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Subsumpcna architektura

* inkrementalny pristup
* vyvoj zdola nahor, hierarchia
* stelesnenost’, ladenie

* vtieranie sa vysSej vrstvy do nizsej



Dekompozicia

* Funkciou = spolu (z hladiska
nierarchickych vrstiev) su kody realizujuce
jednu funkciu, napr. spracovanie obrazu

 Aktivitou = spolu su kody realizujuce jednu
aktivitu, napr. vyhybanie sa prekazkam

Subsumchna architektura je zalozena na
dekompozicii aktivitou



aktivitou

funkciou
vertikalna

horizontalna

vstup z receptorov

vyber

planovanie

vykonavanie planu

Vyhybanie sa prekazkam
Potulovanie sa
Prehladavanie proestoru
Budovanei kog. mapy

vystup na aktuatory




Subsumpcia

Ako moOze vyssia vrstva posobit na nizsiu ?
Ako sa moOze vtierat do jej Cinnosti ?

Zvazme, ze vyssia vrstva sa navrhuje az
ked' je nizSia uz hotova, takze tam
nemo6zeme mat nachystané interface-y
umoznujuce toto vtieranie

NizSia vrstva nie je otvorena



Subsumpcia

Ako sa vyssia moze vtierat do Cinnosti
nizsej ?

Su na tri mechanizmy:

« OdpocCuvanie
* Supresia
* Inhibicia



Odpocuvanie

* Vyssia vrstva nedestruktivne odobera
udaje z nizsej, sleduje Co sa tam deje

. READ

WRITIWH READ



Supresia

* Vyssia vrstva nahradi udaj plynuci v nizsej
vlastnou hodnotou

WRITE

(+FREEZE)
\ MoZe to byt ¢asovo
WRITE . READ limitované — zalezi

od aplikacie



Inhibicia

* Vyssia vrstva zmaze udaj v nizsej vrstve .
Zastavi tam datovy tok

. DELETE
 (+FREEZE)

WRITIW%_. READ



Mobilne roboty skonstruovane
na zaklade subsumcnej
architekury

ALLEN - prechadzanie priestoru

HERBERT - odnasanie prazdnych plechoviek do kosa
TOTO - budovanie kognitivhej mapy

METATOTO - prichadzanie na urcené miesto

COG - (humanoidny) ucenie napodobnovanim
(sledovanie pohladu)



Mobilne roboty skonstruovane
na zaklade subsumcnej
architekury

ALLEN HERBERT TOTO



Riadiaci system robota “ALLEN”

Uloha: urobit’ robota, ktory dokaZe najst’ na zem
umiestnenu kovovu gulicku niekde na 4 poschodi
bloku D.

el Ip L e
T 1R




Senzory a aktuatory

Kolesa na pohyb
vpred, vzad a otaCanie

Detektor gulicky



Navrh systemu

Podl'a principu subsumpcie

STOP — Zastavenie pri guliCke

EXPLORE - PrehPadavnie priestoru

WANDER - Potulovanie sa

AVOID - Vyhybanie sa prekazkam




AVOID

Za normalnych okolnosti, ideme
stale vpred

rd



Sonar zostavi pole vzdialenosti
najblizSich prekazok v roznych
absolutnuch vyseciach

S




Ked hrozi naraz, collide zastavi
forward. Zastavi ho na zaklade
udajov z dopredného sonaru

Tym padom ideme rovno az kym
nehrozi naraz, potom zastavime



Feelforce vyhodnocuje smer v
ktorom najviac hrozi zrazka




Runaway zaveli uberat’ sa opaénym
smerom




A turn podl’a toho smeru riadi
otaCanie kolies, pripadne aj ctivanie




Uvedomme si, Ze toto otacanie ma
spatne vplyv na obsah map a tym
padom na heading. Cim viac sa
robot odkloni od smeru v ktorom
hrozi zrazka, tym mensi je odklon
pozadovany v heading



Tym padom pojdeme rovno az kym
nehrozi naraz. Potom sa ZaCneme
vyhybat’, a potom sa opat’
pohybujeme rovno.

Pr1 tomto pohybe sa pomerne 'ahko
dostaneme do nejakého cyklu, ale
na vrstvu AVOID to staci.

AVOID je hotova.



VSimnime si, Ze realizaciou
vyhybania sa statickym prekazkam,
sme zaroven realizovali vybanie sa
pohybujiicim objektom, ktore
nebezpeéne krizuji smer nasho
pohybu.

Podobné¢ pripady sa niekedy
oznacCuju ako tzv. emergencia.




Teraz by sme chceli aby
sem-tam porusil
pripadné¢ cyklenie
nahodnym pohybom

Preto agent wander s
vel'kym sleepom sem-
navrhne urcity odklon
smeru pohybu




A agent avoid, ak sa cez
force presvedci, ze
momentalne nehrozi
zrazka, prepiSe
navhrnutym smerom
heading, tak ako keby
nejaka zrazka hrozila.

Tym padom vyuzije
vyhybanie sa prekdzkam
na potulovanie sa




Tym padom sa nielen
vyhybame prekdzkam,
ale sa aj potulujeme a
pohyb nasho robota uz
nie je predvidatelny.

Ale zatial’ sa dost’ mota
na mieste.



WAN

| EXPLORE

whenlook sleduje ¢i sa
nemotame. Ak usudi, Ze uz je
toho privela, da povel na
presun do inej oblasti




EXPLORE

Stereo
sleduje C1
sa na
sonare
objavi
smer v
ktorom je
vol'no



EXPLORE

........................................................................................................ -
vytycCi
ktorym
smerom
sa
presunie-
me do
INe;
oblast1




WAN
DER

EXPLORE

Je to ale
relativny
smer,
takze na
to aby
sme ho
mohli
absolutne
chapat’
potrebuje-
me

sumarnu
odchylku



EXPLORE

Pathplan
v kazdej
chvili vie
0 aky
uhol sa
treba
odchyli
aby sme
dodrzali
zvoleny
uhol na
presun



WAN
DER

EXPLORE

UzZ vieme
prechadzat’
priestorom.

Hoci
neuplatiu-
jeme ziadne
logicky
spravne
prehl’'adava-
nie.



EXPLORE

STOP

Ked’
najdeme
gulicku,
tvarime sa,
Ze vSade
vidime
prekazky



