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Abstract: In vielen sicherheitskritischen Mensch-Maschine-Systemen ist die Interak-
tion in einem verteilten Team aus Menschen und Maschinen von essentieller Bedeu-
tung fiir die Leistung des Gesamtsystems. Wesentliche Aspekte sind dabei die Ver-
teilung von Information und Verantwortung, die Koordination und Uberwachung von
Aufgaben und Funktionen des Teams oder von Teammitgliedern. Neben empirischen
Zugingen zu Teammechanismen und Teamleistungen erdffnen aktuelle Fortschritte in
der agentenbasierten und/oder kognitiven Simulation neue Zuginge. In dem Workshop
sollen verschiedene Ansitze hinsichtlich ihrer Voraussetzungen, der Modellierungs-,
Simulations-, und Verifikationsaufwénde sowie der erzielbaren Ergebnisse und Ein-
sichten diskutiert werden.

1 Einleitung

Mensch-Maschine-Systeme (MMS) sind Gebilde, deren Leistung insbesondere durch den
wechselseitigen Informationsaustausch zwischen einem technischen System und dem die-
ses System fithrenden Menschen charakterisiert ist [TJOO]. In vielen militdrischen und
zivilen sicherheitskritischen, dynamischen Mensch-Maschine-Systemen — als Beispiele
seien Flugfithrung- und -sicherung, Leitsysteme in der Prozess- und Fertigungsindustrie
oder der Operationssaal genannt — wirken Mitglieder von Teams, verbunden tiber aktu-
elle Kommunikationstechnologien und unterstiitzt von Automatisierungs- und Entschei-
dungsunterstiitzungssysteme zusammen, um einen sicheren und wirtschaftlichen Betrieb
des Gesamtsystems zu ermdglichen. Die Titigkeit der Menschen wird dabei von im we-
sentlichen komplexen kognitiven Tétigkeiten an den Mensch-Maschine-Nahtstellen wie
Uberwachung, Antizipation, Situationsanalyse und -bewertung aber auch Kommunikation
zur Informationsverteilung, zur Koordination von aktuellen Aufgaben, zur Konflikterken-
nung und -auflosung etc. dominiert. Aktuelle Ansitze zur Modellierung der Leistung sol-
cher vernetzter Systeme lassen sich anhand der durch die Modellierer gewéhlten Beschrei-
bungsebenen in zwei grundlegende Klassen unterteilen — Micro-modellierung, Macro- und
Meso-modellierung.
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1.1 Micro-Modellierung

Ausgangspunkt der Betrachtung der Micromodellierungsansitze sind Aufgaben- bzw. In-
formationsverarbeitungsmodelle. Basis der Aufgabenmodelle ist zumeist eine hierarchi-
sche Aufgabenanalyse, die Modellierungsansétze stehen haufig in der Tradition von GOMS
und dem Human Processor Model [CMN83]. Die Modellierungsatome werden Operato-
ren genannt und sind im wesentlichen durch Ressourcenbedarf, Ausfiihrungszeiten und
Fehlerraten charakterisiert. Teamleistung wird beispielsweise als Team von Modellen si-
muliert, die direkt iiber verbale Nachrichten kommunizieren [KS04]. Diese Art von Mo-
dellierung bewéhrt sich, wenn die wesentlichen Komponenten der Teamaufgabe durch eine
klar definierte Prozedur dargestellt werden kann, an die sich alle Teammitglieder halten.
Steht hingegen die Anfilligkeit der Prozeduren gegeniiber Kommunikations- oder Auslas-
sungsfehlern im Mittelpunkt oder wird die Teamleistung von Problemldsetitigkeiten do-
miniert, sind Modellierungsansitze anzuwenden, die detailliertere Mechanismen zur Ab-
bildung der menschlichen Informationsverarbeitung mitbringen, z.B. ACT-R [ABB*04]
oder SOAR [LNR87, LR94, KanO1].

1.2 Macro- und Meso-Modellierung

Die Klasse der Meso-Modelle fiir Teamleistungen zielt weniger auf eine kognitionspsy-
chologisch akzeptable Abbildung von Aufgabenbearbeitung oder Informationsverarbei-
tung als auf die elegante und (aus Human Factors Sicht) verkiirzte Beschreibung von
Zielsetzungs-, Kommunikations- und Interaktionsprimitiven zur Abbildung eines daraus
emergent entstehenden Verhaltens einer Gruppe. Das Feld zeichnet sich durch eine Viel-
zahl von konkurrierenden Modellierungsverfahren aus, denen lediglich gemein ist, dass
mit den Formalismen situativ angepasstes kognitives Verhalten in einer sich dynamisch
dndernden Umgebung erzeugbar ist. Eine groere Gruppe von Ansitzen zur Darstellung
der internen Zustdnde der Teilmodelle ldsst sich als Spielart des Belief-Desire-Intention
Model of Agency (BDI, [GPPT99]) zusammenfassen, das durch die Verfiigbarkeit von
Programmierrahmen gut unterstiitzt wird, z.B. [TPCT00].

2 Ziele des Workshops

Zusammenfassend ldsst sich feststellen, dass es kein ,,Schweizer Messer* unter den Mo-
dellierungsmethoden gibt, das fiir alle Fille und Fragestellungen gleich gut geeignet ist.
Zudem werden die Ansitze hiufig in jeweils eng begrenzten Anwendungen und Commu-
nities diskutiert. Das Ziel des Workshops ist es deshalb, aktuelle Anforderungen an die
Simulation sowie Gestaltungs- und Modellierungsansitze im iiberwiegend deutschspra-
chigen Raum zusammenzutragen und hinsichtlich Fragestellungen, Voraussetzungen und
Modellierungsmethodik bis hin zu Aspekten der Anwendungsreife vergleichend zu disku-
tieren. Der Workshop ist auf einen halben Tag ausgelegt, neben Impulsreferaten aus den
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einzelnen Forschergruppen ist eine ausfiihrliche Diskussion der Losungsansitze und ihrer
aktuellen Beschriankungen vorgesehen.
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