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ein methodischer Bruckenbau

Was haben Roboterarme und Immobilien gemein-
sam? Beide lassen sich aus einer verallge-
meinerten Perspektive als Systeme auffassen.
Deren Eigenschaften kénnen datengetrieben mit
Qeinem maschinellen Lernverfahren, bestehend
aus einem Kkinstlichen neuronalen Netz (KNN)
und einem erweiterten Kalman Filter (EKF) als
Optimierungsmethode, im Zuge einer System-
identifikation ermittelt werden.
Diese Betrachtungsweise kann um eine
geodatische Perspektive ergdnzt werden, indem
der vorgestellte KNN-EKF-Lernansatz um die

Berucksichtigung von daten-, modell- oder daten-(
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C>wird. Je nach geodatischem System wird jeweils

] ein Aspekt der drei Unsicherheitsgruppen bertick-
sichtigt.
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Die ersten beiden Unsicherheitsaspekte beziehen
Ratenbezegers Daten- und modell- sich auf den Roboterarm sowie auf zwei aktuelle
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\ / Berucksichtigung von Unsicherheiten im maschi-
nellen Lernen und physikalisch informierte Lern-
verfahren. Die dritte Erweiterung analysiert die
Abhaéngigkeiten zwischen daten- und modellbezo-

genen Unsicherheiten. Die dabei verifizierte
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Unsicherheit Aggregation von Teilméarkten ermdglicht eine ver-

besserte Modellierung von Immobilienwerten.
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