Pensa, doncs és robot

La intel-ligencia artificial
fa els robots cada cop més potents

La paraula robot prové del txec
robota, “treball torcat”, i va ser in-
troduida pel dramaturg txec Karel
Txapek en la seva obra de teatre
R.U.R. (Rossum’s Universal Robots),
estrenada |'any 1921. A partir
d’'aleshores, el terme robot es va
popularitzar arreu del mén per a
referir-se a éssers artificials d’as-
pecte huma creats per a treballar.
La infermera Claire “treballava” el
1912 a "hospital Bretonneau i1 |
passava els instruments quirdrgics
al cirurgiad que la va construir. Es
tractava d'un auto-mat, un sofisti-
cat sistema de rellotgeria, que o
diteréncia d'un robot no és capac
de percebre el seu entorn i d’actu-
ar en conseqiencia, ni de variar
la seqUéncia de moviments que
estd executant. Els robots cirurgi-
ans actuals no només sén capa-
cos de reproduir a una escala
molt més petita els moviments del
cirurgid, sind que, a més a mes,
poden detectar en temps real l'a-
venc de l'operacié 1 oferir el seu
suport al cirurgid, protegint teixits
gue no han de ser afectats pel bis-
turi. Només és qUestié de temps
qgue parts de l'operacié es puguin
realitzar de forma totalment auto-
noma.
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Imaginem robofs ...
capacos d’ajudar-nos

De la fantasia d’Homer a la realitat

T'imagines unes maqguines d’as-
pecte huma capaces d’ajudar-nos
incansablement en el dia a dia?

Aixd mateix va fer Homer al se-
gle VIII-VII aC i les va descriure o
la lliada: va imaginar unes estatu-
es d'or en forma de noia, amb
“Intel-ligéncia, veu 1 coratge, | co-
neixedores d’altres habilitats”, que
van ser creades pel déu de 'O-
limp més tecnoldgic, Hefest, amb
la finalitat d’assistir-lo.

Es una fantasia que la tecnolo-
gia del segle XXI estd comencant o
ter realitat.

Els sistemes de percepcié per or-
dinador, l'aprenentatge automatit-
zat, els algorismes de raonament |
planificacid, i els avencos en la in-
teracci®6 humans-maquina, per-
meten desenvolupar robots capa-
cos de fer la seva feina en entorns
domeéstics amb usuaris no experts,
de navegar en entorns poc estruc-
turats | amb un alt nivell d'incerte-
sa, de manipular objectes rigids
com la vaixella o deformables
com la roba, | de perteccionar les
seves habilitats adap-tant-se a les
oreferéncies dels seus usuaris.



.
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I-lustracié de John Flaxman (1793) del passatge:
“Ajudaven a desplacar el seu senyor dues serventes fetes d’or,

semblants a dues donzelles vivents. En el seu interior tenen in-
tel-ligéncia, veu i forca i, a més, poden fer treballs gracies al do
dels déus immortals”. Homer, lliada 18, 417-420 (Traduccié de

Joan Alberich i Mariné). La Magrana, Barcelona, 2012.
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La Robotica: entre la ciéencia, la tecnologla
les humanitats

I\/Iito-logia rF”OSOﬁa

_ IMATGE POPULAR
Hteratura DEL ROBOT
i .

' Del robot rebel i

Arts .
o destructiu al robot
esceniques : w
amable i servicial

Etica

| Dret
i

- . Psicologia

Navegacio
usant les tecniques de Simultaneous
Localization and Mapping (SLAM), el

Arts
cinematografiques

T

Arts plastiques

Sociologia

Progamacio f {3
mitjancant la programacio gestualo
textual es determina el comportament
del robot. El Robot Operating System
(ROS) és un estandard de programacio

robot pot construir un mapa del seu
entorn i localitzar la seva posicio
mentre es desplaca

Antropologia

Ciéncia-ficcio Algebra
' Control
per tal de relacionar valors de variables
Teoria de desitjats, com per exemple la posicié global
control | de la ma del robot amb les coordenades de
les articulacions (cinematica inversa)

evitant les singularitats

Geometria

Aprenentatge
supervisat o no, per reforg, per
demostracio, profund, etc. '
possibilita que el robot ~ Intel-ligéncia
construeixi la seva propia ~Artificial
representacié del mon i que una | 3
persona usuaria no experta el
puUgui programar

Estadistica

Electronica

g Interocepcid
} i Percebre I'estat intern
' del robot per mitja de
termometres interns,
mesurador de |'estat de
carrega de la bateria,

mesuradors de flux i és una maguina
pressié en cas de amb el proposit de controlada

circuits hidraulics, etc. realitzar una o per ordinador
diverses tasques

_ Informatica
! .‘::. :

Mecanica
Cinematica
Dinamica
Transmissions

Planificacio
gue determina la sequencia d’accions
necessaria per assolir la meta
desitjada, sigui de baix nivell
(moviments, trajectories) o d’alt nivell

(tasques)

Un ROBOT

mitjancant

Propriocepcio .
\ ~ Percebre la configuracié ; algorismes, que Raonzf\rpent
’g‘* oropia del robot per mitja PERCEPCIO permeten un per a la presa decisions, que pot ser
. de codificadors articulars, Sensors que comportament - inductiu, deductiu, basat en una
" accelerdbmetres o unitats de detecten i altament flexible | estructura de subsumpcio,
‘Tl mesura inercials mesuren complex probabilistic, difus, etc.
E-i a't. - ¥ variables
" Exterocepcio internes i que té un cos fisic Enginyeria electrica
Percebre I'entorn per mitja de externes F

Comunicacio verbal i no verbal
mitjancant sintetitzadors de
veu, altaveus, pantalles
grafiques, mobilitat d’elements
facials, gestualitat de mans i
postural, proxemlca etc.

adaptat al medi en que
desenvolupa la seva activitat,
preparat per a percebre’l i
per a interactuar-hi

sensors de contacte, de
proximitat, de distancia, de forces
| moments, microfons, sistemes
de localitzacio, visio artificial, etc.
__'1 d
) Teorla del

|._. _
. senyal
E '!r- 1

Mesura
mitjancant els sensors exteroceptius, o bé
dispositius especialitzats com ara
mesuradors de radiaci6 ionitzant, aparells
d’analisi quimica de mostres, etc.

Locomocid
Desplacament pel medi
terrestre, aquatic, aeri, per
I'espai exterior o en entorns
com canonades o l'interior del
cos huma: per mitja de rodes,
erugues, potes, aletes, helixs,
ales, propulsio a reaccio, entre
d’altres

Pneumatica
Hidraulica

Prensio i manipulacié
d’objectes mitjancant
pinces, garres, mans, O
dispositius prensils
especialitzats (per succio,
adherencia, magnetisme,
deformacio, etc.)
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%' Telecomunicacions
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#¢8 Tecnologies de la
2 ] produccié

Ciencia de
materials

Transformacio
d’objectes per deformacio, tallant o foradant,
alterant la seva superficie, aplicant algun
tipus de recobriment, mitjancant pinces o
mans, o diferents tipus d’eines
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3 Biomimesi

Economla
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Robots de camp
Treballen en entorns
no estructurats, en
sectors com la
mineria, I'agricultura,
la ramaderia,
I'explotacio forestal, la
construccio, el
manteniment,
I’'exploracio (volcans,
submarina, espacial),
el rescat en zones
catastrofiques, robots
militars...

Robots socials
Treballen en
contacte estret |
Robots sector sanitari interactuant amb els %%
des de les Robots de transport humans: en 'ambit _
intervencions Robots Robots industrials Vehicles autonoms de public (robots S R
quirurgiques (robots experimentals Els pioners, pensats per a transport de persones cambrers,
recepcionistes,
guies...), privat

(robots domestics,

APLICACIONS

cirurgians) fins Prova de fer feines perilloses, o de mercaderies, pel
I’assistencia concepte: nous feixugues o monotones; medi terrestre (urba o
hospitalaria o materials, tradicionalment tancats en interurba), aquatic o
domiciliaria, passant noves gabies, avui va agafant aeri (com els vehicles
pels robots de configuracions, forca el concepte de robot aeris no tripulats,
rehabilitacid i les nous medis de col-laboratiu (cobot), en popularment coneguts
protesis robotitzades locomocio... contacte amb I'huma com drons

personals), o mixt
(robots
d’entreteniment,
educatius...).




Robots ala UPC €)
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Robot experimental: plataforma de Singularitats en una estructura plana

Stewart amb sistema de visio paral-lela transferéncia al robot

Aprenentatge per demostracio de o

Robots assistencials que paren la col-locacié d’una bufanda Mapping | navegacio en exterior

la taula
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CARME TORRAS. ©
PNI 2020 en Matemal@B8N/ Tecnalogias
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’Us de robots en el tractament Tecnologies d’ajut de navegacio i de
de la malaltia d’Alzheimer compensacio de moviment
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