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Uvod

V nasej prdci rieSime jednu zo zakladnych uloh
kognitivnej robotiky, a to naucit robota uchopovat
objekty. KedZe cieflom kognitivnej robotiky je
vytvarat biologicky vierohodné riesenia, je nas
model zaloZeny na neurdnovych sietach a uceni s
posillovanim v spojitom priestore stavov a akcii.
Pracujeme so simuldtorom humanoidného robota
iCub, ktory patri k najpreciznejSie navrhnutym

robotom sucasnosti.

Obr. 1: Robot iCub a ukazka simulatora

Uchopovanie modelujeme ako subeh dvoch

samostatnych akcii a to siahanie rukou na

[ubovolnl poziciu v pracovhom priestore a
nasledne samotné uchopenie objektu zapojenim
viacerych stupriov volnosti na zapasti a prstoch.
Prezentujeme architektiry pouZitych neurdnovych
sieti ako aj vizualizaciu vysledkov pouzitia nasho
modelu.

Siahanie v priestore

Nahlad casti architektiry neuralneho modelu.
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Na vystupnu vrstvu sme umiestnili neurdny, ktoré

posielaju motorické signaly pre relativnu zmenu

prislusnych stupriov volnosti.

Uchopovanie objektov

absolitne hodnoty
stupfiov volnosti ramena a ruky

wrstva skrytych
neurdnoy

tlakové senzory
(palec, 4 prsty, dian)

A 4

vlastnosti ruky (roztverenie, vlastnosti objektu
natofenie, vzdialenast) (velkost, orientacia)

Stavovy vektor pre model uchopovanie je zlozZitejsi
nez pri dosahovani pozicie v priestore. Je logické,
aby agent zohladnoval informacie z
dotykovych/tlakovych senzorov, velkost

a orientaciu objektu a vzdialenost dlane od objektu.



