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Automaticke planovanie

® Vstup: Popis “sveta’” a
dostupnych akcii

Uloha: Ktoré akcie su
potrebné na dosiahnutie

danych ciel'ov?

Priklad (popis stavu a akcie):

sO = { attached(pl, locl),in(cl, p1), belong(cranel, locl),
empty(cranel), adjacent (locl, loc2), adjacent (loc2, locl),
at (rl,loc2), occupied(loc2), unloaded(rl) }

move(r, |, m)

;;robot r moves from location | to an adjacent location m
precond: adjacent (I, m), at (r, | ), "occupied(m)

effects: at (r, m), occupied(m), 7occupied(l ), 7at (r, 1)
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EvoluCna robotika

EvoluCne vyvijana jednoducha motorika (ak
chceme, tak aj morfologia)

Reaktivny model - spracovanie podnetov
neurénovymi (konekcionistickymi) sietami




Evol. robotika - HWY

® Vyvoj robotickej stavebnice

® Overenie vysledkov SWV simulacii




Planovanie v robotike

® Ciel’ priblizenie pouzitia
66 4 4 ’ 99 ’ ’ ’
vysokourovhnovych” planovacich technik
pre realne pouzitie

® Vznik viacvrstvoveho kontrolneho
mechanizmu pre roboticke riadenie




Distribuovany vyp.
system DICOS

® Podpora masivnych distribuovanych vypoCtov

® META Centrum
» grid

» 1000+ CPU

® Bude verejne dostupny




Dakujem.




