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Percepcja robotow oparta jest gfdwnie o postrzeganie struktur geometrycznych na scenie. Ro-
boty mobilne kotowe, roboty kroczace oraz manipulatory wykorzystuja kamery, czujniki RGB-D
oraz skanery laserowe do okreslenia ksztattu przeszkéd znajdujacych si¢ w Srodowisku. W tym
celu budowane sa mapy zajetosci, mamy rastrowe, mapy wokselowe okreslajace zajetosS¢ prze-
strzeni 1 ksztalty przeszkéd. Majac wiedzg o ksztalcie przeszkdd, roboty planuja swdj ruch 1
unikaja kolizji z otoczeniem, nie znajac znaczenia i relacji pomigdzy obiektami na scenie.

W tradycyjnym podejsciu do percepcji robotéw kazdy obiekt jest traktowany jako przeszko-
da. W rzeczywistoSci jednak czgs$¢ obiektow moze by¢ przesuwana przez robota, drzwi moga
zostaé otwarte, aby utorowac przejazd. Pierwsze wykorzystanie gigbokich sieci neuronowych
w robotyce pozwolito na detekcje i1 klasyfikacj¢ obiektow na obrazach kolorowych. Dzigki te-
mu robot jest w stanie wybra¢ obiekty konieczne do manipulowania, unika¢ kolizji z ludZmi,
itp. Mozliwa jest rowniez klasyfikacja podtoza, ktéra utatwia pdéZniejsze planowanie ruchu dla
robotéw kotowych oraz robotéw kroczacych.

Kolejnym etapem w rozwoju systeméw percepcji i jednoczesnie przedmiotem tego projektu
jest wnioskowanie na temat wlasciwosci 1 znaczenia przedmiotow. W przyktadowym scenariu-
szu sieci neuronowe wykorzystane sa do estymowania wtasciwosci obiektow takich jak drzwi,
szuflady, przetaczniki, itp. W tym scenariuszu robot na podstawie dwuwymiarowej reprezentacji
otoczenia (obrazu RGB) oraz obrazu glebi powinien wnioskowac na temat potencjalnego ru-
chu obiektu, jego ograniczen kinematycznych oraz stanu. Innym przyktadem jest rekonstrukcja
obiektow 3D. Roboty w przeciwienstwie do ludzi nie sa w stanie dobrze rekonstruowac obiek-
tow 3D na podstawie jednego widoku. Nowoczesny system percepcji robotéw poza obiektami
widocznymi na obrazie powinien rekonstruowaé réwniez powierzchnie, ktére sa niewidoczne,
poniewaz sa przystonigte przez inne obiekty lub znajduja si¢ po niewidocznej stronie obiektu.
Uzyskanie takich wlasciwosci systeméw percepcji mozliwe jest dzigki wykorzystaniu sztucz-
nych sieci neuronowych i agregacji w nich wiedzy na temat otoczenia robota i wlasciwosci
obiektéw z wykorzystaniem mechanizméw uczenia.

Dzigki takiemu systemowi percepcji beda w stanie lepiej zaplanowac swoj ruch i interakcje
z otoczeniem na podstawie pojedynczych zdjeé otoczenia, bez potrzeby czasochtonnego ska-
nowania i budowy modelu Srodowiska. Celem projektu jest rowniez znalezienie odpowiedzi na
pytanie: jak roboty powinny reprezentowac otoczenie i jak roboty ,,rozumiejq” znaczenie otacza-
jacych obiektéw, ich ksztatt i relacje kinematyczne.

Celem projektu jest udowodnienie, ze robot jest w stanie wnioskowa¢ na temat wlasciwo-
Sci obiektow na podstawie ograniczonej liczby obrazéw RGB-D, bez koniecznosci ostroznego
skanowania przestrzeni i interakcji bezposredniej (dotyku, manipulacji obiektami, itp.). Pelne
modele obiektéw manipulowanych moga by¢ rekonstruowane na podstawie jednej pary zdjec
RGB-D oraz wykorzystaniu sieci neuronowej przechowujacej niejawnie informacje o ksztal-
cie rekonstruowanych obiektow. Rekonstrukcji beda podlegaty niewielkie obiekty codziennego
uzytku, ktére robot chwyta i manipuluje nimi, oraz elementy wyposazenia pomieszczef np. me-
ble, drzwi, fragmenty §cian oraz same pomieszczenia. Algorytmy powstate podczas realizacji
projektu pozwola na przewidywanie stanu otoczenia robota przed wykonaniem ruchu. Metody te
zostang zintegrowane z metodami neuronowymi pozwalajacymi na przewidywanie stanu i ogra-
niczen stanu robota podczas planowania jego ruchu w Srodowisku.



