rUNSWift

Tim rUNSWift vznikol v roku 1999. V rokoch 1999 az 2006 sa zucastiioval svetovej sutaze
V najvysSej kategorii 4-Legged League, kde dosahoval vyborné vysledky. Medzi prvymi
troma prieCkami sa umiestnil v kazdom roku. Prvé miesto tim dosiahol v rokoch 2000, 2001
a2003. Od roku 2008 sutazili v kategérii Standard Platform League, v ktorej boli §tvornohy
roboti nahradeny robotmi dvojnohymi. V roku 2010 ziskali druhé miesto av roku 2012
obsadili tretiu precku. Tim rUNSWift patri pod univerzitu The University of New South
Wales, ktora sidli v Australii.

Vyskum

Dlhodobym cielom je vyvoj vSeobecne pouziteI'ného inteligentného systému, ktory by ucil
vykonavat’ mnoho rozli¢nych tloh samostatne len za pomoci interakcie v prostredi.

Hlavnymi vSeobecnymi vyskumnymi cielmi timu rUNSWift v SPL (Standart Platform
League) je:

e Dalej rozvijat rozumové metddy, ktoré zahffiaji neuritost a real-timeové
obmedzenia. A integrovat’ ich so Statistickymi metdédami pouzivanymi pri vnimani.

e Vyvijat’ metddy pre pouzivanie odhadov neurcitosti a riadit’ tak budice rozhodovanie
tak, aby eliminovala neistota a neurcitost’.

e Roz3irit’ tieto metddy na multi-robotovu spolupracu.
e Pouzivat symbolickl reprezenticiu ako zaklad pre interakciu humanoidného robota.

e Vyvijat' uCiace algoritmy pre hybridné systémy, ako je vyuzitie znalosti logickych
obmedzeni na vyvarovanie sa vyhl'adavaniu pokus-omyl.

e Vyvijat high-level symbolicky jazyk pre robotov, ktory poskytne abstrakciu pre vel'ké
mnozstvo TUvah, pldnovanie auciace techniky tza ucfelom zjednoduSenia
programovania robotov.



Roboticka architektiara

Roboticka architektara je ulohova hierarchie pre multi-agentny tim Styroch Naos (Naos je
najnovsi druh robota, ktory sa pouziva na svetovych turnajoch). Tim pouziva centricki
architektiru s chybovou toleranciou. To znamend, Ze kazdy robot moze mat’ mierne odliSny
pohl'ad na svet a preto aj ina rolu v time. Tento pristup ma ti vyhodu, Ze poskytuje ¢iasto¢nu
redundanciu v pripade, Ze niektory robot prestane pracovat’ alebo je diskvalifikovany.

Herny ovladac¢ vyvola na koretiovej trovni high-level stavy pre zacatie hry. Na niZzSej urovni,
generator chodze vykona fazy chdodze, ktoré vyvolaja stav prechodu tvoriaci pohyb robota.
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Videnie

Systém videnia vyvinul tim eSte v roku 1999. Od zaciatku pouzivali jednoduchy vyucbovy
systém na trénovanie systému na rozpoznavanie farieb. V roku 2001 zacali pouzivat’ strojové
uCenie na budovanie rozoznavaca rozhodovacieho stromu. To sa ukazalo vel'mi dolezité,
pretoze v sutaziach by ich predchadzajuci systém videnia nebol dostato¢ny.

V poslednych rokoch bol ich systém aktualizovany na rozpoznavanie ELD znacenia a menej
sa orientovali na farbu pouzitim hranovych funkcii. V stucasnosti skiimaji foveated videnie
a virtualne kmitanie za u¢elom maximalizacie vypocetnych zdrojov dostupnych v Nao-vi. Pre
eld ¢iary aeld hrany vyvinuli senzorovy model, ktory poskytuje viac hypotéz pre novua
lokalizéciu.

Lokalizacia

V roku 2000 bolo prvy krat na sutazi pouzitd Kalman Iter lokalizatna metdda, ktora bola
Vv nasledujucich rokoch vyvijana. Vd’aka vyhodnej lokalizacii a pohyblivosti v roku 2000 tim
nedal nikdy menej ako 10 goélov a dostal maximalne jeden go6l. Od roku 2000 bol systém
lokalizécie prepracovany a zahfiia multi modalne distribuovanie dat cez sietovanych robotov.
V roku 2006 upustili od zdielania informacii medzi robotmi ale zaoberali sa nimi ako
S jednym timom viacerych robotov. To umoziovalo spracuvat viac hypotéz a taktiez
pouzivat’ loptu pre ziskanie informacii ohl’'adne lokalizacie.

Pohyblivost’

V roku 2000 bol predstaveny pohyb UNSW (skratka univerzity), ktory sa pouZival na
stitaziach. Klucovou myslienkou tohto pohybu bolo popisat’ trajektoriu labky robota
jednoduchymi geometrickymi prvkami, ktoré boli parametrizované. Vd’aka tomu sa stali hraci
rychlejsi ako mali konkuren¢né timy. Od vtedy mal takmer kazdy tim na turnaji podobny styl
pohybov, ktory vychadzal z kodu rUNSWIFT. Zmena prisla v roku 2003, ked’ tim pozil
strojové uCenie na vylepSenie robotovej chodze a tym dosiahol moc rychlejSie pohyby. Od
vtedy vela timov pouzivalo ich systém na strojové ucenie na vylepSovanie chodze svojich
hracov.

N&s§ sucasny vyskum je zamerany na vyucbu vSestrannosti bipedalnych pohybovych
ovladacov pouzitim hierarchického posiliiujiceho ucenia.

Pouzité zdroje:

e Dokument:
http://cgi.cse.unsw.edu.au/~robocup/2011site/reports/Robocup2011rUNSWiftTeamDe
scription.pdf

e Webstranka: http://www.cse.unsw.edu.au/help/students/robocup/



