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Uloha a ciel prace

> Vytvorit jednoduché virtudlne prostredie (rameno
robota, par objektov na scéne).

5> Navrhnut, implementovat a natrénovat model na baze
neurdnovych sieti, ktory sa bude ucit vykonavat pohyby
smerom k objektom na jednoduchej scéne na zaklade
jazykovych instrukcii.

> Model ma mat aj opacnu schopnost, t. j. vediet popisat
vykonavané pohyby.

> Analyza vlastnosti modelu vratane jeho generalizaCnej
schopnosti.
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Virtualne prostredie - iCub simulator

9 iCub — humanoidny robot vyvinuty na
skumanie vyvoja ludského mozgu.

» Verne kopiruje rozmery a motorické
schopnosti 3 rocného dietata.

» Mnozstvo stupnov volnosti, dotykové
senzory, kamery v ocCiach.

o Komunikacia prebieha po sieti
pomocou platformy YARP pre
robotické zariadenia.

» Dostupny open-source softvérovy
simulator.
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YARP — Yet Another Robot Platform
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Sugita & Tani
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(Sugita & Tani, 2005)
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Neuralny model
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Spracovanie vizualneho vstupu pomocou MLP
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> Vstup je 1218 rozmerny binarny vektor, zlozeny z
vizualneho vstupu, akcie, tvaru a farby cielového
objektu.

> Vystup je pozicia cielového objektu v priestore.

> 648 roznych vstupov rozdelenych v pomere 2:1 na
trénovaciu a testovaciu mnozinu.

» Uspesdnost viac ako 95%
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Vystup MLP po natrénovani
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Vykonavanie akcii pomocou CACLA

CACLAl o Biologicky hodnoverny
A natocenia spOsob ucenia pomocou
odmeny a trestu.

skryta vrstva

» Generovanie motorickych
iatocenich| iSdkoial) fpozicia instrukcii na zaklade pozicie
robotického ramena, pozicie
objektu a vykonavanej akcie.

> CACLA - Continuous Actor-Critic Learning Automaton.
> Analodgia uceniu prace s objektami u malych deti.

> Nahodné pohyby su neustale vylepsované a cielené na
vykonanie pozadovanej akcie.
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Popis algoritmu CACLA
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» Modifikacia algoritmu ACLA (Actor-Critic Learning
Automaton) pre spojity priestor.

» Actor — zodpovedny za volbu motorickych instrukcii.

> Critic — ohodnocuje stav do ktorého sa robotické
rameno dostane vykonanim akcie navrhovanej aktérom

> Implementované a funkénost overend na
zjednodusenej ulohe.
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Reward function

> Critic —trénuje sa v kazdom kroku

Vie1(se) = Vi(se) + afrepr +9Vi(si41) — Vi(se)].

> Actor — trénuje sa podla TD (temporal difference)
pravidla, ak je TD — error vacsi ako nula:

re +YVi(sie1) — Vi(se)

v Zjednodusene, aktér zvysuje pravdepodobnost vyberu
akcie, ktora vedie k lepsSie ohodnotenym stavom

> Boli skimané rozne pravidla pre ucenie aktéra
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Lingvisticka cast modelu
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> Pocas vykondvania akcie, by mal model byt schopny
popisat vykonavanu akciu.

> ESN — Echo State Network je neurdnova siet s
rezervoarom. Trénuju sa len prepojenia na vystupe.

> Spracovanie casovych radov.

> Predpokladame, ze so stavov skrytych vrstiev je mozneé
identifikovat vykondvanu akciu.
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Simulator iCub — moznosti vyuzitia (uskalia)

> Simulator bezi v redlnom case (pohyby maju rychlost
ludskej ruky).

> Rychlost je cca 200 motorickych instrukcii za minutu
(zavisi od velkosti kroku).

> Optimalne natrénovanie modelu CACLA v ulohe
aproximacie 3D motorického priestoru robotického
ramena trva 5000 epoch, kazda po 2000 krokov.

> Pri pouziti simulatora iCub, by trénovanie trvalo viac
ako mesiac.

> Nie na kazdu ulohu je iCub simulator vhodny.
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Simulator iCub — moznosti vyuzitia (uskalia 2)

> Pri pohybe ramena robota okolo pevnych objektov
moze dojst k zaseknutiu ramena.

» Je potrebné riesit detekciu zaseknutia.

> Ako najvhodnejsie sa zatial javi ukoncCenie epochy a
zmazanie objektov zo scény, €o zaseknuté rameno
odblokuje.

> Nasledne nastavit rameno do Startovacej pozicie a
nanovo rozlozit objekty na scénu.

» Padanie simulatora
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Dakujem za pozornost
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