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Cel projektu

Empatia jest nieodtgczng czesScig ludzkiej inteligencji. Przyjecie perspektywy
iNnnej osoby i proba zrozumienia jej punktu widzenia znacznie poprawia
wspotprace oraz wptywa na osiggniete wyniki. Ponizszy projekt ma na celu
implementacje mechanizmu sztucznej empatii w roju robotow oraz
Zbadanie jej wptywu na kooperacje wewnatrz roju. Wykorzystanie wiedzy na
temat stanu innych robotow pozwala na stworzenie strategii, wptywajgcych
na szybkosC osiggniecia danego celu oraz poprawe jego jakosci.

Konkurencja

W przeciwienstwie do rozwigzan dostepnych na runku, roj empatycznych
robotow nie wymaga bezposredniej komunikacji robota z systemem
nadzorujgcym lub innymi robotami w celu uzyskania informacji niezbednych
do podjecia decyzji. Kazdy empatyczny robot wyposazony jest w specjalnie
zaprojektowang wieze LED, ktora pozwala na odzwierciedlenie okoto 2 min
roznych stanow. Dodatkowo robot posiada kamere, za pomocg ktorej ma
mozliwos¢ odczytywania standw innych robotow znajdujgcych sie w poblizu.
Na podstawie widoku z kamery dokonywana jest indywidualna analiza
otoczenia oraz okreSlenie nastepnej akcji podjete] przez robota.

Sztuczna empatia

Scenariusze

Wypunktowane scenariusze, ktore zostaty stworzone i nagrane w Coppeli
e Robot sygnalizuje, ze konczy mu sie bateria. Inny robot moze wtedy przejgc
DOgOoN za szczurem
e \W wersji egoistyczne] roboty jadg do pierwszego napotkanego szczura,
przez co tylko czesC areny moze byC monitorowana (Rys. 3). Natomiast w

wersji empatycznej kazdy robot zajmuje sie pogonig za innym szczurem
przez co wiekszy teren areny jest zabezpieczony (Rys. 4) .

Przyktady

Rys. 2. Uktad poczgtkowy

Rys. 3. Scena egoistyczna
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Rys.1. Diagram zachowan robota

Diagram (Rys. 1.) przedstawia dziatania podejmowane indywidualnie przez
kazdego robota w roju. Mechanizm sztucznej empatii rozszerza modut
egoistyczny o zdolnosci proszenia 0 pomoc oraz odpowiedzi na wotanie o
DOMOC iNNego robota.
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Rys. 4. Scena empatyczna

o W wersji egoistyczne] (Rys. 3) robot nr 1 zauwaza szczura i rozpoczyna
pogon. Robot nr 2 zauwaza tego samego szczura i rowniez zaczyna go
gonic.

e W wersji empatycznej (Rys. 4) robot nr 1 zauwaza szczura i rozpoczyna

DOgoN. Robot nr 2 zauwaza tego samego szczura oraz dostrzega, ze jest on

juz obserwowany przez innego robota, dzieki czemu nie podejmuje pogoni.

ROZPpOoCzyna poszukiwanie innego szczura, zauwaza go i rozpoczyna pogon.

PrzysztoSc

Przedstawione symulacje oraz wyniki zostaty przygotowane w oparciu o
platforme CoppeliaSim. Kolejnym krokiem w kierunku rozwoju empatycznego
roju robotow bedzie stworzenie dedykowanego systemu umozliwiajgcego
tworzenie symulacji z udziatem fizycznych robotow. Oprogramowanie
umozliwiatoby zarzadzanie fizycznymi robotami, definiowanie akcji oraz
obserwacje symulacji w czasie rzeczywistym. ROwnoczeSnie podjeta zostanie
proba minaturyzacji aktualnej wersji modelu fizycznych robotow.
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