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1. Idee

Die Einbindung von Motorsignalen in eine
Sensorneuronenkarte erlaubt kurzzeitige
Vorhersagen uber zukunftige Zustande.

Die Uberlagerung dieser sensomotorischen Karte mit
einer Reward-Karte (a la reinforcement learning) lost
shortest path Probleme.



2. Neuronenmodell

x=f(a)8
X — Ausgang
f — Ubertragungsfunktion

a - Aktivierung




2.1 tanh-Neuronen

x =tanh(w*s)

f = tanh(a)
a=w?*s
w — neuronenspezifischer Gewichtsvektor
s - Signalvektor



2.2 RBF-Neuron

f = exp(-a)
a=(w-—s)
w — neuronenspezifischer Gewichtsvektor
s — Signalvektor



3. A Sensorimotor Map

Akteur:

* Ein Vehikel im
zweidimensionalen N
Sensorraum mit ol —
ri n g fO m | g projects to connections of the SM-map
angeordneten Motoren |[ssiisns.

sensor representation
projects to units of the SM-map




3.1 Motornetz

- ringformige Kopplung mit lokaler Aktivierung und
globaler Inhibition




3.2 Sensorkarte

- typisches GNG-U nach Fritzke




3.3 Sensor-Motor-Kopplung

- eine Kante des
Sensornetzes entspricht IEEE S S SEEEEEE
e|nem MOtO rve ktOr III'ZE;,II_I*Iul'_' E" e '_ - motor weight vector m;;

- - multiplicative modulation M;; = (m;;, ™)

- Sensoraktivierungen O\
breiten sich Uber Kanten s = unit intput: & o S; + 1 My wi; o(z;)
m |t passe N d er II.I H II"I - sensor input S; = exp[—|s; — 8|*/20%]
Motoraktivierung aus |\ - sensor weight vector

sensor activations s




3.3 Sensor-Motor-Koppelung

- Motorvektoren werden
nur in Richtung einer I ——

ne g ativen . T"I _.-==-- motor weight vector m;
Sensoraktivierungs- ===~ multplicative modulation M;; = (m;, i
d Iffe ren Z( nur I n 2 \ I ] : = unit intput: &; o S; + n Mi; wi; ¢(z;)
Bewegungsrichtung) A
angepalit

- - sensor input S; o exp[—|s; — 8|%/20%]

- - sensor weight vector s;

sensor activations s




4. Antizipation

- RSN (representational shift norm) und RSD
(representational shift directional match) Iin
Abhangigkeit der Aktivierungskopplung




4. Antizipation

A) Aktivierung ohne laterale Kopplung
(Bewegungsrichtung eingezeichnet)
B) Aktivierung mit lateraler Kopplung




5. Planung

- paralleles Rewardfeld: euklidischer Abstand zum
Ziel + Reward des besten Nachbarknoten




Planung
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5. Planung

 Die Adaption des
Netzes wurde wahrend k&
der Zielfindung aktiviert

e Stellen A und B sind
blockiert

* Die Verbindungen bel
A und B verschwinden
nach einer Weile durch

“aging”
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