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Masahiro Mori

”As robots begin to look more and more like humans, they also
began to feel more familiar. However, when they become too
anthropomorphic, at a certain point, they begin to make us

uncomfortable and we don’t want to even look at them.”
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1 Uvod

Masahiro Mori (narozen v roce 1927) je japonsky robotik zndmy pro
svou prukopnickou préci v oblasti robotiky a automatizace, za své vyzkumné
uspéchy v emoc¢nich reakcich ¢lovéka na nelidské entity.

Mori byl jmenovan profesorem na katedie tidici techniky na Tokijském
technologickém institutu v roce 1969. V roce 1987 odesel do dichodu. Na
zakladé své technické a filozofické perspektivy byl schopen dosahnout ob-
rovskych tspéchu v oblasti robotiky. V roce 1970 publikoval svou dnes slav-
nou esej o fenoménu ,,Uncanny Valley “.

Na vystavée EXPO v Okinawé v roce 1975 vystavil ,, Three-eyed Beatles*,
sedm robotu pohybujicich se autonomné ve skupindch vyuzivajicich pouze
logické obvody CMOS. V roce 1971 zacal ve své laboratoti zkoumat roboty
s bipedalni chuzi a vyvijel s pruznymi koleny spolu s teorii kontroly. To
vyzadovalo nejen ruzné technologie, ale také kreativni pohled a filozofii po-
hybu. Jeden z jeho zaku, Toru Takenaka navrhnul slavného robota ASIMO
ve spole¢nosti Honda RD Co., Ltd.

1.1 Triops Congregans Masahiro

, Triops Congregans Masahiro (Three-eyed Beatles)“ byly stvoreni Mo-
rim, aby je demonstroval na veletrhu EXPO v roce 1975 na Okinawé. Mori
predpokladal, ze tento hejnovy robot sklddajici se ze 7 malych robotu byl
prvnim autonomnim distribuovanym systémem na svété. Hejna ukazala velmi
zajimavy jev, pripominajici skupinu déti hrajicich si na hiisti. Mechanicka
struktura a elektronicky obvod kazdého ze 7 robotu byly stejné. V 70. letech v
Japonsku neexistoval zadny mikropocitac a byly k dispozici pouze logické ob-
vody CMOS. Neexistoval zadny centralni pocitac, proto kazdy z robotu byl



fizen pomoci logickych obvodu CMOS, navzdory chybéjicimu centralnimu
pocitaci vSech 7 robotu projevovalo skupinové chovani.

Kazdy robot ma tti oci: levé oko, stredni oko a pravé oko. Stfedni oko ma
tti vizualni pole. Kazdy robot tedy ma pét vizualnich poli takto:

1) A: levé oko se zornym thlem 66 stupit

2) B: leva cast stfedniho oka (20 stupnu)

3) C: sttedova ¢ast stiedniho oka (12 stupni)

4) D: prava ¢ast stiedniho oka (20 stupnu)

5) E: pravé oko (66 stupnu)

Kdyz stiedové oko najde dalsi roboty v ndsledujici hranici (2m od sebe),
fidi jeho detekci, aby vidél druhého robota v zorném poli C a nésledoval
ho. Pokud se pohybuje na hranici pfiblizeni (0,5 m od ného), zastavi se
na kratkou dobu. Po uplynuti této kratké doby, kdy se druhy robot vzdali
od hranice pfiblizeni, opét ho nasleduje. Pokud druhy robot zustane uvnitt
hranice priblizeni, zméni svuj smér, aby se zabranilo kolizi. Kdyz levé oko
nebo pravé oko najde jiného robota, opét zméni smér, aby se zabranilo kolizi.

1.2 Uncanny Valley
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V roce 1970 vysla v Japonském casopise Energy esej s nazvem Uncanny
Valley. Zpocatku se o této teorii prilisS nemluvilo avsak s rozvojem huma-
noidnych robotu se projevil znacny zdjem o tuto problematiku. Tato teorie
je popsana grafem, ktery znazornuje zavislost lidskych emoci pfi vnimani
robota s promeénlivou mirou antropomorfismu. Osa x predstavuje miru an-
tropomorfismu od zcela nehumanoidni bytosti po bytost nerozeznatelnou od
clovéka, osa y zachycuje miru emoci pti vnimani takové bytosti lidmi.



2 Zdroje

https://www.titech.ac.jp/english /news/2017/038481.htmlterm1
https://scholar.google.com/citations?user=G;BV HIAAAAJhl = en
https://robogaku.jp/en/history /locomotion/L-1975-1.html
https://robogaku.jp/en/history /sensing/S-1971-1.html
https://robogaku.jp/en/history /integration/I-1970-1.html
https://www.wired.com/2011/11/pl,,ori/
https://spectrum.ieee.org/automaton /robotics/humanoids/the-uncanny-
valley
https://www .livescience.com/20909-robotics-uncanny-valley-translation.html



