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Rozdiel medzi spravanim (sasnych)
robotov a ivych bytosti z hadiska ich
konania v realnomase
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1. rozdiel: opakovat@os

* Roboty dosahuju vysoku opakovates
akcii

 udia napriek tomu, e zhruba robia stale
to iste, nerobia to nikdy rovnako
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2. rozdiel: plynulos

* Roboty robia unté innosti rychlo a unteé
pomaly a ve mi pomaly

e udia konaju plynulejsie, vyznaju sa
stalym tempom pohybu
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Vysvetlenia

o Odlisny charakter senzorov a motorov
e Odlisné vypotove schopnosti
o Odlisné stratégie generovania spravania

«_Odlisna schopnosprace v reélnom@
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Experiment: robot sledujuci

pingpongovu loptiku
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Verzia 1l Verzia 2
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Verzia 1l Verzia 2

Ovladanie motorov Ovladanie motorov

 pohni sa kusok dopredu « zme pohyb na posun vpred

 pohni sa kusok dozadu ¢ zme pohyb na posun vzad

e 0t0 sa trochu dava  zme pohyb na otédanie doava

e 0t0 satrochu doprava <¢zme pohyb na otéanie doprava
* StOj
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Verzia 1l

Robot sleduje loptku.

Jeho pohybu su trhane.

Pokia lopti ka stoji,
robot stoji tie

Verzia 2

Robot sleduje loptku.
Jeho pohyby su plynulé

Pokia lopti ka stoji,
robot isty as (v dy iny)
osciluje, vykonava
nadbytoné pohyby
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Hypotéza

va Sia plynulos

mensia opakovataos
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| center logic !

perception ! motors robot
| delay positioni deviation gain power position
| , AR  PoSTt
/ feedback \
oneskorenie zosllenie
- obmedzené zdola - obmedzené zdola
vypo tovym vykonom parametrami motorov
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Preo ?

o Keby sme vedeli dostatoe rychlo vypoita
percepciu a/alebo dostate jemne riadimotory

* Pokia to nevieme, objavi sa oscilacia

(NavysSe nepravidelna kvoli Sumupriemetu prostredia do oneskoreni)16



0 z toho vyplyva ?

e 1. pohad: potrebujeme rychlejSie vypy
a/alebo pomalsi motor a dosiahneme
plynulos aj opakovatenos

e 2. pohad: Mo no ani ivé bytosti nemaju
dostatone rychly procesor a nemaju

dostatone jemné motory, maju vSak nejaku
fintu akou opakovat&os vylepsuju
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Otazka

* Vedell by sme upraviverziu 2 tak aby sa
zachovala plynulosa zlepsila
opakovatenos ?
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Odhad odpovede
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akujem za pozornos !
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