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Automatyczny vs. autonomiczny

e pojazd automatyczny — pojazd silnikowy (samochodowy, ciezarowy,
badz autobus) zdolny do przejecia od kierowcy czesci zadan
ZWigzanych z jazda

* pojazd autonomiczny — w petni zautomatyzowany pojazd, posiadajgcy
technologie zdolng do przejecia wszystkich obowigzkow kierowcy bez
jakiejkolwiek ingerencji cztowieka
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Czym jest wirtualna teleportacja (jak ja
rozumiemy)?

Wirtualna teleportacja (VT=Virtual Teleportation) to funkcjonalnos¢
innowacyjnych interfejsow uzytkownika, pozwalajgca na petna
immersje uzytkownika w otoczeniu oddalonym od jego miejsca
aktualnego przebywania, a wiec na wytworzenie wrazenia odbieranego
przez zmysty tego uzytkownika, jak gdyby byt on fizycznie obecny w tym
srodowisku i mogt tam osobiscie w sposob bierny lub czynny realizowac
roznorodne dziatania.

W rozwijanych przez nas zastosowaniach stosujemy VT w rzeczywistej
skali czasul!
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https://www.youtube.com/watch?v=-R0G6vPsOs0
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System autonomiczny + VT

@

Wersja pasywna Wersja aktywna

Dziatanie systemu Dziatanie systemu

Czy zdaniem Czy w kolejnym
operatora system w kroku potrafie
kolejnym — dziatac
kroku potrafi dziataé Z'a_ac :

samodzielnie? samodzielnie?

Kontaktuje sie ze zdalnym
operatorem, ktory przejmuje
kontrole

Zdalny operator przejmuje
kontrole
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Reguty dziatania - wariant reaktywny na stan
wewnetrzny

Robot nie potrafi
=>»  dziataé w takiej
sytuacji
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Reguty dziatania - wariant reaktywny

dziata¢ w takiej
sytuacji

Robot nie potrafi
A ->
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Reguty dziatania - wariant prognostyczny

Plan okresla
zadanie do -
zrobienia

zadanie do =» dziataé¢ w takiej
zrobienia sytuacji

Plan okresla Robot nie potrafi
N\ N\
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SySte m u Czacy Dziatanie systemu

Czy w kolejnym
kroku potrafie dziatac

samodzielnie?

Kontakt ze zdalnym
operatorem

Obserwuje, jak zdalny
operator rozwigzuje

Uzupetniam baze
wiedzy o nowe reguty
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Krétkie podsumowanie

* Mozliwos¢ autonomicznego dziatania wymaga odpowiedniej wiedzy
dostepnej dla systemu sterowania

* Podczas dziatania systemu autonomicznego moga wystgpi¢ warunki
(spowodowane stanem wewnetrznym autonomicznego agenta,
stanem jego otoczenia, lub ztozonoscig zadania do wykonania), kiedy
system autonomiczny nie jest w stanie dziata¢ autonomicznie

* Wirtualna teleportacja jest technikg utatwiajacg zdalnemu
operatorowi wyprowadzenie agenta ze zbyt trudnej sytuacji

% Politechnika _ . .
SERE W. Moczulski — PIERWOCINY SWIADOMOSCI MASZYN



DZIEKUJE ZA UWAGE

R
+48 32 237 1028
+48 660 840 230

Wojciech Moczulski
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