Algoritmy pre AI Robotiku
Skuska, 9.6.2009
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vypocet update belief s pravdepodobnostnou robotikou (10)
vypocet update value alebo Q function in RL (10)

10 kratkych otazok (10)

2x praca s textom (10)0

3x vysvetlit’ princip vlastnym textom (10)

a) Uvazujme robota, ktorého tlohou je vykonat’ deratizaciu v budove. Pomocou svojho
senzora hl'add mySacie diery a ak ndjde, umiestni do nich odpudzujtcu latku. Teraz sa
nachédza v jednej miestnosti a pomocou svojho senzora skiima, ¢i sa v nej nachaddza
mysacia diera. Tento senzor ma nasledujucu charakteristiku:

P(ndjde|diera_je v_miestnosti) = 0.7

P(najde|diera_nie je v miestnosti) = 0.1
Za posledny mesiac tento robot v tejto miestnosti nasiel novu dieru v 4 ditoch z 30. Jeho
senzor prave zmeral, Ze v miestnosti je diera. Aka je pravdepodobnost’, Ze v miestnosti je
naozaj diera?

b) Robot dieru zameral a skiima, ¢i v nej uzZ je odpudzujuca latka pouzitim druhého senzora.
Ten hlasi, Ze diera je prazdna. Preto sa v nasledujicom kroku robot rozhodol umiestnit’ do
diery odpudzujtcu latku a tato akciu vykonal. Pomocou toho istého druhého senzora zmeral,
¢1 sa mu akcia podarila a tento senzor teraz hlési, Ze v diere je odpudzujuca latka.
Pravdepodobnost’, Ze robot uspesne umiestni latku do diery je

P(umiestnil latku|latka nie je v diere,diera tam je,vykonal akciu umiestni) = 0.8.
Pravdepodobnostné charakteristika druhého senzora, ktory skiima, ¢i je latka v diere je:

P(zistil latku|diera tam je,latka je v diere) = 0.9

P(zistil latku|diera tam je,latka nie je v _diere) =0.15

P(zistil latku|diera tam nie je) = 0.05
Ak4 je pravdepodobnost’, Ze teraz je naozaj v diere odpodzujuca latka? Aka je
pravdepodobnost’, Ze sa odpudzujtca latka v diere predtym nenachadzala? Aka je
pravdepodobnost’, Ze diera je stale prazdna?

Navrhnite a popiSte priklad systému (iny ako TIC-TAC-TOE), v ktorom moZno pouzit
reinforcement learning, popiste jednotlivé parametre a uved’te a numericky vypocitajte jeden
krok aktualizacie value function alebo Q-function.

Uved’te stru¢né odpovede:
a) uved'te rozne druhy senzorov, ich princip a ucel
b) opiste nejaky algoritmus sledovania Ciary
¢) ¢o je I12C zbernica?
d) co je stupeni vol'nosti
e) nakreslite nejaki motorova schému a vysvetlite jej ucel
f) uved’te nejaky priklad navigacie z riSe zvierat
g) ¢o je CBR a aké ma CBR cyklus hlavné Casti
h) v akej situdcii by ste odporucili SIFT algorithm? (mdzete napisat’ viac...)
1) uved'te zdkladné druhy simulacie
J) preco je simulacia robotickych systémov naroc¢nejsia ako bezné simulacia (napr.
bankovych transakcii)?



4. a) V prilohe je niekol’ko stran (103-110) z ¢lanku Stanley, Miikkulainen: Evolving Neural
Networks with Augmenting Topologies. Vysvetlite vlastnymi slovami nasledujice pojmy a
otazky:

- permutations problem

- preco je potrebné chranit’ inovéaciu v evolucii?

- explicit fitness sharing (skuste napisat’ a vysvetlit, ako sa to realizuje v NEAT)
- innovation number

- disjoint and excess genes

b) V prilohe je ¢lanok o Fly Algorithm. Vysvetlite svojimi slovami:
— naco je algoritmus urceny
— ako pracuje
— aké mé vyhody a nevyhody
5. A) Vysvetlite naco je ur¢end metdda CMA ES a ako funguje

B) Vysvetlite ¢o je Kalmanov filter a ako funguje

C) Strucne opiste zdkladny framework Bayesian Robot Programming



