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(57) Abstract: The invention relates to an arrangement (17) for controlling a device (16), said arrangement comprising: a first measuring
device (1) and/or a second measuring device (2); a first non-deterministic, self-learning system (5), wherein the first non-deterministic,
self-learning system (5) is designed to process first measurement data (3) from the first measuring device (1) and to output a first signal
(7) for controlling the device (16); a monitoring device, wherein the monitoring device is designed to process first measurement data (3)
from the first measuring device (1) and/or second measurement data (4) from the second measuring device (2) and to output a second
signal (8) containing information concerning the plausibility of the first signal (7); and a control unit which is designed to receive and
process the first signal (7) and the second signal (8), wherein the monitoring device is a second non-deterministic, self-learning system
(6) and a predecessor version of the first system (5), or is a deterministic system (6). The invention also relates to a method therefor.

1

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Anordnung (17) zur Steuerung einer Vorrichtung (16) aufweisend, eine erste
Messeinrichtung (1) und/oder eine zweite Messeinrichtung (2), ein erstes nicht-deterministisches, selbstlernendes System (5), wobei
das erste nicht-deterministische, selbstlernende System (5) derart ausgebildet ist, erste Messdaten (3) aus der ersten Messeinrichtung
(1) zu verarbeiten und ein erstes Signal (7) zur Steuerung der Vorrichtung (16) auszugeben, eine Uberwachungseinrichtung, wobei die
Uberwachungseinrichtung derart ausgebildet ist, erste Messdaten (3) aus der ersten Messeinrichtung (1) und/oder zweite Messdaten
(4) aus der zweiten Messeinrichtung (2) zu verarbeiten und ein zweites Signal (8), welches eine Information iiber die Plausibilitit des
ersten Signals (7) enthélt, auszugeben, eine Steuerungseinheit, die derart ausgebildet ist, das erste Signal (7) und das zweite Signal (8)

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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3)

zu empfangen und zu verarbeiten, wobei die Uberwachungseinrichtung ein zweites nicht-deterministisches, selbstlernendes System (6)
und eine Vorgangerversion des ersten Systems (5) ist, oder ein deterministisches System (6) ist, sowie ein dazugehériges Verfahren.
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Anordnung und Verfahren zur Steuerung einer Vorrichtung

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Anordnung und ein Verfahren zur Steuerung einer

Vorrichtung.

Aus der TW 201802705 ist ein System bekannt, welches eine kinstliche Intelligenz
umfasst und ein erstes kiinstliches Intelligenz Modul mit Funktionen zum unterstitzten
oder selbstdisziplinierten Informationsaustausch mit einem offenen Netzwerk und ein
zweites kiinstliches Intelligenz Modul zur Uberwachung des ersten kiinstlichen Intelligenz
Moduls aufweist, wobei im Betrieb die Uberwachung selbsténdig in einem geschlossenen
Netzwerk neben einem Informationsaustauschprozess stattfindet. Dadurch kann eine
Manipulation des ersten kiinstlichen Intelligenz Moduls durch z. B. einen Hackerangriff
durch das zweite kinstliche Intelligenz Modul erkannt werden. Eine Absicherung gegen
eine Fehlentscheidung des ersten kinstlichen Intelligenz Moduls ist damit aber nicht

gegeben.

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung eine Anordnung und ein Verfahren zur

Verfligung zu stellen, die/das diese Nachteile nicht aufweist.

Nach einer grundlegenden Idee der Erfindung wird vorgeschlagen, ein erstes nicht-
deterministisches, selbstlernendes System mit einer Uberwachungseinrichtung, welche
eine Vorgangerversion des ersten nicht-deterministischen, selbstlernenden Systems oder
ein determiniertes System sein kann, zu Uberwachen. Ferner werden durch das erste
nicht-deterministische, selbstlernende System Daten einer ersten Messeinrichtung
verarbeitet, wahrend durch die Uberwachungseinrichtung Daten einer ersten und/oder
einer zweiten Messeinrichtung verarbeitet werden.

Hierdurch kann ein nicht-deterministisches, selbstlernendes System z. B. auch hinsichtlich
Fehlentscheidungen iiberwacht werden. Angegeben wird insbesondere eine Anordnung
nach Anspruch 1 und ein Verfahren nach Anspruch 10. Vorteilhafte Ausfiihrungsformen

sind in den Unteransprichen gegeben.

Insbesondere wird vorgeschlagen: Eine Anordnung zur Steuerung einer Vorrichtung
aufweisend,

- eine erste Messeinrichtung und/oder eine zweite Messeinrichtung,
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- ein erstes nicht-deterministisches, selbstlernendes System, wobei das
erste nicht-deterministische, selbstlernende System derart ausgebildet ist,
Messdaten aus der ersten Messeinrichtung zu verarbeiten und ein erstes
Signal zur Steuerung der Vorrichtung auszugeben,

- eine Uberwachungseinrichtung, wobei die Uberwachungseinrichtung derart
ausgebildet ist, Messdaten aus der ersten Messeinrichtung und/oder der
zweiten Messeinrichtung zu verarbeiten und ein zweites Signal, welches
eine Information Uber die Plausibilitdt des ersten Signals enthalt,
auszugeben,

- eine Steuerungseinheit, die derart ausgebildet ist, das erste Signal und das
zweite Signal zu empfangen und zu verarbeiten,

wobei

- die Uberwachungseinrichtung ein zweites nicht-deterministisches,
selbstlernendes System und eine Vorgangerversion des ersten Systems
ist, oder

- ein deterministisches System ist.

Eine erste Messeinrichtung ist eine Vorrichtung zur Aufnahme von ersten Messdaten,
welche Informationen Gber die Umgebung der Vorrichtung enthalten. Insbesondere
werden als erste Messdaten z. B. Objekte in einer Bewegungsrichtung der Vorrichtung
oder in der Nahe der Vorrichtung, oder Bewegungsdaten Uber ein in einer
Bewegungsrichtung der Vorrichtung oder in der Nahe der Vorrichtung befindliche Objekte
aktiv und/oder passiv erfasst. Die Erfassung dieser ersten Messdaten kann aktiv z. B.
mittels elektromagnetischer Entfernungsmessung, insbesondere Radar oder
insbesondere mit elektrooptischer Entfernungsmessung, insbesondere mit LIDAR
erfolgen. Ebenso kann die Erfassung von Objekten passiv z. B. durch das Empfangen von
durch Hindernisse abgestrahlten oder reflektierten Signalen beispielsweise durch

Kameras erfolgen.

Eine zweite Messeinrichtung ist eine Vorrichtung zur Aufnahme von zweiten Messdaten,
welche Informationen Gber die Umgebung der Vorrichtung enthalten. Insbesondere
werden als zweite Messdaten z. B. Objekte in einer Bewegungsrichtung der Vorrichtung
oder in der Nahe der Vorrichtung, oder Bewegungsdaten Uber ein in einer
Bewegungsrichtung der Vorrichtung oder in der Nahe der Vorrichtung befindliche Objekte

aktiv und/oder passiv erfasst. Die Erfassung dieser zweiten Messdaten kann aktiv z. B.
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mittels elektromagnetischer Entfernungsmessung, insbesondere Radar oder
insbesondere mit elektrooptischer Entfernungsmessung, insbesondere mit LIDAR
erfolgen. Ebenso kann die Erfassung von Objekten passiv z. B. durch das Empfangen von
durch Hindernisse abgestrahlten oder reflektierten Signalen beispielsweise durch

Kameras erfolgen.

Ein erstes nicht-deterministisches, selbstlernendes System, kurz erstes System, ist eine
kiinstliche Intelligenz, die insbesondere ein neuronales Netzwerk verwendet und

bevorzugterweise mit Hilfe von Daten, also mit maschinellem Lernen, trainiert wurde.

Ein deterministisches System ist ein System, bei dem der Ubergang von einem Zustand
zu einem nachsten darauffolgenden Zustand bestimmt ist. Beispielsweise ist der
Ubergang von einem Anfangszustand Z1 zu einem Zwischenzustand Z2 bestimmt. Mit
anderen Worten erlauben deterministische Systeme prinzipiell die Ableitung ihres
Verhaltens aus einem vorherigen Zustand. Daraus folgt auch, dass bei deterministischen
Systemen der Endzustand Z3 aus dem vorherigen Zwischenzustand Z2 (bzw. dem

Anfangszustand Z1) bestimmt ist.

Entsprechend ist ein nicht-deterministisches System ein System, bei dem der Ubergang
von einem Zustand zu einem nachsten darauffolgenden Zustand nicht bestimmt ist.
Beispielsweise ist der Ubergang von einem Anfangszustand Z1 zu einem
Zwischenzustand Z2 nicht bestimmt. Mit anderen Worten erlauben nicht-deterministische

Systeme nicht die Ableitung ihres Verhaltens aus einem vorherigen Zustand.

Dabei sei angemerkt, dass ein ausgelerntes neuronales Netzwerk ein deterministisches
System darstellt, wohingegen ein System solange nicht- deterministisch ist, solange der

Lernvorgang anhalt.

Determiniertheit soll im Folgenden den Grad der Vorbestimmtheit eines Systems
bezeichnen. Bei determinierten Systemen ist der Ubergang von einem Anfangszustand
Z1 zu einem Endzustand Z3 bestimmt. Der Ubergang vom Anfangszustand Z1 zu einem
Zwischenzustand Z2 oder von einem Zwischenzustand Z2 zu einem Endzustand Z3 ist

hingegen nicht bestimmit.



WO 2020/048879 PCT/EP2019/073182

In einer Ausfiihrungsform ist das zweite System determiniert. In dieser Ausfliihrungsform
ist fir das erste System dementsprechend ein Endzustand Z3 aus dem Anfangszustand

Z1 bestimmt. Ein Zwischenzustand Z2 ist nicht bestimmt.

In einer weiteren Ausfiihrungsform ist das zweite System nicht determiniert. In dieser
Ausfuhrungsform ist flir das erste System dementsprechend weder ein Endzustand Z3

und noch ein Zwischenzustand Z2 aus dem Anfangszustand Z1 bestimmit.

Bei der Verarbeitung der ersten Messdaten durch das erste nicht-deterministische,
selbstlernende System wird analysiert, ob z. B. eine Anderung des Bewegungszustandes
notwendig ist. Eine notwendige Anderung des Bewegungszustandes liegt beispielsweise
vor, wenn sich ein Objekt innerhalb der Bewegungsrichtung und/oder des
Bewegungsradius der Vorrichtung befindet. Dies bedeutet, dass das erste Signal eine
Information zur Vermeidung eines Kontakts zwischen Vorrichtung und Objekt enthalt.
Beispielsweise kann vorgesehen sein, dass das erste Signal eine Beschleunigung der
Vorrichtung in Form einer Anderung der Bewegungsrichtung und/oder in Form einer

Verringerung der Bewegungsgeschwindigkeit signalisiert.

In einer Ausfiihrungsform umfassen die ersten Messdaten des Objekts
Richtungsinformation. Das erste Signal enthalt dann Anweisungen zur
Bewegungsrichtung der Vorrichtung. Beispielsweise kann die Vorrichtung dadurch zu

einem vorgegebenen Ziel geleitet werden.

In einer Ausflihrungsform umfassen die Messdaten Geschwindigkeitsinformationen. Das
erste Signal enthalt dann Anweisungen zur Bewegungsgeschwindigkeit der Vorrichtung.
Beispielsweise kann die Vorrichtung dadurch in mit einer vorgegebenen Geschwindigkeit

bewegt werden.

In einer Ausflihrungsform umfassen die Messdaten Informationen Uber bevorzugte
Bewegungsablaufe. Das erste Signal enthalt dann Anweisungen zu bevorzugten
Bewegungsablaufen der Vorrichtung. Beispielsweise kann vorgesehen sein, dass das
erste zur Steuerung eines bevorzugten Bewegungsablaufs, z. B. eine Richtungsanderung

in Kombination mit einer Beschleunigung ausgestaltet ist.
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In einer Ausflihrungsform umfassen die Messdaten Prioritatsinformationen.
Prioritatsinformationen geben Auskunft darliber, ob eine Vorrichtung ihren
Bewegungsablauf auf den eines Objekts anpassen muss, oder ob ein Objekt seinen
Bewegungsablauf auf den einer Vorrichtung anpassen muss. Das erste Signal steuert
eine Vorrichtung beispielsweise derart, dass die Vorrichtung aus einem bewegten
Zustand in einen Stillstand gebracht wird. Dadurch kann ein Objekt den Bereich um die
Vorrichtung passieren. Nach Passieren des Objekts, wird die Vorrichtung aus einem

Stillstand wieder in einen bewegten Zustand Uberflhrt.

Eine Uberwachungseinrichtung ist eine Einrichtung zur Generierung und Ausgabe eines

zweiten Signals, welches Informationen Uber die Plausibilitdt des ersten Signals enthalt.

Die Uberwachungseinrichtung kann dieselben Messdaten wie das erste System, also die
ersten Messdaten, verarbeiten. Hierbei kann die Uberwachungseinrichtung zu einem
anderen Ergebnis als das erste System kommen. Beispielsweise kann die
Uberwachungseinrichtung eine notwendige Anderung des Bewegungszustandes
erkennen, wohingegen das erste System keine notwendige Anderung des
Bewegungszustandes erkennt. Das erste System gibt dann ein erstes Signal, welches
keine Anderung des Bewegungszustandes der Vorrichtung veranlasst, aus. Die
Uberwachungseinrichtung erkennt dieses erste Signal als nicht plausibel, da die
Uberwachungseinrichtung eine notwendige Anderung des Bewegungszustandes erkannt
hat. Die Uberwachungseinrichtung gibt dann ein zweites Signal mit der Information {iber

die fehlende Plausibilitat des ersten Signals aus.

Alternativ kann die Uberwachungseinrichtung die zweiten Messdaten verarbeiten. Durch
die Verarbeitung der zweiten Messdaten wird eine zusatzliche Sicherheit gewahrleistet,
da das erste System z. B. auf Grund von fehlerhaften ersten Messdaten, auf Grund z. B.
einer Fehlfunktion der ersten Messeinrichtung, ein erstes Signal zur Steuerung der
Vorrichtung ausgibt, welches fehlerhaft sein kann, durch die Uberwachungseinrichtung
aber nicht als unplausibel erkannt wird, da die Uberwachungseinrichtung auf Grundlage
der fehlerhaften ersten Messdaten zur selben Bewertung wie das erste System kommen
konnte und deshalb ein zweites Signal ausgeben kdnnte, welches Plausibilitdt anzeigt.
Durch die Verarbeitung zweiter Messdaten durch die Uberwachungseinrichtung kann ein
erstes fehlerhaftes Signal auf Grund fehlerhafter erster Messdaten durch das zweite

Signal als unplausibel erkannt werden. Die Ausgabe der Plausibilitatsinformation erfolgt
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wie zuvor beschrieben fiir den Fall, dass die Uberwachungseinrichtung die ersten

Messdaten verarbeitet.

Die Uberwachungseinrichtung kann sowohl einen Teil der ersten Messdaten, die
kompletten ersten Messdaten, als auch die zweiten Messdaten verarbeiten. Durch die
Verarbeitung der ersten Messdaten und der zweiten Messdaten wird eine weitere
zusatzliche Sicherheit gewahrleistet, da fehlerhafte Messdaten der ersten
Messeinrichtung oder der zweiten Messeinrichtung zu einem zweiten Signal fuhren
konnen, welches keine Plausibilitat des ersten Signals anzeigt. Fur einen fehlerfreien
Ablauf in der Vorrichtung wiirde die Verarbeitung der ersten Messdaten und der zweiten
Messdaten durch die Uberwachungseinrichtung zu demselben Ergebnis fiihren, wie die
Verarbeitung der ersten Messdaten durch das erste System. Das zweite Signal wiirde
dann anzeigen, dass das erste Signal plausibel ist. Sofern z. B. nur die zweiten
Messdaten fehlerhaft sind, kann die Verarbeitung der ersten Messdaten und der zweiten
Messdaten durch die Uberwachungseinrichtung z. B. zu unterschiedlichen Ergebnissen
fuhren. Dementsprechend wiirde das zweite Signal keine Plausibilitdt des ersten Signals
anzeigen, da zumindest das Ergebnis aus der Verarbeitung eines Messdatensatzes, z. B.
die Verarbeitung aus dem fehlerhaften zweiten Messdatensatz, keine Plausibilitat des

ersten Signals anzeigt.

Mogliche Ursachen fir die Anzeige einer fehlenden Plausibilitdt des ersten Signals durch
das zweite Signal sind insbesondere:

- fehlerhafte Verarbeitung der ersten Messdaten durch das erste System,

- fehlerhafte erste Messdaten, die durch das erste System verarbeitet werden,

- fehlerhafte Verarbeitung der ersten Messdaten durch das zweite System,

- fehlerhafte Verarbeitung der zweiten Messdaten durch das zweite System,

- fehlerhafte erste Messdaten, die durch das zweite System verarbeitet werden,

- fehlerhafte zweite Messdaten, die durch das zweite System verarbeitet werden.
Die Steuerungseinheit ist z. B. ein Prozessor.
Die Uberwachungseinrichtung kann ein zweites nicht-deterministisches, selbstlernendes

System und eine Vorgangerversion des ersten Systems sein, kurz zweites System. Ein

zweites System ist eine kiinstliche Intelligenz, die insbesondere ein neuronales Netzwerk
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verwendet und bevorzugterweise mit Hilfe von Daten, also mit maschinellem Lernen,

trainiert wurde.

Mit Vorgangerversion ist gemeint, dass es sich bei dem zweiten System um eine altere
Konfiguration des ersten Systems handelt, wobei das erste System mindestens durch ein
Update und/oder Upgrade von dem zweiten System verschieden ist, also zumindest ein
Update und/oder Upgrade des ersten Systems im Vergleich zum zweiten System
durchgefuhrt wurde. In anderen Worten ist das zweite System ein Downdate (Downdate
bezeichnet das Herstellen einer Softwareversion vor dem Einspielen eines Updates)

und/oder Downgrade des ersten Systems.

Anders ausgedriickt bezeichnet eine Vorgangerversion im Sinne eines neuronalen
Netzwerks eine Konfiguration, welche das neuronale Netzwerk zu einem friiheren
Zeitpunkt aufwies. Eine Konfiguration ergibt sich z. B. aus den gewichteten Kanten eines
neuronalen Netzwerks. Beispielsweise kann ein neuronales Netzwerk eine Konfiguration
K1 zu einem Zeitpunkt t1 und eine Konfiguration K2 zu einem Zeitpunkt t2 aufweisen.
Hierbei liegt der Zeitpunkt t1 weiter in der Vergangenheit als der Zeitpunkt t2. Die

Konfiguration K1 ist dann eine Vorgangerversion der Konfiguration K2.

In einer Ausfiihrungsform ist das zweite System determiniert. In einer weiteren

Ausfuhrungsform ist das zweite System nicht determiniert.

Die Uberwachungseinrichtung kann auch ein deterministisches System sein.
Insbesondere kann das deterministische System einen Programmcode einer Software

umfassen.

In einer weiteren Ausfihrungsform ist das erste nicht-deterministische, selbstlernende
System mit einem offenen Netzwerk verbunden und wird von diesem konfiguriert. Ein
offenes Netzwerk ist ein Netzwerk, welches fir eine Mehrzahl von Systemen z. B. eine
Mehrzahl von ersten Systemen zuganglich ist. Insbesondere erlaubt ein offenes Netzwerk
die Einbindung von Systemen unterschiedlicher Hersteller, welche lber einheitliche

Regeln mit einander kommunizieren.

In einer Ausflihrungsform senden die Mehrzahl der ersten Systeme Informationen an das

offene Netzwerk. Das offene Netzwerk speichert die Informationen z. B. in einer Daten-
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Cloud. Aus den Daten der Daten-Cloud werden Trainingsdatensatze flir neuronale
Netzwerke, insbesondere flir erste Systeme, generiert und dann durch das offene
Netzwerk an die jeweiligen ersten Systeme gesendet. Die ersten Systeme kdénnen z. B.

durch maschinelles Lernen durch diese Trainingsdatensatze konfiguriert werden.

In einer Ausfiuihrungsform kann das offene Netzwerk den Austausch gewiinschter
Informationen zwischen offenem Netzwerk und einem ersten System unterstiitzen oder
selbstandig verwalten. Insbesondere bezieht das offene Netzwerk seine Informationen,
welche in der Daten-Cloud gespeichert werden, von externen Quellen, z. B. einem ersten

System.

In einer weiteren Ausfiihrungsform ist die Uberwachungseinrichtung eine lokale Instanz.
Mit lokale Instanz ist gemeint, dass die Uberwachungseinrichtung nicht mit einem offenen
Netzwerk verbunden ist. Manipulation durch einen Eingriff von aufden, z. b. durch einen

Hackerangriff, sind dadurch nicht moglich.

In einer Ausfuhrungsform arbeitet die lokale Instanz in einem geschlossenen Netzwerk.
Ein lokales Netzwerk erlaubt nur die Einbindung von Datenstationen, z. B. Computern,

eines oder weniger bestimmter Teilnehmerkreise.

In einer weiteren Ausfilhrungsform weist die Anordnung eine Ausgabeeinrichtung auf,
wobei die Steuerungseinheit derart ausgebildet ist, sofern bei der Verarbeitung des
zweiten Signals keine Plausibilitat des ersten Signals erkannt wird, die
Ausgabeeinrichtung zur Ausgabe einer Warnung zu veranlassen. Die Ausgabeeinrichtung
kann hierbei eine Warnung z. B. in Form eines akustischen Signals, eines optischen

Signals, und/oder eines haptischen Signals ausgeben.

In einer weiteren Ausfihrungsform enthalt das zweite Signal zusatzlich mindestens eine
Information zur Steuerung der Vorrichtung oder eine vollstéandige Information zur
Steuerung der Vorrichtung. Insbesondere kann das zweite Signal identisch mit dem

ersten Signal sein.

Das zweite Signal kann z. B. eine Beschleunigung der Vorrichtung in Form einer
Anderung der Bewegungsrichtung und/oder in Form einer Verringerung der

Bewegungsgeschwindigkeit signalisieren, Anweisungen zur Bewegungsrichtung der
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Vorrichtung enthalten, Anweisungen zur Bewegungsgeschwindigkeit der Vorrichtung
enthalten, zur Steuerung eines bevorzugten Bewegungsablaufs ausgestaltet sein

und/oder Prioritatsinformationen enthalten.

In einer weiteren Ausfiihrungsform weist die Anordnung eine Konsistenzeinheit auf, die
derart ausgebildet ist, das erste Signal und das zweite Signal auf Konsistenz zu prifen
und ein drittes Signal an die Steuerungseinheit zu Gbertragen. Das dritte Signal ist ein
Malf fiir die Konsistenz des ersten Signals und des zweiten Signals. Die
Steuerungseinheit ist derart ausgebildet, das erste Signal zur Steuerung der Vorrichtung
zu verwenden, solange ein Grenzwert durch das dritte Signal nicht Uberschritten ist. Die

Konsistenzeinheit ist z. B. ein Prozessor.

In einer Ausflihrungsform werden das erste Signal und das zweite Signal durch die

Konsistenzeinheit an die Steuerungseinheit weitergeleitet.

Das dritte Signal enthalt Informationen Uber die Konsistenz des ersten Signals und des

zweiten Signals. Beispielsweise kann das dritte Signal eine Zahl von 0 bis 1 sein.

Der Wert O fiir das dritte Signal bedeutet, dass das erste Signal und das zweite Signal

identisch sind.

Der Wert 1 fiir das dritte Signal bedeutet, dass das erste Signal und das zweite Signal
gegenteilige Informationen enthalten. Beispielsweise zeigt das erste Signal eine negative
Beschleunigung an, wohingegen das zweite Signal eine positive Beschleunigung anzeigt.
Als gegenteilige Information kann auch insbesondere aufgefasst werden, wenn das erste
Signal keine Anderung des Bewegungszustands anzeigt und das zweite Signal eine

Anderung des Bewegungszustands anzeigt, bzw. andersherum.

Ein Wert zwischen 0 und 1 fUr das dritte Signal bedeutet, dass das erste Signal und das
zweite Signal dahnliche Informationen zur Steuerung der Vorrichtung enthalten.
Beispielsweise zeigt das erste Signal eine positive Beschleunigung an und das zweite
Signal zeigt ebenfalls eine positive, aber starkere, Beschleunigung an. Insbesondere ist
der Wert flir das dritte Signal umso gréf3er, je grofder der Unterschied in der angezeigten

Beschleunigung des ersten Signals und des zweiten Signals ist.
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Je nach Vorgaben kann ein Grenzwert von 0 bis 1 verwendet werden. Ist beispielsweise
als Grenzwert g = 0 vorgesehen, bedeutet dies, dass das erste Signal zur Steuerung der

Vorrichtung verwendet wird, sofern das erste Signal und das zweite Signal identisch sind.

Ist beispielsweise als Grenzwert 0 < g < 1 vorgesehen, bedeutet dies, dass das erste
Signal zur Steuerung der Vorrichtung verwendet wird, sofern der Unterschied zwischen
erstem Signal und zweitem Signal den Grenzwert nicht Gberschreitet. Ein Grenzwert

g = 0,5 bedeutet dann beispielsweise, dass der Wert des ersten Signals nicht mehr als
doppelt so hoch oder doppelt so klein sein darf wie der Wert des zweiten Signals, damit
das erste Signal zur Steuerung verwendet wird. Wird beispielsweise die Beschleunigung
gesteuert, so wird das erste Signal zur Steuerung solange verwendet, wie die
Beschleunigung eines Signals nicht mehr als doppelt so grof ist, wie die Beschleunigung

des anderen Signals.

dass die angezeigte Beschleunigung durch ein Signal doppelt so hoch ist wie die
angezeigte Beschleunigung durch das andere Signal. Fir g = 0,5 wird das erste Signal
dann zur Steuerung verwendet solange der die Beschleunigung eines Signals nicht mehr

als doppelt so grof} wie die Beschleunigung des anderen Signals.

In einer weiteren Ausflihrungsform ist die Steuerungseinheit derart ausgebildet, bei

Uberschreiten des Grenzwertes eine Warnung zu generieren.

In einer vorteilhaften Ausflihrungsform wird eine generierte Warnung durch eine
Einrichtung, insbesondere die oben genannte Ausgabeeinrichtung, ausgegeben. Eine
Warnung kann z. B. in Form eines akustischen Signals, eines optischen Signals, und oder

eines haptischen Signals ausgeben werden.

In einer weiteren Ausfiihrungsform ist die Steuerungseinheit derart ausgebildet, bei
Uberschreiten des Grenzwerts das zweite Signal zur Steuerung der Vorrichtung zu
verwenden, sofern das erste Signal keine Anderung eines Bewegungszustandes der
Vorrichtung und das zweite Signal eine Anderung eines Bewegungszustandes der

Vorrichtung anzeigt.

10



WO 2020/048879 PCT/EP2019/073182

Dies bedeutet, dass fiir g = 0 immer das zweite Signal zur Steuerung der Vorrichtung
verwendet wird, solange das erste Signal und das zweite Signal nicht identisch sind und

das erste Signal keine Anderung des Bewegungszustands der Vorrichtung anzeigt.

In einer weiteren Ausflihrungsform ist die Steuerungseinheit derart ausgebildet, bei
Uberschreiten des Grenzwerts einen Not-Halt einzuleiten, sofern das erste Signal eine
Anderung eines Bewegungszustandes der Vorrichtung anzeigt. Unter Not-Halt ist zu
verstehen, dass die Vorrichtung durch eine negative Beschleunigung so schnell wie

moglich in einen Stillstand gebracht wird.

Beispielsweise kann diese Anordnung zur Steuerung von wissensbasierten Systemen z.

B. in der Birokommunikation, von Systemen zur Musteranalyse und -erkennung z. B. zur
Gesichtserkennung, von Systemen zur Mustervorhersage z. B. fiir den Vertrieb und/oder
von Systemen der Robotik, insbesondere zur autonomen Steuerung von Fahrzeugen,

eingesetzt werden.

In einer weiteren Ausflihrungsform ist das erste System und/oder das zweite System in
die Vorrichtung, welche gesteuert werden soll, integriert. Fiir diesen Fall kbnnen Daten

zwischen den einzelnen Anordnungsteilen z. B. per LAN-Verbindung Ubertragen werden.

In einer weiteren Ausfiihrungsform ist das erste System und/oder das zweite System
losgeldst von der Vorrichtung. Fir diesen Fall kdnnen Daten zwischen den einzelnen

Anordnungsteilen z. B. per Funk Ubertragen werden.

Weiterhin wird insbesondere vorgeschlagen: Ein Verfahren zur Steuerung einer
Vorrichtung umfassend folgende Verfahrensschritte,

- ermitteln erster Messdaten,

- auswerten der ersten Messdaten durch ein erstes nicht-deterministisches,
selbstlernendes System und ausgeben eines ersten Signals, welches
Informationen zur Steuerung der Vorrichtung enthalt,

- auswerten der ersten Messdaten durch eine Uberwachungseinrichtung und
ausgeben eines zweiten Signals, welches Informationen zur Plausibilitat des
ersten Signals enthalt,

- verarbeiten des ersten Signals und des zweiten Signals in einer

Steuerungseinheit,
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wobei
- die Uberwachungseinrichtung ein zweites nicht-deterministisches, selbstlernendes
System, welches eine Vorgangerversion des ersten nicht-deterministischen,
selbstlernenden Systems ist, oder

- ein deterministisches System ist.

Hinsichtlich der verfahrensmafiigen Ausgestaltung wird vollinhaltlich auf die

vorangegangenen Ausfuhrungen Bezug genommen.

Nachfolgend wird die Erfindung an Hand von Ausfihrungsbeispielen beschrieben: Es

zeigen:

Fig. 1: eine schematische Darstellung einer Ausfiihrungsform einer Anordnung,

Fig. 2: eine schematische Darstellung einer Ausfiihrungsform einer weiteren Anordnung

und

Fig. 3: eine schematische Darstellung einer Ausfiihrungsform einer weiteren Anordnung

zur Steuerung eines Kraftfahrzeugs.

Nachfolgend sind der Ubersichtlichkeit halber nicht zwingend alle Elemente in allen
Figuren mit einem Bezugszeichen versehen. Gleiche Bezugszeichen in verschiedenen

Figuren bedeuten Gleichheit der bezeichneten Elemente.

Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung einer Ausfuhrungsform einer
erfindungsgemalen Anordnung 17 zur Steuerung einer Vorrichtung 16, beispielsweise
eines Kraftfahrzeugs, mit einer ersten Messeinrichtung 1, ersten Messdaten 3, einem
ersten System 5, einem zweiten System 6, einem ersten Signal 7, einem zweiten Signal
8, einer Steuerungseinheit 9, einer Ausgabeeinheit 11, einer Warnung 12 und einem
Steuerungssignal 15. Die erste Messeinrichtung 1 leitet erste Messdaten 3 an das erste
System 5 und an das zweite System 6 weiter. Das erste System 5 gibt das erste Signal 7
an die Steuerungseinheit 9 aus. Das zweite System 6 gibt das zweite Signal 8 an die

Steuerungseinheit 9 aus. Die Steuerungseinheit 9 ist mit der Ausgabeeinheit 11
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verbunden, Uber die eine Warnung 12 ausgegeben werden kann. Die Steuerungseinheit 9
ubermittelt ein Steuerungssignal 15 an die Vorrichtung 16.

Das erste Signal 7 enthalt Informationen zur Steuerung der Vorrichtung 16 und das zweite
Signal 8 enthalt Informationen Uber die Plausibilitat des ersten Signals 7. Sofern in der
Steuerungseinheit 9 keine Plausibilitédt des ersten Signals 7 durch das zweite Signals 8
erkannt wird, wird die Ausgabeeinrichtung 11 durch die Steuerungseinheit 9 dazu
veranlasst eine Warnung 12 auszugeben. Ferner kann insbesondere ein
Steuerungssignal 15, welches nicht identisch ist mit dem ersten Signal 7 an die
Vorrichtung Ubermittelt werden. Sofern in der Steuerungseinheit 9 Plausibilitat des ersten
Signals 7 durch das zweite Signals 8 erkannt wird, wird ein dem ersten Signal 7
identisches Steuerungssignal 15 an die Vorrichtung 16 Ubermittelt. Das Steuerungssignal
15 enthalt insbesondere Anweisungen zur Steuerung der Vorrichtung in drei
Raumrichtungen, bzw. bei einem Kraftfahrzeug in zwei Raumrichtungen, und zur

Anderung des Bewegungszustands der Vorrichtung 16.

Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung einer Ausfuhrungsform einer
erfindungsgemafien Anordnung 17 zur Steuerung einer Vorrichtung 16 mit einer ersten
Messeinrichtung 1, einer zweiten Messeinrichtung 2, ersten Messdaten 3, zweiten
Messdaten 4, einem ersten System 5, einem zweiten System 6, einem ersten Signal 7,
einem zweiten Signal 8, einer Steuerungseinheit 9, einem offenen Netzwerk 10, einer
Ausgabeeinheit 11, einer Warnung 12, einer Konsistenzeinheit 13, einem dritten Signal 14
einem Steuerungssignal 15. Die erste Messeinrichtung 1 leitet erste Messdaten 3 an das
erste System 5 und an das zweite System 6 weiter. Die zweiten Messeinrichtung 2 leitet
zweite Messdaten 4 an das zweite System 6 weiter. Das erste System 5 ist mit einem
offenen Netzwerk 10 verbunden. Das erste System 5 gibt das erste Signal 7 an die
Konsistenzeinheit 13 aus und das zweite System 6 gibt das zweite Signal 8 an die
Konsistenzeinheit 13 aus. Die Konsistenzeinheit 13 gibt das dritte Signal 14 an die
Steuerungseinheit 9 aus. Ebenso leitet die Konsistenzeinheit 13 das erste Signal 7 und
das zweite 8 an die Steuerungseinheit 9 weiter. Alternativ kdnnen das erste Signal 7 und
das zweite Signal 8 direkt von dem ersten System 5 bzw. dem zweiten System 6 an die
Steuerungseinheit 9 weitergeleitet werden. Die Steuerungseinheit 9 ist mit der
Ausgabeeinrichtung 11 verbunden, welche eine Warnung 12 ausgeben kann. Die
Steuerungseinheit 9 Ubermittelt ein Steuerungssignal 15 an die Vorrichtung 16. Sofern

Konsistenz zwischen dem ersten Signal 7 und dem zweiten Signal 8 durch das dritte
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Signal 14 angezeigt wird, ist das Steuerungssignal 15 insbesondere identisch mit dem

ersten Signal 7.

Fig. 3 zeigt eine schematische Darstellung einer Ausfuhrungsform einer
erfindungsgemalien Anordnung 17 zur Steuerung einer Vorrichtung 16, insbesondere
eines Kraftfahrzeugs, die mit einer Messeinrichtung 1 und einer Steuerungseinheit 9
ausgestattet ist. Die Messeinrichtung 1 ibertragt erste Messdaten 3 an ein erstes System
5 und an ein zweites System 6. Das erste System 5 verarbeitet die ersten Messdaten 3
und gibt ein erstes Signal 7 an eine Konsistenzeinheit 13 weiter. Das zweite System 6
verarbeitet die ersten Messdaten 3 und gibt ein zweites Signal 8 an eine
Konsistenzeinheit 13 weiter. Die Konsistenzeinheit 13 prift das erste Signal 7 und das
zweite Signal 8 auf Konsistenz und gibt ein drittes Signal 14, welches Informationen zur
Konsistenz des ersten Signal 7 und des zweiten Signals 8 enthalt, das erste Signal 7 und
das zweite Signal 8 an die Steuerungseinheit 9 weiter. Die Steuerungseinheit 9 steuert
das Kraftfahrzeug auf Grundlage des dritten Signals 14 und des ersten Signals 7 oder des
zweiten Signals 8. Das erste System 5 besteht aus einem offenen Netzwerk. Das erste
System 5 kann insbesondere losgeldst vom dem Kraftfahrzeug sein. Die ersten
Messdaten 3 kdnnen mittels einer Kommunikationseinrichung 18, insbesondere einer
drahtlosen Kommunikationseinrichtung, z. B. per Funk an das erste System 5 gesendet
werden. Das erste System 5 kann z. B. per Funk ein erstes Signal 7 an die
Kommunikationseinrichtung 18 zuriicksenden. Das zweite System 6 ist ein lokales
System und kann insbesondere im und/oder am Kraftfahrzeug angebracht sein. Die
Konsistenzeinheit 13 ist insbesondere im und/oder am Kraftfahrzeug angebracht. Die
Konsistenzeinheit 13 verarbeitet das erste Signal 7 und das zweite Signal 8. Das dritte
Signal 14 der Konsistenzeinheit 13 dient unter anderem zur Steuerung des Kraftfahrzeugs
und kann z. B. bei erkennen einer Inkonsistenz des ersten Signals 7 mit dem zweiten
Signal 8 zu einer Notbremsung des Kraftfahrzeugs fiihren, welche durch die
Steuerungseinheit 9 eingeleitet wird. Das Steuerungssignal 15 enthalt insbesondere

Informationen zur Steuerung des Kraftfahrzeugs zur Langs- und/oder Quersteuerung.
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Bezugszeichenliste

1

o N o o0 kW N

11
12
13
14
15
16
17
18

Erste Messeinrichtung
Zweite Messeinrichtung
Erste Messdaten
Zweite Messdaten
Erstes System
Zweites System
Erstes Signal

Zweites Signal
Steuerungseinheit
Offenes Netzwerk
Ausgabeeinrichtung
Warnung
Konsistenzeinheit
Drittes Signal
Steuerungssignal
Vorrichtung
Anordnung

Kommunikationseinrichung
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Patentanspriiche

1. Anordnung (17) zur Steuerung einer Vorrichtung (16) aufweisend,

- eine erste Messeinrichtung (1) und/oder eine zweite Messeinrichtung (2),

- ein erstes nicht-deterministisches, selbstlernendes System (5), wobei das
erste nicht-deterministische, selbstlernende System (5) derart ausgebildet
ist, erste Messdaten (3) aus der ersten Messeinrichtung (1) zu verarbeiten
und ein erstes Signal (7) zur Steuerung der Vorrichtung (16) auszugeben,

- eine Uberwachungseinrichtung, wobei die Uberwachungseinrichtung derart
ausgebildet ist, erste Messdaten (3) aus der ersten Messeinrichtung (1)
und/oder zweite Messdaten (4) aus der zweiten Messeinrichtung (2) zu
verarbeiten und ein zweites Signal (8), welches eine Information Uber die
Plausibilitat des ersten Signals (7) enthalt, auszugeben,

- eine Steuerungseinheit, die derart ausgebildet ist, das erste Signal (7) und
das zweite Signal (8) zu empfangen und zu verarbeiten,

wobei

- die Uberwachungseinrichtung ein zweites nicht-deterministisches,
selbstlernendes System (6) und eine Vorgangerversion des ersten Systems
(5) ist, oder

- ein deterministisches System (6) ist.

2. Anordnung (17) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
das erste nicht-deterministische, selbstlernende System (5) mit einem offenen Netzwerk

(10) verbunden ist und von diesem konfiguriert wird.

3. Anordnung (17) nach einem der vorangegangenen Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass

die Uberwachungseinrichtung eine lokale Instanz ist.

4. Anordnung (17) nach einem der vorangegangenen Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass

die Anordnung (17) eine Ausgabeeinrichtung (11) aufweist,

wobei die Steuerungseinheit (9) derart ausgebildet ist, sofern bei der Verarbeitung des
zweiten Signals (8) keine Plausibilitat des ersten Signals (7) erkannt wird, die

Ausgabeeinrichtung (11) zur Ausgabe einer Warnung (12) zu veranlassen.
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5. Anordnung (17) nach einem der vorangegangenen Anspriiche, dadurch
gekennzeichnet, dass

das zweite Signal (8) zusatzlich mindestens eine Information zur Steuerung der
Vorrichtung (16) oder eine vollstandige Information zur Steuerung der Vorrichtung (16)

enthalt.

6. Anordnung (17) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass

die Anordnung (17) eine Konsistenzeinheit (13) aufweist, die derart ausgebildet ist, das
erste Signal (7) und das zweite Signal (8) auf Konsistenz zu priifen und ein drittes Signal
(14) an die Steuerungseinheit (9) zu tUbertragen, welches ein Mal} fir die Konsistenz des
ersten Signals (7) und des zweiten Signals (8) ist,

wobei die Steuerungseinheit (9) derart ausgebildet ist, solange ein Grenzwert durch das
dritte Signal (14) nicht Uberschritten ist, das erste Signal (7) zur Steuerung der

Vorrichtung (16) zu verwenden.

7. Anordnung (17) nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuerungseinheit (9) derart ausgebildet ist, bei Uberschreiten des Grenzwertes eine

Warnung (12) zu generieren.

8. Anordnung (17) nach einem der Anspriiche 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuerungseinheit (9) derart ausgebildet ist, bei Uberschreiten des Grenzwerts das
zweite Signal (8) zur Steuerung der Vorrichtung (16) zu verwenden, sofern das erste
Signal (7) keine Anderung eines Bewegungszustandes der Vorrichtung (16) und das

zweite Signal (8) eine Anderung eines Bewegungszustandes der Vorrichtung (16) anzeigt.

9. Anordnung (17) nach einem der Anspriiche 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuerungseinheit (9) derart ausgebildet ist, bei Uberschreiten des Grenzwerts einen
Not-Halt einzuleiten, sofern das erste Signal (7) eine Anderung eines

Bewegungszustandes der Vorrichtung (16) anzeigt.
10. Verfahren zur Steuerung einer Vorrichtung (16) umfassend folgende

Verfahrensschritte,

- ermitteln erster Messdaten (3),
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- auswerten der ersten Messdaten (3) durch ein erstes nicht-deterministisches,
selbstlernendes System (5) und ausgeben eines ersten Signals (7), welches
Informationen zur Steuerung der Vorrichtung (16) enthalt,

- auswerten der ersten Messdaten (3) durch eine Uberwachungseinrichtung und
ausgeben eines zweiten Signals (8), welches Informationen zur Plausibilitat des
ersten Signals (7) enthalt,

- verarbeiten des ersten Signals (7) und des zweiten Signals (8) in einer
Steuerungseinheit (9),

wobei

- die Uberwachungseinrichtung ein zweites nicht-deterministisches, selbstlernendes
System (6), welches eine Vorgangerversion des ersten nicht-deterministischen,
selbstlernenden Systems ist, oder

- ein deterministisches System (6) ist.
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