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LANGFRISTIGES ZIEL: FUNKTIONEN ZUWEISEN

= Operateure und Automatiken interagieren in komplexen
dynamischen Systemen

= Problem der Funktionsallokation:
Wer soll welche Funktionen tGibernehmen?

- L6sung: Vergleich Automation vs. Mensch ?2?7?

"That's a million correct answers in a row!"

VERGLEICH AUTOMATION VS. MENSCH

At the critical move, lhe Super Chess
Computer went blank, once again proving
humankind's superiorily over machines.
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Entwickler dahinter® vs. Operateur ,davor

- Jede Automatik (nur) so gut wie ihr Entwickler (1)

- Intelligenz nicht in der Maschine, sondern im Geist des
Entwicklers(®

(1) Bainbridge (1983); @ Norman (2007); ) Wandke & Nachtwei (2008)
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komplexen, dynamischen Systemen




Entwickler dahinter® vs. Operateur ,davor"

= Operateure und Automatiken interagieren in komplexen
dynamischen Systemen

= Problem der Funktionsallokation:
Wer soll welche Funktionen tGibernehmen?

- Losung: Mensch (Entwickler) vs. Mensch (Operateur) I
zu verschiedenen Zeitpunkten =

ATEO = Ansatz, um fairen Vergleich zu leisten

ENTWICKLE EIN GEEIGNETES SYSTEM FUR DEN VERGLEICH!

» Ein und dasselbe komplexe, dynamische System sollte
entwickelt werden, das

— von Operateuren iiberwacht und geregelt werden kann

— von Automatiken (Entwicklern) iiberwacht und geregelt
werden kann

= Was muss unser System dann kénnen?

— Komplexitat und Dynamik vs. experimentelle Kontrolle
— Determinismus vs. Zufall




UNSER SYSTEM: SOCIALLY AUGMENTED MICROWORLD (SAM)

Socially Augmented Microworld (SAM)

e komplexes und dynamisches
System

¢ Variablen manipulierbar und
kontrollierbar

: =
==
microworld inhabitant 2 microworld inhabitant 1
(MWI 2) (MWI 1)

Tracking Task

Zwei Personen steuern ein Objekt: schnell und genau
Eingabegerat: Joysticks (50:50 Input)

Logging (39ms) der Tracking-Geschwindigkeit und -Genauigkeit, ...
Teilnehmer = Mikroweltbewohner (Teil von SAM, keine Operateure)
- Operateure sollen Prozess in Echtzeit optimieren

- Entwickler miissen Prozess und Stérungen antizipieren

ATEO MASTER DispPLAY (AMD)
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ATEO LAB SYSTEM = SAM + AMD

Socially Augmented Microworld (SAM)

I

microworld inhabitant 2 microworld inhabitant 1
(MWI 2) (MWI 1)

ATEO MASTER DispPLAY (AMD)

Systemstatus Streckenansicht

Fahrinstruktionen

Anstrengung

Worte der Tatzten Fanrt




ATEO MASTER Di1sPLAY (AMD)

Worte dor latzten Fanrt:
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AUSBLICK

AUTOMATIK

Leistung Operateur Leistung Entwickler

 AUTOMATIK

Kooperative Automatik

ERWEITERUNG DES AMD: NEUE FUNKTIONEN (FINAL)
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