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Modular Transfer Reinforcement Learning in Industrial Robotics

Inhalt:

Im Kontext der industriellen Robotik versprechen selbstlernende Systeme auf Basis von kinstlicher
Intelligenz die Automatisierung zunehmend komplexerer Prozesse. Insbesondere die Methodik des Deep
Reinforcement Learning (DRL) beféhigt Agenten aus Interaktionen mit ihrer Umgebung
I6sungsorientierte Handlungsstrategien zu erlernen. Dieser Vortrag widmet sich der Herausforderung,
dass end-to-end DRL-Ansétze hohe Datenanforderungen haben und es an Interpretierbarkeit und
Ubertragbarkeit mangelt. Um dies zu adressieren wird eine Modularisierung der Entscheidungspipeline
vorgestellt, welche die Robotersteuerung in die Module Steuerung, Wahrnehmung, Planung, und
Ausfiihrung unterteilt. Insbesondere werden Mdglichkeiten fur Transfer Reinforcement Learning (TRL)
zur Nutzung von Wissen aus Simulationen, anderen Aufgaben, und anderen Robotern betrachtet.

Um eine kontinuierliche und ruckfreie Steuerung zu realisieren, wird ein asynchroner DRL-Ansatz,
sowie die Vorhersage zukinftiger visueller Zustdnde mit generativen Modellen betrachtet. Fir die
Wahrnehmung wird eine semi-Uberwachte Lernstrategie von Autoencodern eingefuhrt, die
Domanenwissen in Form von Segmentierungskarten verwendet, um hochdimensionale Bildzustédnde zu
komprimieren. Das Modul wird vollstdndig in der Simulation mit Domain Randomization trainiert und
bendtigt nur ein einziges annotiertes reales Bild fur einen Zero-Shot-Transfer in die reale Welt. In der
Planung werden sowohl hierarchische Strukturen als auch Reversibilitst von Bewegungen fir
effizienteres Lernen ausgenutzt, um Aufgaben effizienter zu erlernen und Wissen zwischen Aufgaben zu
transferieren. SchlieBlich wird die robotertibergreifende Ausfiihrung von Bewegungen betrachtet, um
Trajektorien zwischen unterschiedlichen Robotermodellen zu tibertragen.

Anhand von drei reprasentativen robotischen Fallbeispielen zeigen die vorgestellten Ergebnisse, dass
modulares TRL eine effizientere, leistungsfahigere und besser wartbare Automatisierung in der
Industrierobotik ermdglicht.
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