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Persconferentie, AI en veiligheid
Johannes Hinckeldeyn, Director Research Engineering

00:00:02:03 - 00:00:30:44

Welkom. Ik heet u van harte welkom bij mijn presentatie. Ik ben Johannes, directeur onderzoektechniek hier bij STILL, en ik hoop dat u het naar uw zin hebt.

00:00:30:48 - 00:01:24:48

Mijn presentatie zal gaan over innovatie en innovatieprojecten bij STILL. Dat wil zeggen dat ik het zal hebben over dingen voor de toekomst, dingen die nog moeten komen en geen kant-en-klare projectproducten. De dingen die ik ga laten zien, zullen echter wel gekoppeld zijn aan de toepassing van het laden van trailers, wat behoorlijk belangrijk is. Niet alleen vandaag, maar ook voor de AXL iGo die u hebt gezien. Ik zal daarbij de kwestie van kunstmatige intelligentie aanhalen. We bespreken kunstmatige intelligentie als veiligheidsmaatregel in de logistiek en geven een overzicht van ons werk en de mogelijke conflicten die kunnen ontstaan door het gebruik van kunstmatige intelligentie in de logistiek.

00:01:25:02 - 00:02:02:02

Als je aan kunstmatige intelligentie denkt, ken je het ongetwijfeld vanuit een digitaal perspectief. Kijk bijvoorbeeld naar je mobiele telefoon: je hebt een AI-agent of -assistent zoals GPT of Google Gemini die je ondersteunt bij je dagelijkse werkzaamheden, e-mails voor je schrijft, onderzoek doet naar specifieke onderwerpen, films of korte video's genereert, of zelfs gewoon afbeeldingen of foto's maakt.

00:02:02:06 - 00:02:33:45

Dus, en in dit geval is het altijd vrij eenvoudig, omdat we deze kunstmatige intelligentie als een nieuwe technologie kunnen gebruiken, zonder het risico te lopen schade aan te richten . Stel dat je een foto van een magazijn wilt maken, zoals hier is gedaan. Je typt een prompt in je agent en die maakt je magazijn. Het ziet er echter een beetje vreemd uit, nietwaar?

00:02:33:49 - 00:03:07:45

Omdat deze heftruck op een pallet staat, wat niet erg logisch is. We maken dus een fout, en in een digitale wereld is het vrij eenvoudig om die fout te corrigeren: je hoeft alleen maar de prompt opnieuw in te voeren, de pallet wordt verwijderd en de heftruck wordt op de juiste plek gezet. Wat ik eigenlijk wil zeggen , is dat fouten vrij gemakkelijk te herstellen zijn, maar dat ze geen schade, problemen of risico's met zich meebrengen.

00:03:07:49 - 00:03:41:08

Dit is echter anders als je AI toepast in de fysieke wereld. Het interacteert namelijk ook met de fysieke wereld. Dat wil zeggen, zoals je misschien al eens hebt gehoord, het gebruik van AI in de fysieke wereld om bijvoorbeeld heftrucks en andere voertuigen te besturen, om in principe objecten te sturen die zich in een magazijn verplaatsen.

00:03:41:20 - 00:04:10:37

En dit is natuurlijk veel riskanter en gevaarlijker , omdat de voertuigen zwaar zijn, een hoog gewicht hebben en ook een behoorlijk vermogen bezitten. In dit geval kunnen fouten dus risico's en gevaren met zich meebrengen, zoals schade aan goederen of zelfs letsel aan personen. En dat moeten we absoluut vermijden.

00:04:10:41 - 00:04:37:19

En als we nu kijken naar het laden van trailers, zoals Simone en Semah al hebben aangegeven, dan is het laden van trailers in de uitgaande ruimte nogal riskant en een hectische, maar ook behoorlijk drukke omgeving. Zoals we hebben gehoord, is er weinig manoeuvreerruimte, waardoor er eigenlijk weinig ruimte is voor de heftruck.

00:04:37:23 - 00:05:20:28

Ja, rijden, toch? En dingen manipuleren zoals pallets. Je hebt mensen die zich in het werkgebied bevinden. Dus in het uitgaande gebied. Bovenaan lopen er misschien mensen rond die heftrucks besturen, mensen die hun werk doen, mensen die in en uit trailers en voertuigen lopen. Ja, dat kan best vaak voorkomen. En bovendien moeten we, om in dit gebied te kunnen manoeuvreren, de veiligheidszones van de voertuigen verkleinen, omdat de voertuigen tegenwoordig LiDAR-scanners en laserscanners hebben.

00:05:20:32 - 00:05:56:46

Maar deze laserscanners kunnen niet per se onderscheid maken tussen pallets en mensen. Dus dat is alles waar we rekening mee moeten houden. In wezen betekent dit dat de realiteit van vandaag is dat veiligheidstechnologie vrij deterministisch is. Het kan dus vrij goed voorspellen wat er gaat gebeuren. De echte wereld is echter niet zo, het is een voortdurend veranderende en zeer dynamische wereld.

00:05:57:00 - 00:06:25:01

Laten we eens kijken naar een video van de AXL iGo, waarvan je al een paar fragmenten hebt gezien. Daarin zie je een aantal veiligheidsrisico's die vermeden moeten worden en die de AXL iGo momenteel ook vermijdt, maar die het voertuig wel beperken tot bepaalde gebruikssituaties. Zoals je hier kunt zien, pakt het voertuig de pellets op.

00:06:25:05 - 00:06:46:49

U ziet wellicht al dat er mensen achter deze rijen pellets op het uitgaande platform staan. U kunt hier zien dat er weinig ruimte is voor het voertuig om te manoeuvreren tijdens het draaien en het inrijden van de trailer, en eenmaal in de trailer is er ook weinig ruimte aan de linkerkant.

00:06:46:49 - 00:07:10:39

Aan de rechterkant en aan de achterkant. We moeten er dus echt voor zorgen dat er niemand in de weg staat. Dit is ook de reden waarom we hier veiligheidsscanners gebruiken, om te controleren of er niemand tussen de pellets staat en bijvoorbeeld hierheen rijdt. Bovendien moeten we ervoor zorgen dat er maar één voertuig tegelijk de trailer inrijdt.

00:07:10:43 - 00:07:44:11

Zodat er geen botsingen kunnen plaatsvinden. Daarom gebruiken we hier vorkscanners om problemen of risico's te voorkomen. U ziet echter dat deze pallet perfect is ingepakt. De folie zit hier alleen over de dozen. Maar het kan best zijn dat de folie ook over de palletvakken heen gaat.

00:07:44:11 - 00:08:22:10

En in dit geval hebben we mogelijk al een probleem. Dit is dus een soort beperking van het huidige veiligheidsconcept. Het huidige veiligheidsconcept is goed. Het vereist echter dat alle ouders zich in een bepaalde vorm en volgorde bevinden. We denken er momenteel echter over na om in het kader van een onderzoeksproject, samen met een aantal partners, bijvoorbeeld Nvidia, een camera te gebruiken om van buitenaf mee te kijken en het hele veiligheidsgebied voor de arts te observeren, om er zeker van te zijn dat er niemand in dit gebied of in de trailer aanwezig is.

00:08:22:20 - 00:09:00:26

Dit betekent dus dat we ernaar streven de perceptie van het voertuig uit te breiden voorbij de reeds aanwezige veiligheidsvoorzieningen. We gebruiken een externe blik op een specifiek gebied en zetten video in combinatie met computervisie, oftewel AI of machine learning, in als veiligheidsmaatregel. Dit is een innovatie die tot nu toe niet mogelijk was, omdat machine learning en AI, zoals jullie allemaal weten, gebaseerd zijn op waarschijnlijkheidstheorie.

00:09:00:26 - 00:09:39:06

dus een technologie die slechts tot op zekere hoogte nauwkeurigheid kan bereiken. En om dit mogelijk te maken, moeten we voldoen aan een aantal regels, voorschriften en normen. Om machine learning en technologie te integreren in de autonome heftruck, is dat een belangrijk aspect. Zo betekent de functionele veiligheid van de machine bijvoorbeeld dat de technologie die we gebruiken maximaal één gevaarlijke storing per 1.000.000 bedrijfsuren mag hebben , wat behoorlijk veel is.

00:09:39:16 - 00:10:21:48

En momenteel is dat niet eenvoudig, of zelfs zeer moeilijk, te bereiken voor een machine learning-model. Bovendien, als we deze AI willen gebruiken voor veiligheidsgerelateerde functies, moeten we de nauwkeurigheid van dit veiligheidsmodel of dit AI-model kwantificeren. En als het AI-model niet in staat is om één gevaarlijke gebeurtenis per 1 miljoen bedrijfsuren te voorspellen, moeten we het AI-model integreren in een architectuur die de zwakke punten, of beter gezegd de tekortkomingen, van dit machine learning-model verhelpt.

00:10:22:02 - 00:10:50:35

Naast een hoge mate van betrouwbaarheid moeten we ook deterministisch snel zijn , wat betekent dat we ervoor moeten zorgen dat we in realtime handelen. Dus vanaf het moment dat de camera een persoon in een bepaald gebied detecteert tot het moment dat het voertuig remt, moet die tijd ruim onder de seconde liggen, en niet slechts af en toe, maar altijd ruim onder de seconde.

00:10:50:39 - 00:11:23:16

En tot slot moeten we , wat u waarschijnlijk als classificator zult beschouwen, onze applicatie gebruiken. Het betreft een systeem met een hoog risico . Daarom hebben we ook gegevens voor een conformiteitsbeoordeling nodig. Om dit alles conceptueel samen te vatten, ziet u hier aan de linkerkant twee autonome heftrucks met de reeds bestaande sensorgebaseerde veiligheidsbescherming van lidar-scanners en projectoren.

00:11:23:20 - 00:11:50:17

En dit zal in de toekomst verder worden verbeterd, doordat camera's in het magazijn de beelden analyseren. De videostream wordt geanalyseerd met behulp van AI. Dit zal een nieuwe, holistische veiligheidsarchitectuur opleveren. We werken momenteel aan een concept hiervoor. Je kunt het je zo voorstellen: twee camera's die de veiligheidszone observeren.

00:11:50:21 - 00:12:16:41

En ik wil graag uw aandacht vestigen op een specifiek punt . Hier hebben we iets wat we een struikeldraad noemen . Dit is de grens tussen de veiligheidszone hier en de trailer daar. Dit betekent dat we elke persoon tellen die de trailer binnenkomt en bijhouden hoeveel mensen er in de trailer zijn. Stel dat er drie mensen de trailer binnenkomen en één of twee mensen eruit gaan, dan weten we dat er nog steeds iemand binnen moet zijn.

00:12:17:02 - 00:12:55:30

Bovendien kunnen we dit mogelijk niet met onze camera waarnemen. We werken samen met partners om dit te bereiken, omdat het gebruik van machine learning en AI in interlogistiek een zeer nieuwe technologie is. Laat me dit even kort toelichten aan de hand van een diagram. Aan de linkerkant ziet u onze AI-camera, die we momenteel als product aanbieden en die u vanaf morgen op de beurs kunt zien. Deze camera wordt momenteel niet gebruikt voor functionele veiligheid, maar voor procescontrole en statistische doeleinden.

00:12:55:34 - 00:13:27:25

Deze AI-camera genereert een videostream die wordt doorgestuurd naar een Nvidia RTX edge-computer. Deze functioneel veilige edge-computer is voorzien van een machine-AI-model, genaamd Halos Inside, Outside In. Dit model identificeert een persoon, waarna deze informatie via een beveiligd communicatiekanaal naar de heftruck wordt gecommuniceerd. De heftruck bepaalt vervolgens of er een persoon aanwezig is in de veiligheidszone of op de trailer.

00:13:27:25 - 00:13:50:13

En als dat het geval is, wordt het gestopt. Of als er niemand aanwezig is, kan de beveiliging worden uitgeschakeld. De veiligheidsvoorzieningen kunnen dus worden verminderd en de heftruck kan de trailer inrijden zonder risico's te lopen. Ik heb drie korte video's die ik u graag wil laten zien. Deze video's zijn gemaakt met Nvidia Omniverse.

00:13:50:17 - 00:14:15:29

Nvidia Omniverse is een simulatieplatform voor Mindvideo. Dit is in feite ons onderzoekslaboratorium in Hamburg. Je ziet de trailer. Je ziet de veiligheidszone voor de trailer, en je ziet een aantal verschillende ladingdragers die zich al in de veiligheidszone bevinden. En dan zie je de heftruck en je ziet dat de veiligheidsfunctie actief is.

00:14:15:33 - 00:14:46:40

Zodra het voertuig de trailer oprijdt, is het mogelijk. En als er niemand in de veiligheidszone is, kunnen de veiligheidsfuncties worden uitgeschakeld omdat er niemand in, laten we zeggen, het rode gebied of het risicogebied is. Dit is nu iets anders in de tweede video. Zoals je hier kunt zien, zie je nu dat mensen de veiligheidszone, een gebied van belang, betreden.

00:14:46:40 - 00:15:15:18

En de beveiliging blijft actief zolang deze personen zich in de veiligheidszone bevinden. We zien nu dat er niemand aanwezig is, wat betekent dat de beveiliging niet is uitgeschakeld. Zodra er weer mensen aanwezig zijn, wordt de beveiliging opnieuw geactiveerd en is er geen potentieel gevaar. Tot slot wil ik uw aandacht vestigen op het korte filmpje aan de rechterkant .

00:15:15:18 - 00:15:41:17

Hier zie je mensen, vooral in de linker- en rechterbovenhoek. We kunnen mensen niet echt identificeren, maar je kunt wel zien dat deze persoon vrij nauwkeurig langs de rechterrand van de veiligheidszone loopt. En elke keer dat de persoon de veiligheidszone binnenkomt, wordt de voertuigbeveiliging geactiveerd.

00:15:41:23 - 00:15:50:25

dus vrij nauwkeurig vaststellen of er mensen in dit gebied aanwezig zijn of niet.

00:15:50:29 - 00:16:19:15

Deze toepassing is echter slechts één voorbeeld van het laden van trailers waarbij we functioneel veilige persoonsdetectie kunnen gebruiken. Andere toepassingsmogelijkheden zijn bijvoorbeeld, zoals u hier aan de linkerkant kunt zien, het gebruik van handlingrobots . U weet dat al dit soort handlingrobots worden gebruikt om pallets te maken en goederen op ladingen te palletiseren .

00:16:19:19 - 00:16:59:23

En die handlingrobots bevinden zich meestal binnen een afgebakend gebied. Maar met dergelijke technologie zouden we in principe de hekken kunnen verwijderen en de bediening in het magazijn volledig geautomatiseerd kunnen uitvoeren, zonder dat we al die infrastructuur hoeven te installeren. Bovendien zouden we gebruik kunnen maken van observatie- en controlemechanismen voor kruispunten. Dus zelfs voor handmatige heftrucks , maar ook voor geautomatiseerde heftrucks, zou het mogelijk zijn om het gebied te observeren en te bepalen of er een heftruck nadert en of er zich nog steeds een persoon in een bepaald gebied bevindt.

00:16:59:23 - 00:17:31:06

En als er iemand in dit gebied is , kun je automatisch afremmen of zelfs remmen met een signaal van buitenaf. En tot slot is er ook nog de toepassing voor artsen. Het zou niet alleen voor artsen kunnen zijn, maar ook voor de deuren van een magazijn. Telkens wanneer een voertuig de deur nadert , controleren de camera's of er al iemand passeert, en zo ja, dan zou het mogelijk zijn om af te remmen of zelfs te remmen.

00:17:31:10 - 00:18:02:32

Hoe werkt dit dan samen? Je kunt hier zien hoe Nvidia en Keon nog steeds samenwerken om dit mogelijk te maken, want wij zitten in hetzelfde bedrijf. Wij zijn dus aanvragers, of beter gezegd, ontwikkelaars van de AI Foundation-modellen. Dat is de kracht van Nvidia. Wij gebruiken de Nvidia AI Foundation-modellen en trainen ze op onze logistieke data.

00:18:02:38 - 00:18:30:40

Dit betekent dus dat we onze modellen verfijnen op basis van de data die we kunnen inschatten, zowel bij onszelf als bij onze klanten. Daarnaast levert Nvidia functioneel veilige AI-hardware, die nodig is om een dergelijk AI-model in een functioneel veilige omgeving te integreren en om deze edge-computer-end-to-AI in een logistieke toepassing te integreren.

00:18:30:40 - 00:18:54:10

Dit is onze expertise, want dit is wat we doen. We weten hoe we dit kunnen inbouwen en integreren in het hele systeem, zodat het werkt voor logistieke processen. Uiteindelijk levert Nvidia de infrastructuur voor de training, alle datacenters, alle GPU's, al die grote computers worden gebruikt om deze AI-modellen te trainen.

00:18:54:10 - 00:19:28:49

We hebben echter toegang tot de fabrieken en magazijnen van de wereld, wat betekent dat we deze technologie kunnen opschalen voor industrieel gebruik. Laat ik het even samenvatten . Ten eerste vereist de fysieke infrastructuur, die momenteel overal aanwezig is, functionele veiligheid, want als we AI in de echte wereld willen introduceren, moet het functioneel veilig zijn.

00:19:29:08 - 00:19:58:23

Anders blijven we steken bij gebruiksscenario's, of bij een beperkt aantal gebruiksscenario's, die niet de productiviteitsverbeteringen opleveren die we voor ogen hebben. Dit betekent dat we AI-modellen moeten integreren in een veiligheidsarchitectuur. AI als zodanig is een technologie die nauwelijks het noodzakelijke nauwkeurigheidsniveau zal bereiken om functioneel veilig te zijn.

00:19:58:23 - 00:20:30:48

Daarom moeten we het inbedden in een veilige architectuur. Dit betekent dat het op een veilige hardware moet draaien . Het moet getraind worden met domeinspecifieke data, oftewel data die is vastgelegd in magazijnen en fabrieken. Alleen door middel van deze domeinspecifieke training is het mogelijk om het te integreren in logistieke processen, met name in logistieke processen.

00:20:31:02 - 00:20:59:04

Het is een uitdaging, omdat er weinig trainingsdata openbaar beschikbaar zijn, bijvoorbeeld op internet. Uiteindelijk moet alles gevalideerd worden. Daarom werken we niet alleen samen met Nvidia, maar ook met TÜV Rheinland , een certificeringsinstantie, om ons te ondersteunen en te valideren of dit een veilig concept is dat ook als zodanig geaccepteerd kan worden.

00:20:59:08 - 00:21:25:37

fase al kunnen voltooien. van een conceptvalidatie. Ook de definitieve certificering moet nog worden afgegeven. Hiermee sluit ik af. Ik dank u voor uw aandacht en ik sta graag klaar om vragen te beantwoorden of verdere opmerkingen te behandelen. Ik ben de hele dag beschikbaar.

00:21:25:38 - 00:21:32:38

Hartelijk dank.

00:21:32:42 - 00:21:44:19

Heeft u nog vragen?

00:21:44:23 - 00:22:09:08

Hallo. Ja. Ik vroeg me af of het probleem met de geautomatiseerde palletrobot bij het laadperron, dat er vrij vaak vrachtwagens wegrijden, is dat de vrachtwagen dat niet detecteert. Rijdt de robot mogelijk van het laadperron af?

00:22:18:15 - 00:22:45:25

Dit is een goede vraag. De heftruck of de automatische heftruck is in staat om kaarten te maken. Het gebied, wat betekent dat het ook mogelijk zou zijn om de trailer op de kaart weer te geven. Dus als je de trailer probeert binnen te gaan, en er is geen trailer meer aanwezig, dan is er een mogelijkheid om dat te voorkomen. Er is dus een veiligheidsmechanisme dat je tegenhoudt voordat je de trailer binnengaat. Kortom.


00:22:55:16 - 00:23:07:21

Heeft u nog verdere vragen?

00:23:07:25 - 00:23:27:33

Oké. Als dit niet het geval is, hartelijk dank voor uw aandacht. En als u nog vragen heeft die u later wilt bespreken , aarzel dan niet om mij persoonlijk aan te spreken. Ik ben de hele dag beschikbaar en praat graag met u over AI , technologie en al dit soort innovaties. Nogmaals hartelijk dank.
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