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Uvod

Robot Shakey byl vyvinut v letech 1966 - 1972 v centru umélé inteligence Stanfordova
vyzkumneého institutu. Byl to prvni mobilni robot, ktery byl schopny vnimat a uvazovat o
svém okoli. Shakey je schopen vykonavat ukoly, které vyzaduji planovani, hledani cesty

nebo presouvani riznych objekta.

Shakey ziskal své jméno diky chvéjivému pohybu. Byl vybaven televizni kamerou, senzorem
vzdalenosti, senzory narazu a byl pfipojen k poc¢itacim DEC PDP-10 a PDP-15 pomoci
radia. Jeho akce byly rozdéleny na tfi druhy podle sloZitosti. Akce nizké urovné spocivaly v
jednoduchém pohybu, otaceni a planovani trasy. Napfiklad pfikaz ROLL pfesunul robota o
zadany pocet stop dopredu, pfikaz PAN otocil kameru o zadany pocet stupnu a pfikaz TILT
ji naklonil. Akce stfedni urovné spojovaly nékolik akci nizké urovné a zajistovaly plnéni

slozitéjSich ukoll. Napfiklad pfi pouziti pfikazu GOTO se Shakey presunul na dané
soufadnice a vyhnul se pfi tom pfekazkam. Pfikaz PUSH zadal Shakeymu objekt a

soufadnice, na které ho ma posunout. Pokud doslo béhem akce stfedni urovné k problému,
Shakey se pokusil provést akci znovu. BEhem plInéni téchto ukoli Shakey uroval svoji
pozici pocitanim otaek kol a optickym zamérovanim orientanich bodl. Programy nejvyssi
urovné plnily pfikazy zadané uzivatelem. Systém umél tyto programy zobecnit a uloZzit pro
dalsi pouziti, diky tomu trvalo planovani ukolu, ktery jiz Shakey umél, pfiblizné tfetinu ¢asu

potfebného k prvnimu naplanovani.

Prostredi

Robot Shakey byl vyvinut k pInéni kol ve specializované laboratofi Standfordova

vyzkumného institutu. Rovnomérné rozmisténa svétla této laboratore spolecné s bilymi

sténami umoznovala eliminovani stinu.
Povrch objektl byl rovhomérné natien
Cervenou, Sedou nebo bilou barvou. V
prvnich verzich byly objekty natfeny €erné,
aby byl maximalizovan kontrast, coz vSak
zpusobovalo problémy pfi méfeni
vzdalenosti, které bylo zavislé na
odrazeném svétle, proto byla pozdéji
pouzita ¢ervena barva. K pfesnému pohybu
potfeboval Shakey hladky povrch a v
prvnich verzich byl pohyb omezen délkou
kabelu. Po vybaveni laboratofe hladkymi
bilymi dlazdicemi bez spar a pfechodu
komunikace z kabelu na radiové spojeni se
Shakey byl schopen pohybovat po laboratofi
neomezené s velkou presnosti.
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Strojové vidéni

Strojové vidéni robota Shakey mélo tfi zakladni ukoly: lokalizace a orientace robota, detekce
objektu a lokalizace objektl.

Lokalizace objektl

Program LOBLOC, ktery ma na starosti lokalizaci objektl, z pfiblizné lokace objektu pomoci
strojového vidéni ziska pfesné soufadnice. Shakey nejprve pofidi snimek lokace, kde by se
mé&l objekt nachazet. Objekt a robot se museji nachazet ve stejné mistnosti. PFiblizna lokace
musi byt dostate¢né pfesna a objekt dostate¢né maly, aby na snimku byly alespon dva,
idealné vsak tfi spodni vrcholy. Lokace robota musi byt znama alespon s pfesnosti 30cm
(jedné stopy). Pokud jsou tyto podminky spinény, Shakey spocita soufadnice objektu a ulozi
je do modelu.

Detekce objektu

Programy pro detekci objetkd slouzi k
rozeznani objektu, o kterych robot nema
zadnou predeS$lou informaci. Jedna se
napfiklad o program CLEARPATH, ktery
zZjiStuje, zda je trasa, po které se Shakey
planuje pfesunout, bez prekazek. Pokud
program objevi pfekazku, urci jeji
pfiblizné soufadnice, které mohou byt
nasledné upfesnény pomoci programu
LOBLOC. DalSimi programy pro detekci
objektu jsou PICBUMPED, ktery je
zavolan, pokud dojde ke kolizi s
neznamym objektem, nebo program
PICDETECTOB, ktery najde nejblizsi
objekt danym soufadnicim.
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Orientace robota

PFi projizdéni dvefmi, lokalizaci objektl a
dalSich akcich musi robot znat svoji
polohu velmi pfesné. Shakey pouziva k
lokalizaci pocitadlo otacek kol, které vSak
pfi dlouhych pohybech akumuluje drobné
chyby. Proto Shakey mlze svoji polohu
upfesnit pomoci optické lokalizace
objektu, jehoz soufadnice jsou znamé s
velkou pfesnosti, v praxi jsou vyuzivany
prfedevsim rohy mistnosti a dvefe.
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Mechanika robota

Zakladem byla obdélnikova platforma 90 na 60 centimetrd vybavena ¢tyfmi gumovymi
kole¢ky. Jedno z kole€ek bylo pfipevnéno na pruzinovou pfirubu, ktera umoZzfovala robotovi
stoupani az 6° . Na platformé byl pfipevnén stojan na elektroniku, ke kterému byla shora
pfipevnéna kamera a dalkomér.

K pohybu byly pouZity krokové motory napajené dvémi 12V bateriemi zapojenymi v sérii.
Kvali zvySeni toivého momentu a pfesnosti bylo tfeba tyto motory zpfevodovat tak, ze jeden
krok motoru odpovidal posunu o 0,8mm.

Taktilni senzory umisténé vpfedu a vzadu chranily robota a okoli pfed poskozenim a
poskytovaly hmatové informace. Tyto byly vyrobeny z mikrospinacu, ke kterym byly
pfipevnény 15cm dlouhé pruziny. Ty byly v nékterych mistech dale prodlouzeny klavirni
strunou. Pro dalSi ochranu pfed narazem byly pfipevnény gumové narazniky, které slouZily i
k posouvani objektu.
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