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Un esempio: la subsumption architecture
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Robot tradizionali e robot avanzati:
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Quindi, i passi sono:

Robot tradizionale

 Analisi del problema
 Formulazione dell’algoritmo
 Codifica dell’algoritmo
 Debugging

Robot autonomo

 Esecuzione dell’algoritmo
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I programmi che abbiamo scritto sul
Pioneer…

Sono puramente reattivi, o puramente algoritmici
Reattivo è bello, ma deve essere complesso per ottenere

comportamenti sofisticati
Una formica è reattiva? O pianifica?
Occorre trovare il modo per combinare insieme tanti

comportamenti
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L’articolo più famoso della letteratura
robotica moderna:
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La novità fondamentale di Brooks:

Decomporre per
comportamenti,
non per moduli
funzionali
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L’idea della subsumption
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Esempio di una cella:
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Subsumption architecture: livello 0
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Livelli 0 e 1
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Verso la complicazione: livelli 0,1 e 2
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Ingressi (percettori) e uscite (azioni)
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La natura semplifica le cose:
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Herbert, il raccatta-lattine


