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Rozdiel medzi spravanim (&snych)
robotov a zivych bytosti zIladiska ich
konania v realnomiase




1. rozdiel: opakovateogd’

* Roboty dosahuju vysoku opakovites’
akclii

 Cudia napriek tomu, ze zhruba robia stale
to iste, nerobia to nikdy rovnako
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2. rozdiel: plynulog

* Roboty robia ufité ¢cinnosti rychlo a ufite
pomaly az vémi pomaly

e Cudia konaju plynulejsie, vyziaju sa
stalym tempom pohybu
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Vysvetlenia

o Odlisny charakter senzorov a motorov
e Odlisné vyp@tove schopnositi
o Odlisné stratégie generovania spravania

@éné schopna'sprace v reélnom@
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Experiment: robot sledujuci
pingpongovu loptiku

perception
camer > bw » sobel »thresol > l_:'lter
izol.
— logic > motors
| Filter | Filter _ _
| thin "| prune > edges > Hough—
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Verzia 2

Verzia l
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Verzia l Verzia 2

Ovladanie motorov Ovladanie motorov

 pohni sa kusok dopredu ¢ zmeai pohyb na posun vpred
 pohni sa kusok dozadu e zmei pohyb na posun vzad

e oto¢ sa trochu dbava e zmai pohyb na oté&anie ddava

e oto¢ sa trochu doprava < zma pohyb na otéanie doprava
* StOj
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Verzia l

Robot sleduje loptku.

Jeho pohybu su trhané.

Pokid’ lopticka stoji,
robot stoji tiez

Verzia 2

Robot sleduje loptku.
Jeho pohyby su plynulé

Pokid’ lopticka stoji,
robot istycas (vzdy iny)
osciluje, vykonava
nadbyt@né pohyby
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Hypotéza

v&sia plynulos = mensia opakovalaog’

10/16



“““““““““““““““““““““““““““““““““““““““““““

| center logic !

perception ) ! motors robot
| delay positioni deviation gain power position
- 4 Tp | K A ' - I ' -
/ feedback \
oneskorenie zosllenie
- obmedzené zdola - obmedzené zdola
vypoctovym vykonom parametrami motorov

11/16



Preo ?

« Keby sme vedeli dostatoe rychlo vypditat’
percepciu a/alebo dostéte jemne riadi motory

s
I/

Pokid’ to r;evieme, Obav| sa OSCiIg\ci o
N A
N / \/ \/ \W/\/\/\/vw

(NavysSe nepravidelna kvoli Sundupriemetu prostredia do oneskoreni)16




Co z toho vyplyva ?

o 1. polfad: potrebujeme rychlejSie vy§y
a/alebo pomalSi motor a dosiahneme
plynulog’ aj opakovaténog’

e 2. polfad: Mozno ani zivé bytosti nemaju
dostat@éne rychly procesor a nemaju
dostat@ne jemné motory, maju vSak nejaku
fintu akou opakovat®og’ vylepsuju

13/16



Otazka

* Vedeli by sme upraviverziu 2 tak aby sa
zachovala plynulasa zlepsila
opakovaténog’ ?
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Odhad odpovede

» Ano, vd'aka predikcii, ktora sa — ™™
vd’aka nizkej opakovafaosti S
resp. bohatosti pokusov —da  _, once &

nakalibrova %\ &
N\

v (8] < S g
§ & F Lo fsfed $v 8 8
& & Ty TS TS & L v S
O S Q S
perception

15/16



Dakujem za pozornos !
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