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روبات مودب امآیتی مسیر خود را در شلوغی باز میکند

اگرقرار باشد روباتها به عنوان راهنمای تور یا مسئول حمل پیتزا به کار گرفته شوند، باید بتوانند در محیطهای شلوغ

مسیر خود را پیدا کنند، و این همان کاری است که روبات جدید MIT توانایی انجام آْن را به دست آورده است.

اگرقرار باشد روبات ها به عنوان راهنمای تور یا مسئول حمل پیتزا به کار گرفته شوند، باید بتوانند در محیط های شلوغ
مسیر خود را پیدا کنند، و این همان کاری است که روبات جدید MIT توانایی انجام آْن را به دست آورده است.

براساس گزارش ساينس الرت، اين روبات مودب حتي هنجارهاي اجتماعي در تردد عابران پیاده را نیز مي شناسد و مي
داند در چه زماني از چپ و چه زماني از راست حركت كند.

براي اينكه روبات بتواند در نهايت ادب مسیر خود را در میان پیاده روهاي شلوغ پیدا كند، به تعداد زيادي دوربین و حسگر
مجهز است همگي آنها روي سر روبات نصب شده اند و با كمك آنها مي تواند انسان ها را تشخیص داده و خود را از

مسیر آنها دور نگه دارد بدون اينكه جريان حركت گروهي انسان ها را كند كند.

به گفته محققان MIT، موقعیت يابي با آگاهي از شرايط اجتماعي توانايي اصلي روبات هاي متحركي است كه در محیط
هايي با تعاملات بالا با عابران پیاده فعالیت مي كنند. براي مثال روبات هاي كوچك مي توانند در پیاده روها مسئولیت
حمل بسته يا غذا را به عهده بگیرند و يا روبات هاي بزرگتر انسان ها را در محیط هاي شلوغي مانند بیمارستان ها،

فرودگاه ها و فروشگاه هاي بزرگ جا به جا كنند.

روبات هاي امروزه مي توانند نسبتا به راحتي از برخورد با موانع ابتدايي جلوگیري كنند، اما محققان MIT مي خواهند
الگوريتم مكان يابي بسازند كه در آن انسان ها در اولويت قرار دارند و براساس آن روبات ها از تعدادي قوانین نانوشته

درباره عابرين پیاده مانند خالي گذاشتن فضا براي عبور عابرين از كنار روبات را رعايت كنند.

برخلاف اينكه خودروهاي خودران مي توانند به راحتي و با كمك گرفتن از خطوط میان جاده مسیر درست را براي عبور
انتخاب كنند، عبور روبات ها از میان گروهي از انسان هاي درحال حركت كار بسیار دشواري است، به ويژه اگر ساعت

شلوغي باشد، زيرا همواره احتمال تغییر مسیر سريع يك عابر پیاده وجود دارد.

روبات ها نیز با استفاده از فناوري هاي روز نمي توانند به راحتي میان سرعت و ايمني تعادل برقرار كنند، زيرا يا بايد
مدتي طولاني را صرف محاسبه فواصل میان پاهاي درحال حركت كنند و يا نمي توانند با سرعت كافي نسبت به افرادي

كه تغییر مسیر مي دهند واكنش نشان دهند.

محققان براي غلبه بر اين مشكل از نوعي فناوري يادگیري ماشیني به نام يادگیري تقويتي استفاده كردند كه در آن
سیستم ها بر اساس دوره هاي آموزشي آزمون و خطا در محیط آموزش مي بینند نه بر اساس دستورات از پیش تعیین

شده.

در اين پروژه محیط يادگیري فضاي شبیه سازي شده رايانه اي بود تا روبات ياد بگیرد در محیط هاي شلوغ چگونه واكنش
نشان دهد. زماني كه روبات در محیط واقعي رها شد، از دانش خود براي عبور محترمانه و امن از میان انسان ها استفاده

كرد. سرعت حركت روبات از میان انسان ها در اين آزمايش 1.2 متر بر ثانیه بود.

MIT روبات در هر دهم ثانیه تصمیمي جديد مي گرفت تا بتواند طبیعي تر مسیر خود را به سوي ساختماني در محوطه
بیابد، و در اين مسیر پشت سر فردي ايستاد تا فرد قهوه بخرد و از میان گروهي از انسان ها نیز به آرامي عبور كرد.

مرحله بعدي آموزش روبات براي عبور از محیط هاي شلوغ تر و شهري تر خواهد بود.
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