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Opis teme

Planiranje

Al planiranje i masinsko ucenje za kretanja robota

Zlatan Ajanovi¢, ajanovic.zlatan@gmail.com

RWTH Aachen University / Technische Universiteit Delft

kretanja robota je jedan od fundamentalnih problema u robotici. Cilj klasi¢nog
problema planiranja kretanja je pronaci trajektoriju koju robot treba da prati da
bi izvrSio zadatak, pri ¢emu mora izbjegavati koliziju sa preprekama i ostalim
sudionicima. Problem postaje dodatno izazovan ako algoritam mora odrediti i
sekvencu zadataka (engl. Task and Motion Planning - TAMP), npr. otvoriti frizider,
izvaditi teglu, itd. Posljednjih decenija predloZeno je mnoStvo pristupa rjeSavanju
ovog problema ali njihova brzina jo$ uvijek ne dozvoljavaju njihovu primjenu u
realnom vremenu. Metode masinskog ucenja su u proteklom periodu ostvarile
velike uspjehe u rjeSavanju problema velike kompleksnosti (npr. igra Go) pri tome
premasujuci vjeStine ljudi ¢ak i na nivou eksperta. MasSinsko ucenje se aktivno
Koristi u robotici kao pomoc pri rjeSavanju TAMP problema npr. veliki jezicki
modeli (engl. Large Language Models), ali joS nije potpuno jasno koji dio
problema i kako se treba nauciti!

Zadaci i ciljeve

Cilj ovog projekta je unapredenje postojecih algoritama planiranja sa metodama masSinskog

ucenja da bi brze pronalazili validne planove u slicnim situacijama koristenjem
prethodnog iskustva.
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TraZene vjestine od studenata

i) Intuitivno poznavanje klasicne mehanike i nelinearnih sistema; ii) Efikasno programiranje u Python ili C++;
iii) Poznavanje osnovnih algoritama pretrazivanja grafova (Dijkstra, A* search, itd.); iv) Poznavanje osnova
masinskog ucenja;


https://youtu.be/D5XJ5ncSuqQ?si=KJCG2CMBJVd4JRly

