Podstawy

srodowisko, z powrotem do sensoréw (petla postrzeganie-dziata-
nie). Przypomina nam to o tym, ze zawsze istnieje sprzezenie zwrot-
ne miedzy postrzeganiem a dzialaniem: czesto sg one ze sobg $ci-
§le zwigzane. Gdy dziatanie powoduje ruch w $wiecie lub prowadzi
w nim do jakiej$ zmiany, odczyty sensoréw z duzg doza prawdopo-
dobienistwa rowniez sie zmienig. Postrzeganie umozliwia dziatanie,
a dzialanie organizuje dalsze postrzeganie. W naturze drapieznik
dostrzega ofiare, porusza glowa, by jg namierzyé, a nastepnie pod-
biega, by przyjrzec sie jej blizej — postrzeganie i dzialanie sg ze soba
nierozerwalnie zwigzane.
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Rysunek 2.2, Petla postrzeganie-dziatanie

Przechodzac do konkretdéw, przyjrzyjmy sie bardzo prostemu
przykladowi. Rozwazmy prostego robota kolowego przedstawione-
go na rysunku 2.3. Ma on naped na przednie kola i swobodne koto
z tytu dla zachowania stabilnosci. Przednie kota mogg by¢ nieza-
leznie napedzane przez silniki, z réznymi predkosciami, do tytu
i do przodu. Rézne kombinacje predkosci tych dwoéch két umozli-
wiajg robotowi poruszanie sie w réznych kierunkach. Moze on po-
ruszac sie po linii prostej (do przodu lub do tytu), skreca¢ w lewo
lub w prawo (ostro lub tagodnie), a takze kreci¢ sie w miejscu®.

Jak mozna zauwazy¢ na rysunku 2.3, robot ma pewng liczbe
krotkiego zasiegu czujnikéw zblizeniowych na podczerwien (ang.
infrared, w skrécie IR). Sg one réwnomiernie rozmieszczone wokot
dolnej krawedzi korpusu. Mogg one wykry¢, czy w poblizu znajduje
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sie jakis przedmiot. Dziata to w nastepujacy sposéb. Bedacy elemen-
tem czujnika nadajnik emituje wigzke podczerwieni, ktéra odbija sie
z powrotem od pobliskich powierzchni i trafia do czesci odbiorczej
sensora. Wysoki odczyt czujnika znaczy, ze w poblizu, na jego linii
»wzroku”, co$ sie znajduje. Podczerwien to jedynie promieniowanie
elektromagnetyczne o okreslonej czestotliwosci, stosowane zwykle
w telewizyjnych pilotach zdalnego sterowania.
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Rysunek 2.3. Prosty robot kotowy. Na pierwszym planie: zewnetrzny widok
prezentujacy czujniki. Powiekszony, umozliwiajacy zajrzenie do wnetrza
widok w schematyczny sposéb pokazuje, jak dziatajg wewnetrzne elementy

Zrédto: Lewis Husbands.

Postawmy tego robota w tej samej sytuacji co bardziej ztozone-
go, oSmionoznego robota z wczesniejszego rozdziatu - tego, ktory
zachwycit wiekszo$¢ dzieci i przestraszyl dorostych - oczekujac,
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Jak dziatajq roboty?



