolfgang Verwaltung geowissenschaftlicher 3D Daten in mobilen Dr. GD  o7/2007
Datenbanksystemen

Maaf3, Dennis Genetische Algorithmen zur Schichtplanung in B.Sc. KA o7/2007
Krankenhiusern

Mertens, Robert Hypermediale Navigation in Vorlesungsaufzeichnungen Dr. MI  o7/2007

— Nutzung und automatische Produktion hypermedial
navigierbarer Aufzeichnungen von Lehrveranstaltungen

Schnock, Sebastian Implementation und Evaluation von Neuroevolution B.Sc. NI o7/2007
in CLS

* Betreuende Arbeitsgruppe: DB = Digitale Bildverarbeitung und Fernerkundung, GD = Geodaten-
banken, KA = Kombinatorische Algorithmen, MI = Medieninformatik, NI = Neuroinformatik,
TI = Technische Informatik, WB = Wissensbasierte Systeme
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Name, Vorname Titel Abschl. AG* Datum

Butwilowski, Edgar Topologische Fragestellungen bei der Kombination von Dipl. ~ GD  08/2007

3D-Stadtmodellen mit 2D-Karten in einer riumlichen

Datenbank

Blohm, Philipp Kryptanalyse mit biologisch inspirierten Algorithmen ~ B.Se. KA 08/2007

Hoppe, Niklas Zweistufige Verfahren zur Planung von Tischtennisligen ~ Dipl. KA 08/2007

Igbal, Hussain Evolutionary Algorithm using neuro-evolutionary M.Sc. NI  08/2007
techniques in dynamic environment

Fliigge, Anton Positioning of automated-guided vehicles by camera B.Sc. WB 08/2007
and artificial landmarks

Wiemann, Thomas Automatische Rekonstruktion planarer 3D-Umge- M.Sc. WB o08/2007
bungen

Wegener, Sascha SVG und Java-Applets als Web-Interfaces fiir inter- Dipl.  MI  o09/2007
aktive Notengrafiken

Gasthaus, Jan Alexander Prototype-Based Relevance Learning for Genre B.Sc. NI  o09/2007
Classification

Rickling, Andreas Efliziente 3D-Hough-Transformation fiir die Ebenen- ~ B.Sc.  WB  09/2007
gewinnung in Punktwolken

Paul, Mareike Visualisierung von Zero-Knowledge-Protokollen B.Sc. KA  10/2007

Albrecht, Andrea Erkennung und Klassifizierung von Objekten mit B.Sc. NI 10/2007
neuronalen Netzen

Stratmann, Irem Omnidirectional Optical Flow and Visual Motion Dr. WB  10/2007
Detection for Autonomous Robot Navigation

Buschermohle, Andreas Fehlertolerante robuste Klassifikation unter Echtzeitbe- B.Sc. TI 11/2007
dingungen

Hamjediers, David Modulare Laufroboter-Basissteuerung mit organisch B.Sc. TI 11/2007
motivierter Erkennung und Behandlung anormaler
Systemzustinde

Kloster, Benjamin Validierung der Physiknachbildung in Simulatoren BSc. TI  11/2007
am Beispiel von Laufrobotern

Topler, Katrin Vergleich von Java-basierten Constraint-Programming- ~ Dipl. KA  12/2007
Bibliotheken

Sekic, Amir Tourist-Planer mit dynamischen Daten via DAB Dipl. MI 12/2007

Hiilsmann, Jens Intelligente Bahnplanung in Kraftfahrzeugen B.Sc. TI  12/2007

* Betreuende Arbeitsgruppe: DB = Digitale Bildverarbeitung und Fernerkundung, GD = Geodaten-
banken, KA = Kombinatorische Algorithmen, MI = Medieninformatik, NI = Neuroinformatik,
TI = Technische Informatik, WB = Wissensbasierte Systeme
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Auszeichnungen und Preise

Stanley James erhielt am 16.02.2007 den »Die-Etagen-Forderpreis 2006« fiir seine Masterarbeit »Trusted Meta-
data Distribution using Social Networks« auf Vorschlag von Prof. Vornberger.

Ralf Kunze erhielt am 16.02.2007 den »Karmann Innovationspreis 2006« fiir seine Dissertation »SVGWeather
— Entwicklung einer SVG Web Mapping Applikation zur Visualisierung von vierdimensionalen Daten am Bei-
spiel von Wettervorhersagedaten« auf Vorschlag von Prof. Vornberger.

Dorothee Langfeld erhielt am 16.02.2007 den »Telekom Forderpreis fiir Informatik und Multimediaanwendun-
genc fiir ihre Diplomarbeit »Entwicklung einer SVG Web Mapping Applikation zur Visualisierung von Geo-
informationen« auf Vorschlag von Prof. Vornberger.

Beim SICK RobotDay der Firma SICK AG am 26.10.2007 in Waldkirch belegte das Team der Arbeitsgruppe
Wissensbasierte Systeme den 2. Platz im Indoor-Wettbewerb.

Joachim Hertzberg: Nominierung zum Hans-Miihlenhoff-Preis fiir gute Lehre 2007 (Univ. Osnabriick).

Martin Riedmiller, Mike Montemerlo und Hendrik Dahlkamp erhielten den »Best Paper Award« auf der FBIT
2007 fiir ihr Papier »Learning to Drive in 20 Minutes«.

Erfolge der »Brainstormers Tribots«:
Gewinn der RoboCup-Weltmeisterschaft 2007 in der Simulationsliga 2D und in der Middle-Size League
Gewinn der German Open 2007 in der Simulationsliga 2D und in der Middle-Size League

Technical Challenge Award Middle-Size League for learned dribble behaviour 2007

Presseecho

April 2007 Stadtblatt Osnabriick: »Prof. auf Knopfdruck

14.04.2007  Stadtblatt Osnabriick: »Im Zweifel fiir Naturwissenschaft«

16.04.2007  Uni-Pressemitteilung Nr. 94/2007: »Brainstormers der Uni Osnabriick kicken
wieder in Bestform«

21.04.2007  www.heise.de: »RoboCup: Die German Open haben in Hannover eine neue
Heimat gefunden«

21.04.2007  Uni-Pressemitteilung Nr. 106/2007: »Osnabriicker Roboterfufiballer zweimal
Deutscher Meister«

16.05.2007  Osnabriicker Nachrichten: »Geheimschrift fiir Roboter«

04.07.2007  Uni-Pressemitteilung Nr. 190/2007: »Eréffnung der RoboCup-WM: Osnabriicker
»Brainstormers¢ erfolgreich bei der »Technical Challenge« in Atlanta«

07.07.2007  Uni-Pressemitteilung Nr. 193/2007: »RoboCup Weltmeisterschaft in Atlanta:
Osnabriicker »Brainstormers« im Halbfinale«

09.07.2007  www.heise.de: »RoboCup-WM: Brainstormers und Nimbro sind Weltmeister«

09.07.2007  Uni-Pressemitteilung Nr. 194/2007: »Osnabriicker sind zweifache Weltmeister
im Roboterfufball«

14.07.2007  www.barebonecenter.de: »Interview mit den Roboter-Fufiball-Weltmeistern«

20.07.2007  www.dfg.de »Deutsche Teams erfolgreich bei der RoboCup 2007 WM«

21.10.2007  Osnabriicker Nachrichten: »Roboter geht unter der Erde auf Erkundungsfahrt«

22.10.2007  Neue Osnabriicker Zeitung: »Selber Roboter programmierenc

29.10.2007  Neue Osnabriicker Zeitung: »Ingenieure hinderingend gesucht«

04.11.2007  Osnabriicker Nachrichten: »Silber im Roboterrennenc

05.11.2007  Neue Osnabriicker Zeitung: »Neuigkeiten aus dem Land der Ingenieure«

11.12.2007  Neue Osnabriicker Zeitung: »Kann Politik lernen von den Weltmeistern?«
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RobhoterfuBBball 2007:

Brainstormers werden Doppelweltmeister

Szene aus einem Spiel der Middle-Size League bei der Weltmeisterschaft in Atlanta.

Die Roboter der Brainstormers tragen die violetten Trikots.

Bereits eine lange Tradition hat die Teilnahme des
Roboterfufiballteams »Brainstormers« der Universitit
Osnabriick an der jihrlichen Roboterfufiball-Welt-
meisterschaft, die 2007 in Atlanta (USA) stattfand.
Das Besondere in diesem Jahr war allerdings die
Ausgangssituation: Als amtierender Weltmeister in
der Middle-Size League und amtierender Vizemeis-
ter in der Simulationsliga galt es, die Titel gegen eine
immer stirker werdende Konkurrenz zu verteidigen.

Wissenschaftlicher Hintergrund dieser Veranstal-
tung ist die Weiterentwicklung autonomer Roboter,
die in einer dynamischen Umgebung in der Lage
sind, selbststindig zu arbeiten. Herausforderungen
liegen hierbei im Bereich der Mechanik und der
Elektronik der Roboter einerseits, aber auch in den
Bereichen der Wahrnehmung und Informations-
verarbeitung (Bildverarbeitung und Sensorfusion),

der Verhaltensgenerierung (kognitive Architekturen),

der Multi-Agenten-Interaktion sowie der Motor- und
Bewegungssteuerung. Fulballspielen wird hierbei als

Benchmark verwendet, da sich beim direkten Aufein-
andertreffen zweier Teams klar feststellen lisst, welche
wissenschaftlichen Ansitze iibetlegen sind.

Das Osnabriicker Team »Brainstormers« unter der
Leitung von Prof. Dr. Riedmiller existiert seit 1998
und hat bereits in der Vergangenheit mehrere europi-
ische Titel und Weltmeistertitel errungen (siche auch
Projektbeschreibung zum RoboCup-Team Brain-
stormers). Die Teilnahme an der Weltmeisterschaft
erforderte bereits im Vorfeld intensive Vorbereitungen
iiber Monate hinweg. Neben der Organisation des
Robotertransports und der Anreise des Teams galt es,
die Roboter fit zu machen. In der Simulationsliga kon-
zentrierte sich die Arbeit auf eine neuartige Angriffs-
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strategie basierend auf Kurzpassspiel. Zudem wurde
mithilfe von Reinforcement Learning eine Technik

entwickelt, um gegnerische Spieler frithzeitig storen
und ihnen geschickt den Ball abnehmen zu kénnen.

Hingegen standen in der Middle-Size League der
Aufbau zweier zusitzlicher Roboter, die Entwick-
lung einer neuen Defensivstrategic sowie der Aufbau
eines Stereokamerasystems im Vordergrund, um den
Robotern ein riumliches Sehen zu ermoglichen. Die
Vergroflerung der Spielfelder erforderte Anpassungen
der Bildverarbeitung und des Roboterverhaltens.

Doch trotz sehr guter Vorbereitung erwarteten die
Brainstormers in Atlanta einige bose Uberraschungen:
Sowohl die Verzégerung bei der Anreise um einen
Tag durch einen Flugausfall, als auch die Feststellung,
dass die Kameras zweier Roboter den Transport nicht
unbeschadet iiberstanden hatten, waren nicht einge-
plant gewesen. Mit Improvisationstalent und groflem
Einsatz des Teams bis spit in die Nacht gelang es, die
Roboter bis zum ersten Spieltag zu reparieren und fiir
den Einsatz vorzubereiten.

Schon vor den eigentlichen Spielen konnten sich die
Brainstormers bei den Technical Challenges ihren ers-
ten Pokal sichern: Das Dribble-Verhalten der Roboter,
das mithilfe von Reinforcement Learning eingelernt
wurde, begeisterte die anderen Teams und wurde in
der Middle-Size League zur besten wissenschaftlichen
Leistung dieses Jahres gekiirt.

Bei den Turnierspielen legten die Middle-Size-Robo-
ter von Anfang an richtig los. Mit sechs Siegen und
zwei Unentschieden erreichte das Team das Halb-
finale. In den Spielpausen hatten die Teammitglieder
die Strategie der Roboter nochmals optimiert und
auf die Gegner abgestimmy, sodass sich die Roboter
von Spiel zu Spiel verbesserten. Mit 1:0 konnten die
Brainstormers das Halbfinale gegen das starke japa-
nische Team Hibikino-Musashi fiir sich entscheiden
und anschliefend das Finale in einem spannenden
Schlagabtausch gegen das Team EIGEN aus Japan mit

2:0 gewinnen.

Wihrenddessen hatte auch das Simulationsliga-Team
der Brainstormers einige Erfolge errungen: Bereits
wihrend der Testspiele deutete sich dessen Uberlegen-
heit an, die sich in den Gruppenspielen mit 48:0
Toren bei sechs Siegen und einem Unentschieden
bestdtigte. Dank nichtlicher Optimierung der Soft-
ware konnte die Teamstrategie nochmals verbessert
werden, sodass auch das Viertelfinale mit 2:0 gegen
das Team NCL aus Japan und das Halbfinale gegen

die ruminische Mannschaft Oxsy mit 6:1 gewonnen

werden konnte. Im Finale trafen die Brainstormers,
wie im Jahr zuvor, auf das chinesische Team Wright
Eagle. Doch wihrend die Chinesen 2006 das Finale
noch durch ein Tor in der Verldngerung fiir sich ent-
scheiden konnten, waren dieses Jahr die Brainstormers

tiberlegen. 3:0 hie§ der Endstand.

Nach der Weltmeisterschaft in der Simulationsliga
im Jahr 2005 und in der Middle-Size League 2006
konnten die Brainstormers dieses Jahr erstmals den
Doppelerfolg feiern. Weit iiber die wissenschaftliche
Welt hinaus sorgte dieser Erfolg fiir ein positives
Presseecho. Ein Empfang des Teams beim Minister-
prisidenten des Landes Niedersachsen, Christian
Waulff, und eine Patenschaft der Bundeskanzlerin der
Bundesrepublik Deutschland, Angela Merkel, fiir
einen der Brainstormers-Roboter stehen beispielhaft
hierfiir.

Doch auch in einer anderen Hinsicht wurde 2007
von den Brainstormers Neuland betreten. Wurden bei
RoboCup bisher nur Spiele von Robotern gegenein-
ander durchgefiihrt, gab es dieses Jahr zum ersten Mal
ein Spiel eines menschlichen Teams gegen ein Robo-
terteam. Mit dabei: die Brainstormers, die das Robo-
terteam stellten. Zwar waren die Menschen aufgrund
ihrer Grofle und Geschwindigkeit den Robotern noch
klar tibetlegen, aber auch das Roboterteam iiberzeugte
mit eindrucksvollen Ballwechseln sowie durch gutes
taktisches Verhalten und Robustheit. War vor wenigen
Jahren ein solches Spiel noch undenkbar, so fithrte
dieser Mensch-Maschine-Vergleich den groffen Fort-
schritt vor Augen, der in den letzten Jahren erreicht
werden konnte.
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Jahrestagung
Kiinstliche Intelligenz (KI-2007)

Die Jahrestagung Kiinstliche Intelligenz (KI) wird
veranstaltet von der Gesellschaft fiir Informatik (GI).
Sie findet jahrlich an unterschiedlichen Veranstal-
tungsorten in Deutschland statt. Sie ist international
ausgerichtet, wobei der Grofteil der Teilnehmenden
traditionell aus deutschsprachigen Lindern und dem
angrenzenden Europa kommt.

Die 30. Jahrestagung (KI-2007) fand in der Zeit vom
10. bis 13.9.2007 an der Universitit Osnabriick statt.
Die inhaltliche Leitung der Konferenz lag wesentlich
und die lokale Organisation vollstindig bei Mitglie-
dern und Studierenden des Instituts fiir Informatik.

Mit 203 registrierten Teilnehmenden war die KI-2007
deutlich besser besucht als ihre Vorliufer in den letz-
ten Jahren. Mit einer Annahmequote von 32 Prozent
der eingereichten Beitrige war sie zudem selektiver
als die letzten Vorginger; jedes eingereichte Papier
wurde von drei Programmkomiteemitgliedern begut-
achtet. Die Teilnehmer kamen aus 20 Lindern, mit
einem deutlichen Schwerpunke auf Deutschland, wie
tiblich bei dieser Jahrestagung. Das Hauptprogramm
umfasste 6 eingeladene Hauptvortrige, 25 technische
Vortrige und eine Posterausstellung mit 21 Expo-
naten. Einen Tag vor dem Hauptprogramm fanden
parallel neun Workshops und zwei Tutorials statt.

Die Themen der technischen Prisentationen grup-
pierten sich um Lernen, Planen, Suche, Wahrneh-
mung und Wissensreprisentation. Die Workshops,
Tutorials und die Posterprisentation erginzten diese
Themen inhaltlich so weit, dass das Konferenzpro-
gramm das Gebiet KI in seiner Breite im Wesentli-
chen abdeckte. Wie tiblich hat die Konferenzleicung

KIER7

Einladungen zu Hauptvortrigen genutzt, um im
Vortragsprogramm Akzente zu setzen. Mit sechs
solcher Vortrige wurde dieser Programmyteil gegen-
tiber fritheren Jahrestagungen gezielt erweitert. Da
Beitridge zu Anwendungen, besonders zu kommerzi-
ellen, es in der Regel schwer haben, die wissenschaft-
liche Begutachtung zu tiberstehen, wurden einige
Haupuvortrige aus dieser Perspektive eingeladen.
Ein weiterer Hauptvortrag behandelte das gerade

im Aufbau befindliche Exzellenzcluster an der TU
Miinchen »Cognition for Technical Systems«. Zur
Frithgeschichte der KI-Forschung in Deutschland gab
es ebenfalls einen Hauptvortrag.

Als weitere Neuerung gegeniiber den letzten Jahren
wurde ein »Best Paper Award« vergeben, den der
Springer Verlag freundlicherweise gestiftet hatte. Eine
eigene, im Programm ohne Parallelsitzungen laufende
»Best Paper Session« enthielt Vortrige zu den drei
Papieren, die fiir den Preis aus dem Programmkomitee
nominiert und daraufhin in einer Extra-Runde noch-
mals begutachtet worden waren. Den Preis bekam

das Papier »Relational Neural Gas« von B. Hammer
und A. Hasenfuss (TU Clausthal). In einer Umfrage
unter den Teilnehmenden wurde die Meinung zu den
Anderungen in der Programmstruktur der KI-2007
gegeniiber fritheren erfragt (mehr Hauptvortrige, Best
Paper Session, stirker parallele sonstige Sitzungen).
Die Resonanz war fast vollstindig positiv.

Details zum Ablauf, zum Vortragsprogramm und

zur Organisation bleiben bis auf Weiteres tiber die
Konferenz-Website www.ki2007.uo0s.de verfiigbar.

Die Papiere zur Konferenz sind im Tagungsband beim
Springer-Verlag (LNAI 4667) erschienen.
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Registrierte Teilnehmer

203 (aus 20 Lindern)

Vortragsprogramm
Eingeladene Hauptvortrige
Technische Beitrige

6
25 (Annahmequote: 32%)

Tutorienprogramm — Visual Analytics (G. &N. Andrienko)
— Dreference Modeling, Elicitation, Representation and Reasoning
(C. Domshlak)
Workshopprogramm — Learning from Non-Vectorial Data (LNVD 2007)

— PuK 2007: Planen, Scheduling und Konfigurieren
— 2" Workshop »Emotion and Computing«

— Dynamics of Knowledge and Belief

— Foundations of Al (FAInt-o07)

— Towards Ambient Intelligence (AIM-CU)

— Behaviour Monitoring and Interpretation

— Knowledge & Software Engineering (KESE 2007)
— Mitgliederversammlung der Fachgruppe Kognition

Veranstalter und Sponsoren

Veranstalter Gesellschaft fiir Informatik e.V. (GI)
Gastgeber Universitdt Osnabriick
Haupt-Sponsor Deutsche Telekom Laboratories, Berlin
Sponsoren - DFG

— Land Niedersachsen

— Springer Verlag

— Stadt Osnabriick

Organisation

Conference co-Chairs

Tutorial Chair
Workshop Chair
Poster Committee
Konferenzsekretariat
Lokale Organisation

Hilfskrifte zur Konferenz
Programmkomitee

J. Hertzberg (Osnabriick), M. Beetz (Miinchen), R. Englert
(Beer-Sheva)

J. Hoffmann (Innsbruck)

C. Lutz (Dresden)

K. Lingemann (Osnabriick), A. Niichter (Osnabriick)

C. Harms (Sankt Augustin)

A. Diekmann, M. Guyard, J. Hertzberg, K. Lingemann, A. Niichter
(alle Osnabriick)

15 weitere Mitarbeitende und Studierende aus Osnabriick

47 Personen (s. Website)

Konferenz-Website

www.ki2007.u0s.de

2 Advancesin
= Artificial Intelligence

Joachim Hertzberg, Michael Beetz, Roman Englert (Hrsg.): KI 2007: Advances in
Artificial Intelligence. 30™* Annual German Conference on Al KI 2007. Osnabriick,
Deutschland, September 2007. Proceedings. Springer (LNAI vol. 4667), 2007
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Technologietag

Im Jahr 2006 hatten in Osnabriick zwei techno-
logicorientierte Ausstellungen stattgefunden: Der
»Tag der Informatik, veranstaltet am 07.05.2006
von Universitit und Fachhochschule in der Stadt-
halle, sowie der »Tag der Technike, veranstaltet am
20.05.2006 vom VDE und VDI in der Fullginger-
zone. Aufgrund der thematischen Verwandtschaft
wurde nach einem Vorbereitungsgesprich im Herbst
2006 zwischen Stefan Engelshove, Niederlassungs-
leiter Siemens AG, und Prof. Vornberger beschlos-

sen, beide Veranstaltungen kiinftig zusammenzu-
legen. Daher fand am 04.11.2007 im Schloss der
Universitit erstmalig der » Technologictag 2007«
statt. In Form von Exponaten, Vortrigen, Informa-
tionsstinden, Workshops und Exkursionen wurde
durch Aussteller von Universitit, Fachhochschule,
Schulen und Firmen der Region demonstriert, wie
Informatik und Technik unseren Alltag durch-
dringen. Etwa 1.500 Besucher wurden gezihlt und
260 Interessierte horten sich Vortrige an.

Exponate der Universitat

O. Vornberger [Web-Publishing]

W. Brockmann [Mobile Roboter]

A. Kiihnle [Nanotechnologie]

M. Riedmiller [Neuroinformatik]

S. Knust [Optimierung]

A. Niichter [Kiinstliche Intelligenz]

B. Enders [Musikinformatik]

N. de Lange, U. Michel [Geoinformatik]
A. Schwering, U. Krumnack,

K.-U. Kiithnberger, H. Gust [Kiinstliche

Intelligenz und Kognitionswissenschaft]

Exponate der Fachhochschule

J. Biermann, Th. Gervens [Informatik]

Die schonsten Autobahnstaus — Visualisierung von Verkehrsdaten im Internet
Laufend lernen — Krabbeln fiir die Wissenschaft

Genau hingeschaut — Struktur von Oberflichen unter dem Rasterkraftmikroskop
Wie Computer lernen — Beispiele kiinstlicher Intelligenz

Spielen nach Plan — Sportligapline automatisch erstellt

Effiziente Bildverarbeitung — Objekterkennung in digitalen Bildern
Gehérbildung am PC — Das Computerkolleg Musik stellt sich vor

Abenteuer inklusive — Satellitengestiitzte Schatzsuche

Niche alles ist eindeutig — Mit der Analogiemaschine Geometrie-Aufgaben 16sen

Es brennt! — Katastrophenmanagement fiir die Feuerwehr mit Geoinformationen

V. Prediger, N. Austerhoff [Maschinenbau] Von der Strafe geholt — Motorrad auf dem Priifstand

VDE-Hochschulgruppe [Energietechnik]
Ignition Racing-Team [Fahrzeugtechnik]
K. Morisse [Informatik]

Chr. Friebel [Maschinenbau]

F. Helmus [Verfahrenstechnik]

W. Séte [Automatisierungstechnik]

R. Schmidt [Mechatronik]

Garantiert umweltfreundlich — Das Fahrrad als Kraftwerk

Vom Hérsaal auf die Rennstrecke — Vorstellung des Formula Student Rennwagens
Sehen, wie andere sehen — Beobachtung des Blickverlaufs von Mediennutzern

Fiir bessere Luft — Optimierung von Luftkanilen fiir Dunstabzugshauben

Wirbel im Wasser — Abwasser mit zirkulierender Wirbelschicht biologisch behandeln
Es geht auch ohne — Elektronische Positionsbestimmung ohne GPS

Fiir mehr Freude am Fahren — Komfortsteigerung eines Cabriolets
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Exponate von Firmen aus der Region Osnabriick

Siemens AG NL Osnabriick

ROSEN Technology and Research Center

GmbH Lingen
ZF Lemfdérder GmbH
KME Germany AG

Elster GmbH

Stadt Osnabriick

RWE Westfalen-Weser-Ems AG
Karmann GmbH

revis3d GmbH

osnatel GmbH

Exponate der Schulen

Berufsbildende Schulen des LK Osnabriick

Gymnasium Carolinum Osnabriick

Gymnasium Carolinum Osnabriick

Informationsstinde

A. Siemer
VDE Osnabriick-Emsland e.V.

G. Griindel

N. Clasen

M. Graf

N. Schmidt

A. Knaden

H. Gosmann, G. Holtkamp

Vortriage

J. Hertzberg

A. Kiihnle

D. Langfeld

N. de Lange, U. Michel
H. Schwandt

E Thiesing

O. Vornberger

P. Roer

M. Schrotke, A. Wensch

Workshops

VME-Stiftung Osnabriick-Emsland
VDE Hochschulgruppe

VDE Hochschulgruppe

Exkursionen
Stadtwerke Osnabriick AG
Neue Osnabriicker Zeitung

Antriebs- und Steuerungstechnik in Aktion — Steuern Sie einen Tischtennisball
durch ein Luftlabyrinth

Zerstorungsfreie Materialpriifung heute — Lernen Sie moderne Verfahren live
kennen

Von Auszubildenden entwickelt und gebaut — Schulungsroboter Jacki M.
Von der Maschine zum Produktionssystem —

Mechatronik-Auszubildende stellen ihr Transport- und Sortiersystem vor
Elektronik — Vorfiihrung eines Regler-Modells

Geographie im Internet — GeoWeb: Die schnellere Info

Energie aus dem Garten — Die Wirmepumpe machts méglich
Cabrioentwicklung heute — Komplexe Verfahren fiir neue Produkte
Produkte von allen Seiten prisentieren: Wie aus Konstruktionsdaten ein
3D-Bild entsteht

Per Glasfaser bis zum Endkunden

Einsatz von Industrierobotern in der beruflichen Aus-und Weiterbildung
Routing in der Schule

Fitnessgerit zur emissionsfreien, elektrolytischen Erzeugung von Wasserstoff

Zentrale Studienberatung

Verband der Elektrotechnik, Elektronik und Informationstechnik — VDE Osna-
briick-Emsland e.V.

Verein deutscher Ingenieure — VDI Osnabriick-Emsland e.V.

VME-Stiftung Osnabriick-Emsland

IHK Osnabriick-Emsland

IuK Unternehmensnetzwerk Osnabriick

virtUOS

Technologie-Kontaktstelle der Universitit und der Fachhochschule Osnabriick

Wie (manche) Roboter ihre Umgebung verstehen

Nanotechnologie in Forschung und Industrie

Die schonsten Autobahnstaus - Verkehrsdatenvisualisierung im Internet
Geoinformatik: Google Earth, Geotagging, Satellitennavigation und mehr
Ihr Fotograf wird weinen

Wie sicher ist die PIN? Uber die Funktionsweise der EC-Karte

Studium der Informatik an der Universitit Osnabriick

Technische Studienginge und Informatik an der FH Osnabriick

Konzeption und Realisierung des Formula Student Rennwagens

Robotertechnik am Beispiel eines Mini-Industrieroboters
Mobile Robotik, Sensorik - Profibot

Angewandte Informations- und Kommunikationstechnik

Der Weg des Wassers, Wasserwerk Diistrup
Eine Zeitung entsteht
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Wir danken der Netz-Etage GmbH, Osnabriick,
die den Druck dieses Jahresberichtes ermégliche hat.
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