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Centrum robotiky )
a autonomnich systemu

Védecko-vyzkumné skupiny

a laboratofre, zabyvajici

se robotikou, umélou
inteligenci a jejimi aplikacemi,
sdruzuje Centrum robotiky

a autonomnich systému
(CRAS). Toto centrum vzniklo
pFirozenou spolupraci

a tematickym piekryvem
vyzkumnikt odbornych skupin
kateder pocitacu a kybernetiky
Fakulty elektrotechnické
CVUT. Robotika je zde

chapana v SirSim kontextu
aplikaci a védeckych vyzev,
které souvisi s vyuzitim
robotizovanych prostiedkai,
podporou rozhodovani

a zpracovanim senzorickych
dat.
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Cilem centra je vytvofit otevienou platformu robotickych laboratofi, ve které je
kladen dudiraz na vzajemny a pfirozeny respekt spolupracujicich tyma, a vybudovat
spole¢né excelentni fakultni pracovisté. Chceme posilit vnimani robotiky na CVUT,
a to jak z pohledu aplikovaného vyzkumu, tak z pohledu $pickového védeckého
badani a vychovy novych generaci doktorandd. CRAS cerpd ze zahrani¢nich zkuse-
nosti vidcich osobnosti centra s fungovanim podobnych Gtvard, kde je otevienost
spolupraci a,,open-mind“ pfistup samoziejmosti. Nasim cilem je vytvofit v centru
prijemné tvarci prostredi pro rozvinuti védeckého potencidld studentli a mladych
koleg, prostredi, jaké |ze nalézt na prestiznich robotickych pracovistich ve svéteé.

V soucasné dobé jsou v rdmci centra feseny tfi GA CR a dva MSMT vyzkumné
projekty a aplikované projekty Ministerstva zemédélstvia AZD Praha. Déle se ¢lenové
centra podileji na feseni projektti EU a ESA. Clenové centra spolupracuji s fadou
univerzit a vyzkumnych instituci. Mezi jejich portfolio patfi také zkusenosti s fesenim
aplikovanych projektti a spoluprace s primyslovymi partnery a obrannymi agentu-
rami, napt. AFOSR, CERDEC, EDA, FAA, MO CR, MV CR, ONR.

Tematickym zamérenim a poc¢tem pracovnikl presahuje CRAS samostatné par-
ticipujici laboratore a predstavuje tak védecko-vyzkumny potenciél pro feseni roz-
sahlejsich projektl. Spolu se zkusenostmi vidcich osobnosti centra vytvaii vhodné
prostredi nejen pro zahdjeni védecko-vyzkumné kariéry studentl magisterskych
a doktorskych programd, ale také vhodné prostredi pro feseni aplikacnich i cisté
badatelskych projekt.
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Kam kracis, robote?

Uméla inteligence je oblasti
pocitacovych véd, ktera
neodmyslitelné patii

k robotice, a fadé z nas se
pfi tomto terminu vybavi
inteligentni stroj podobny
clovéku nebo jinému
organismu, ktery miizeme
spatfit v prirodé kolem nas.

Mezi hlavni rysy téchto robotl patii
nepochybné jejich tvarazplsob pohybu,
kterym je v pfipadé suchozemskych
zivocichl predevsim chlize umoznuijici
zdoldvat nejen zpevnéné cesty, ale také
rozli¢né prekazky, kamenity, piscity Ci
jinak narocny terén. Pravé schopnost
zdolavat ¢lenité terény je hlavni motivaci
soucasného vyvoje kracejicich robotd,
jako jsou Ctyrnohé kracejici roboty tes-
tované obranymi slozkami nebo také
experimentalni Sestinohé roboty. Ty Ize
nalézt v laboratofi vypocetni robotiky
na Katedpre pocitacli Fakulty elektrotech-
nické CVUT, kter4 je jednim ze zaklada-
jicich ¢lent nové budovaného Centra
robotiky a autonomnich systému (CRAS).

V laboratofi se soustfedime na feseni
néarocnych probléma planovani a fizeni
pohybu robotickych systém v tlohach
autonomniho sbéru dat, které vyzaduji
nasazeni novych adaptivnich a ucicich
se technik umélé inteligence. V nasem
vyzkumu se tak neomezujeme na sestro-
jenidalkové ovladanych robotd, ale dale
rozvijime postupy pro jejich efektivni
nasazeniv rozli¢nych misich. Nas pfistup
je zalozen na feseni vypocetné naroc-
nych plénovacich a on-line rozhodova-

cich uloh, vyzadujici zohlednéni kom-
plexnich vlastnosti robotd a aktualni
informace o opera¢nim prostredi. Vyvi-
jené metody vyuzivaji principu samo-
-organizace, kombinovaného s meto-
dami diskrétni optimalizace. Umoznuiji
nam pfi feSeni slozitych uloh soucasné
zohlednovat vice kritérii a tim nalézt
podstatné kvalitné;jsi feSeni nez existujici
pfistupy zaloZzené na dekompozici
a nezavislém feseni dil¢ich podpro-
blémd. Hlavni vyhodou vyvijenych pfi-
stupl je vSak moznost efektivné resit
ulohy, které jsou sice formulovatelné, ale
standardnimi kombinatorickymi pti-
stupy vypocetné nezvladatelné.

V ramci fedeni projektu GA CR byl
v laboratofi vyvinut unikatni planovaci
ramec, ktery poskytuje unifikované
feSeni planovacich uloh pro autonomni
sbér dat a efektivni ur¢eni mist odbéru
vzork(, jenz zohledriuje nejen jejich
informacni pfinos, ale také néklady
na jejich navstiveni nebo o¢ekévanou
pfesnost jejich navstiveni pfi autonomni
navigaci. Rdmec je zaloZzen na umélych
neuronovych sitich, planovaci proces
odpovida uceni této sité bez ucitele.
Na rozdil od uceni s ucitelem, tento
zplsob uceni nevyzaduje trénovaci data
se sprdvnym fesenim, coz je zvlasté
vyhodné pro fedeni tloh, u kterych je
velmi obtizné stanovit, co je tim nej-
vhodnéjsim hledanym fesenim, nebot
v pribéhu mise jsou sledovany rozdilné,
neziidka protichGidné aspekty a cilem je
tak nalézt vhodny kompromis dil¢ich
kritérii.

Tento rdmec byl ve spolupraci
s Oregon State University a za podpory

Fulbrightovy komise rozsiten pro feseni

planovacich uloh autonomniho sbéru

dat bezpilotnimi podvodnimi vozidly ze

vzorkovacich stanic umisténych na mor-
ském dné. Pfi planovani téchto misi

poskytuje vyvinuty rdmec vyrazné kva-
litngjsi feSeni a velmi nizké vypocetni

naroky nez dosud zndmé pfistupy.
Reseni jsou nalezena v fadu desitek mili-
sekund na bézném pocitaci, coz dovo-
luje proces planovani déle rozsirit

o zohlednéni dalich vliv(ia omezujicich

podminek, které nebylo pred tim mozné

uvazovat.

Na zakladé tohoto rdmce fesime
ulohy adaptivniho monitorovani prosto-
rovych jevll v neznamém dynamickém
prostiedi Sestinohymi kracejicimi roboty.
Nasim cilem je vytvofit kvalitni model
studovaného prostorového jevu s vyu-
Zitim co mozna nejmensiho poctu méfi-
cich mist, ktera jsou zaroven snadno
(rychle) dostupna pro kracejici mobilni
roboty. Velkou vyzvou feseni této tlohy
je problém nezndmého a dynamického
prostiedi. Robot tak ma za ukol nejen
monitorovat sledované veliciny, ale také
prozkoumavat a modelovat priichod-
nost terénu a soucasné vyuzivat tohoto
modelu k uréeni optimalni trasy a mist
pro odbér vhodnych vzorkd. Reseni
ulohy soucasné zahrnuje navrh adaptiv-
nich vzort chiize pro efektivni a stabilni
pohyb Sestinohého robotu neznamym
terénem.
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Sestinohy robot ma za kol nejen monitorovat sledované veli¢iny, ale také prozkoumavat

a modelovat pruchodnost terénu a souc¢asné vyuzivat tohoto modelu k uréeni optimalni trasy

a mist pro odbér vhodnych vzorkd.
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