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Nasze spoteczefistwo staje si¢ bez watpienia coraz bardziej zautomatyzowane. Rdznego rodzaju roboty
przejmuja nadzér nad zadaniami w fabrykach, coraz czgdciej pojawiaja si¢ w biurach i codziennym zyciu.
Stowo “robot” oznacza dla nas dowolny autonomiczny uktad mechaniczny, np. roboty humanoidalne, drony,
ramiona przemystowe na liniach produkcyjnych. Najprawdopodobniej najwazniejsza funkcja dzisiejszych ro-
botéw jest umiejetnoS¢ manipulowania otoczeniem. OczywisScie problemem jest to, zZe to otoczenie moze
podlegaé modyfikacjom, i kluczowym aspektem automatyzacji jest pewnos¢, ze robot bedzie funkcjonowat bez
przeszkéd mimo zaistniatych zmian. W tym miejscu wkracza topologia — cze¢$§¢ matematyki zajmujaca si¢
ksztattem i transformacjami polegajacymi na rozciaganiu i skrecaniu bez “rozrywania”. Przestrzen wszyst-
kich mozliwych potozen robota (jego “przestrzen konfiguracji) z punktu widzenia topologii jest nieczuta na
zmiany potozenia przeszkdd, co pozwala na zignorowanie detali tych zmian i skupienie si¢ na sktrukturalnych
wtlasnosciach przestrzeni konfiguracji.

Sekwencje instrukcji prowadzacych robota od jednego stanu do drugiego nazywa si¢ algorytmem planu-
jacym ruch. OczywiScie im prostszy algorytm planujacy ruch, tym lepiej. Trudnos$¢ konstruowania takich al-
gorytmOw zalezy od stopnia skomplikowania przestrzeni konfiguracji. W celu zmierzenia takiego stopnia, M.
Farber wprowadzit pojecie ztozonosci topologicznej. Mowiac ogdlnie, jest to niezmiennik przyporzadkowujacy
przestrzeni konfiguracji liczbg¢ odpowiadajaca najmniejszej liczbie instrukcji, ktére trzeba wydaé robotowi, aby
zagwarantowaé mu mozliwo$¢ autonomicznego poruszania sig.

Celem tego projektu jest pogltebienie naszej wiedzy o ztozonosci topologicznej tzw. “K (G, 1)-przestrzeni”.
Przy okazji zajmiemy si¢ pewnymi niedoskonatoSciami pojecia ztozonosci topologicznej, ktéra np. w ogéle nie
bierze pod uwage faktu, ze przestrzenie konfiguracji czgsto wyposazone sa w naturalne symetrie: robot moze
znajdowaé si¢ w fizycznie réznych, ale funkcjonalnie réwnowaznych polozeniach. Rozwazmy nastgpujacy
rysunek:

Rysunek 1: Ramig¢ przemystowe w fizycznie réznych, ale funkcjonalnie réwnowaznych stanach. Rysunek
pochodzi z Z. Blaszczyk i M. Kaluba “Effective topological complexity of spaces with symmetries” Publ.
Mat. 62, Issue 1 (2018), 55-74.

Aby poradzi¢ sobie z tym problemem, Z. Btaszczyk i M. Kaluba wprowadzili nowa wersj¢ pojecia ztozo-
nosci topologicznej. Drugim z celéw projektu bedzie dalsze rozwinigcie ich podejscia.



