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Osnova prednasky:
¢ Zajimavé strojky bez inteligence.
¢ Architektury kognitivnich robotd.

¢ Kogpnitivni robotika v nasem vyzkumu.



Kognitivni robotika je rostoucim oborem
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Cile prednasky

Vyvoj kognitivnich robotd.

¢ Dalkové ovladana vozitka,
~1942.

¢ Stara, dobrd uméla inteligence,
~1965.

® Reaktivni robotika, architektura
se zaclenenim, ~1980.

¢ Hybridni robotika, nyni.
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Ukazky vyzkumu katedry kybernetiky.
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Vnimani, hlavné pocitacové
vidéni, rozpoznavani.

¢ Mobilni robotika.

¢ Multiagentni systémy:.

¢ Planovani.

Radi bychom, abyste védéli, proc
studujete teoretické zaklady.

Jste vitanymi cleny vyzkumnych
tymi.
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Dalkové ovladany nosic vybusnin, 1942

Nacistické Némecko, po trech dratech dalkové ovladané vozitko (elektricky
pohon, typ 302; pozdéji kviili cené a slozitosti spalovaci motor, typ 303).
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'NAZI ROBOT EXPLOSIVE BEETLES EXAMINED BY NAVY MEN.

Leichter Ladungstrager Goliath (Sd.Kfz. 302/303a/303b)

U & NAVY PHOTO 1108
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G.E. Walking Truck, 1960 @ -
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Dalkové rizeny mechanismus, fotbal
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Chiize, bez inteligence, bez motorii
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Chiize, bez inteligence, stla
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Klasicka robotika, po 1965, sériova architektura.
e Presné modely.

e Bez senzorll.

e Ve vyzkumnych inteligentnich robotech se senzory se opirala o “starou
dobrou” umélou inteligenci.

Reaktivni robotika, po 1980, vnorena architektura.
e Bez modeld.
e Spoléha na dobré senzory.
Hybridni a neurcitostni robotika, po 1990, hybridni architektura.
e Na vyssich Urovnich rizeni se opira o modely.
e Reaktivni na nizsich Grovnich.
e Plynula integrace mezi senzory a modely.

e Nepresné modely. Nepresné senzory.
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® Sériova architektura.

Klasicka inteligentni robotika
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—> Vnimej —* Planuj —* Jednej 4>|
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Diraz byl kladen na automatické

odvozovani (ve formulich matematické
logiky) a reprezentaci znalosti.

STRIPS (Stanford Research Institute
Problem Solver). Uvazoval se dokonaly

DETECTOR

model svéta a predpoklad, ze do svéta

kromé robotu nikdo nezasahuje, tzv.

;;;;;
CASTER i
WHEEL

uzavreny svet.

Shakey robot: najdi krabice a dostrkej je na
urcené misto. Shakey robot, SRI 1969
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Kognitivni robot, blokové schéma
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prostredi
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Kognitivni robot (1)
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Systém schopny autonomni interakce s realnym prostredim plnici stanovené cile.
Ma riiznou miru schopnosti:
¢ Vnimat a rozpoznavat prostiedi (senzoricky modul).

¢ Vytvaret a aktualizovat vnitfni reprezentaci prostredi (kognitivni modul,
model prostredi).

¢ Resit nepredvidané udalosti v prosttedi (dynamicky model prostteds).

¢ Automaticky resit Glohy na zakladé modelu prostredi a formulovaného cile
(modul feseni tloh a planovani).
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Kognitivni robot (2)

Samostatné vykonavat plany Cinnosti v prostfedi (modul realizatoru planu,
motoricky modul).

¢ Aktivné ovliviiovat prostredi manipulaci s predméty (efektory).

¢ Komunikace s ostatnimi Ciniteli pisobicich v prostredi véetné komunikace

s Clovékem (komunikaéni modul).

Vnimat a rozpoznavat situaci vlastni a ostatnich Ciniteli v prostredi pro
spolupraci a uceni napodobovanim. (modul chovani).

Formulovat vlastni cile (generator cild).
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CMU: Moravcuv vozik, 1973 @ :
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. Devét obrazkii okoli, vyznamné

body, vypocet hloubky v téchto
bodech.

. Sdruz informaci z jednotlivych
pohledl do globalni mapy svéta.

. Paruj soucasné obrazy s drivéjsimi a
odhadni vektor pohybu robotu.

. Na zakladé soucasné polohy,
rychlosti, cile cesty urci, kam se
nyni pohybovat.

. Vlykonej pohyb.
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Robotika jako cyklus: vnimani — akce

m /Senzory\

r Y
Robotika je
Realny “Inteligentnim
svet vyuziti cyklu
_percepce - akcg
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Odometry vs. SLAM @ :
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Odometry

® Incremental growth of the
position uncertainty.

¢ Optimization methods used.

Visual SLAM

¢ Carthographic memory.

¢ C(losing the loop = decrease of

uncertainty.
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Zpresnovani odometrie z videa
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From Google Street View to
3D City Models

Input Omnidirectional Image Sequence

A. Torii, M. Havlena, T. Pajdla

Czech Technical University in Prague
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