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(dvouleté)

Studijni predmét
Nazev: Inteligentni roboty
Zkratka: IRO 3
Typ: povinné volitelny pro obory: AR, IT, ME
Rozsah: 10 tydnd, tydné 2 hodiny pfednasek + 2 hodiny seminarnich cvieni
Kredity: 5
Zpusob ukonceni: zkouska
Katedra: katedra softwarového inzenyrstvi FM TUL
Prednasejici: Doc. Ing. Mgr. Vaclav Zada, CSc.

Struéna anotace predmétu:

Cilem pfedmétu je doplnit znalosti studentd v oblasti tzv. kognitivnich robot. Pfedmét navazuje na
povinné volitelny pfedmét Robotika, ktery byl orientovan Cist& technicky a nev8imal si souvislosti
s umélou inteligenci, biologii atp. Uvedené nedostatky jsou ¢asteéné odstranény v tomto pfedmétu,
orientaci na ulohy rozpoznavani pracovnich scén a pfedmétd, vyuzitim metod strojového planovani
trajektorii robotu v prostfedi s pfekazkami, vyuzitim metod adaptace a ucicich se systému. Rovnéz
jsou diskutovany nékteré otazky biorobotiky, hominidnich robotl a vzajemné socialni chovani robotu.

Ziskané kompetence:

Ziskané znalosti Ize rozdeélit do dvou kategorii. Prvni z nich pfedstavuje ucelovou integraci vzajemné
oddélenych oblasti techniky do jednoho celku za ucelem aktivniho fizeni robotickych inteligentnich
systémf, druha pak reprezentuje budouci vyvoj a aplikace robotd z nejriiznéjSich hledisek, vzdy vSak
s respektovanim lidského Cinitele.

Témata prednasek:

Uvod do oboru, zékladni aplikace robotd s umélym intelektem, roboty hominidniho typu.

Moznosti optimalni fizeni robotll, vyznam a souvislosti s umélou inteligenci. Variacni metody
optimalniho fizeni, aplikace principu minima L. S. Potrjagina. Suboptimalni fizeni robot(.

Vyuzitelnost palety senzorického subsystému, orientace robota v pracovnim prostoru. Reseni tlohy
,halezni cil®.

Vybrané metody rozpoznavani obraz(li a pracovnich scén, zaklady pocitacového vidéni robotd.
Geometrické reprezentace prekazek a téles v prostoru. Adaptivni fizeni a zmény trajektorii pohybu
v Ulohach ,zamez kolizi “. Netradi¢ni logiky a jejich vyuziti.

Hlasova komunikace operatora s robotem, navadéni robota slovy, zadavani prikazi a hlasové
programovani robota.

Zaklady biorobotiky a lékafské robotiky, protetika. Kognitivni robotika s fizenim, opirajicim se o
chovani (behaviour based control) véetné aplikaci. "Umély zivot” (Alife), vyuziti celularnich automatd,
Lindenmayerovy systémy, genetické algoritmy, zkoumani problematiky vyvoje spole€enstvi, simulace
umélého zivota, feSeni konfliktd, otazky etologie, kooperace, socialni organizace, evoluce a genetika.
Hominidni roboty a budoucnost.

Napln cviceni:
Optimalni nastavovani parametri regulatoru, aktualni ovliviiovani pribéhu trajektorie pohybu robota
zménou parametry kritéria, simulace na PC.

Pfiznakové a strukturdlni metody rozpoznavani. Modelovani prostfedi, kvalitativni modelovani,
konkrétni ulohy. Modelovani v systému Robolab, Laboratof inteligentnich robotu.

VyuZiti ultrazvuku k detekci pfekazky. Méfeni vzdalenosti laserem. Detekce Elovéka v pracovnim
prostoru a adaptivni chovani robota, zména trajektorie, zastaveni a pokra¢ovani v ¢innosti.

Vyuziti pocCitaového vidéni v Ulohach rozpoznavani pracovni scény. Nalezeni pfedmétu
definovaného tvaru a manipulace s nim.
Hlasové ovladani robot(, jak mobilnich, tak i robotickych ramen.



Navrh optimalnich a sub-optimalnich trajektorii pohybu robota v prostoru s pfekazkami pomoci
pocitace.
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