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1.1 Zakres projektu

Dziatajgc jako idealne cyfrowe Srodowisko edukacyjne do nauczania dzieci o praktycznych
zastosowaniach sztucznej inteligencji w oparciu o wytyczne projektuAl4K12, motywacja tego projektu
obejmuje nastepujgce cele:

- Zapoznanie uczniéw, nauczycieli i wychowawcow z koncepcjami sztucznej inteligencji, jej
wptywem na nasze spoteczenstwo i zwigzanymi z nig praktycznymi wdrozeniami,

- zaspokojenie rosngcej potrzeby opracowania rozwigzan zdalnego nauczania utatwiajgcych
zaangazowanie ucznidéw, ich kreatywnos¢, umiejetnosSC rozwigzywania probleméw i
podejmowania decyzji,

- Podnoszenie kwalifikacji nauczycieli i edukatoréw za pomocg nowych zestawdéw umiejetnosci
(PBL, Al, grywalizacja itp.) opracowanych dzieki innowacyjnym metodom nauczania,

- Poprawa wskaznikbw zaangazowania dzieci poprzez zastosowanie innowacyjnego sposobu
nauczania, pomagajgcego dzieciom rozwija¢ kreatywnosc,

- Zmniejszenie luki miedzy potrzebg a dostepnoscig umiejetnosci zwigzanych ze sztuczng
inteligencj.

Al Adventures in Minecraft uczy umiejetnosci zwigzanych ze sztuczng inteligencjg dzieci w wieku od 9
do 12 lat, wykorzystujgc swiat Minecraft. Dzieki temu tworzymy zabawne, interaktywne i kreatywne
Srodowisko uczenia sie poprzez konkretne dziatania i wyzwania zgodne z wytycznymi Al4K12
(aidkal2.org) i 5 wielkimi ideami sztucznej inteligencji: 1) Percepcja, 2) Reprezentacja i rozumowanie,
3) Uczenie sig, 4) Naturalne interakcje, 5) Wptyw spoteczny.

W tym celu projekt rozwija i promuje nastepujgce namacalne rezultaty:

- Program nauczania: kompletny kurs nauczania wprowadzajgcy sztuczng inteligencje do
nauczania szkolnego w oparciu o 5 gtdwnych idei ram Al4K12. Kurs rozpowszechnia wiedze na
temat wytycznych edukacyjnych Al4K12 dotyczgcych sztucznej inteligencji i 5 wielkich idei,
bada wptyw sztucznej inteligencji na nasze spoteczenstwo i poprawia zrozumienie
odpowiednich pojec.

- Dostosowany swiat Minecraft (Al Adventures World) dostarczajgcy wyzwan edukacyjnych
opartych na kursie edukacyjnym. Wykorzystuje on koncepcje "escape room" i oferuje dziatania
zwigzane z uczeniem sie opartym na problemach. Jedno wyzwanie dla kazdej jednostki lub
lekciji.

- Wirtualna przestrzen odlewni wspierajgca rosngcg spotecznosé uzytkownikow SAINT i
kierujgca korekcyjna/perfekcyjng i ewolucyjng konserwacjg pakietu szkoleniowego.
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1.2 Grupy docelowe

Projekt zaktada bezposrednie zaangazowanie nauczycieli, gtdwnie nauczycieli dzieci w wieku 9-12 lat
lub pracownikéw szkolnictwa wyzszego zaangazowanych w nauczanie pedagogoéw. Nauczyciele ci sg
albo nauczycielami przedmiotow STEM, albo majg pewng wiedze i zainteresowanie sztuczng
inteligencja i/lub grg Minecraft.

Jesli chodzi o zidentyfikowane posrednie grupy docelowe, zaangazowane mogg byé nastepujgce
osoby:
- Centra STEM chcace rozwija¢ swoj katalog innowacyjnych technologii nauczania lub katalog
produktow zwiekszajgcych wiedze na temat Al,
- Instytucje szkolnictwa wyzszego wspdtpracujgce z firmami / wiladzami publicznymi
zaangazowanymi w tworzenie materiatdw edukacyjnych,
- -organizacje, stowarzyszenia lub sieci, ktére chcg zapewni¢ rodzicom i / lub nauczycielom
materialy edukacyjne na temat sztucznej inteligencji: takie jak kluby kodowania, osrodki
ksztatcenia dorostych, ustugi coachingu przedsiebiorczosci, centra ksztatcenia ustawicznego

itp..
1.3 Cel niniejszego dokumentu

Pakiet roboczy nr 2 - Program edukacyjny Al4K12 koncentruje sie na stworzeniu kompletnego kursu
na temat sztucznej inteligencji wraz z zestawem 5 wyzwan w powigzanym sSwiecie Minecraft, aby
zilustrowac¢ praktyczne wdrozenie technologii.

Niniejszy program nauczania sztucznej inteligencji sktada sie w sumie z 5 jednostek materiatow
pedagogicznych opartych na wytycznych edukacyjnych Al4K12 i celach edukacyjnych przedstawionych
w nastepstwie badan krajowych:

1. Zastosowanie sztucznej inteligencji w uczeniu maszynowym,

2. Zastosowanie sztucznej inteligencji w pracy i przedsiebiorczosci,

3. Zastosowanie sztucznej inteligencji w mowie i wizji,

4. Zastosowanie sztucznej inteligencji w grach i tamigtéwkach,

5. Zastosowanie sztucznej inteligencji w zyciu codziennym.

Dodatkowo w kazdej jednostce utworzono glosariusz, aby utatwi¢ przyjecie pakietu SAINT przez
nauczycieli i szkoty.
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Stowa Definicja
Robotyka Gataz technologii zajmujgca sie projektowaniem, budowg, obstugg i
zastosowaniem robotow. (Oxford Languages Dictionary)
Algorytm Procedura rozwigzywania problemu matematycznego w skonczonej

liczbie krokéw, ktéra czesto obejmuje powtarzanie operaciji. (Stownik
Merriam-Webster)
Modelowanie predykcyjne Powszechnie stosowana technika statystyczna stuzaca do
przewidywania przyszitych zachowan. (Stownik Gartnera)
Klastrowanie danych Klastrowanie to klasyczna technika eksploracji danych oparta na
uczeniu maszynowym, ktéra dzieli grupy abstrakcyjnych obiektéw na
klasy podobnych obiektéw. (educative.io)

Redukcja wymiarowosci Seria technik w uczeniu maszynowym i statystyce w celu zmniejszenia
liczby zmiennych losowych do rozwazenia. (techopedia.com)
Systemy sterowania Zestaw urzgdzen mechanicznych lub elektronicznych, ktére regulujg

inne urzadzenia lub systemy za pomocg petli sterowania. Zazwyczaj
systemy sterowania sg skomputeryzowane. (techtarget.com)

Rekurencyjne sieci Rodzaj sztucznej sieci neuronowej powszechnie stosowanej w

neuronowe (RSN) rozpoznawaniu mowy i przetwarzaniu jezyka naturalnego.
Rekurencyjne sieci neuronowe rozpoznajg sekwencyjne cechy
danych i wykorzystujg wzorce do przewidywania Kkolejnego
prawdopodobnego scenariusza. (techtarget.com)

Konwolucyjne sieci Klasa sztucznych sieci neuronowych najczesciej stosowana do

neuronowe (KSN) analizy obrazéw wizualnych. (Wikipedia)

Wyszukiwanie drzewa Metoda zwykle stosowana w grach do przewidywania S$ciezki

Monte Carlo (ruchow), ktore powinny zostac¢ podjete przez polityke, aby osiggngé
ostateczne zwycieskie rozwigzanie. (towardsdatascience.com)

Q-Learning Bezmodelowe uczenie ze wzmocnieniem poza polityka, ktére znajdzie

najlepszy sposob dziatania, biorgc pod uwage aktualny stan agenta.
W zaleznosci od tego, gdzie agent znajduje sie w sSrodowisku,
zdecyduje o nastepnym dziataniu, ktére nalezy podjgc.
(simplilearn.com)

3.1 Opis

Ta jednostka wprowadzi uczniéw w fascynujgcy $wiat robotow i wptyw sztucznej inteligencji (Al) na ich
funkcjonalnos$é. Sztuczna inteligencja zrewolucjonizowata sposob, w jaki roboty wchodzg w interakcje
ze swoim Srodowiskiem, umozliwiajgc im autonomiczne wyczuwanie, uczenie sie i rozumowanie.
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3.2 Cele i wyniki nauczania

W tym rozdziale uczniowie zapoznajg sie z zastosowaniami sztucznej inteligencji w robotyce oraz z
tym, jak roboty oparte na sztucznej inteligencji mogg zrewolucjonizowac wiele branz, w tym opieke
zdrowotng, produkcje i transport. Dzieki tej jednostce uczniowie poznajg rézne zastosowania sztucznej
inteligencji w robotach, w tym percepcje, reprezentacje i rozumowanie, uczenie sie, naturalng interakcje
i wptyw spoteczny.

Po pomysinym ukonczeniu tego modutu uczestnicy powinni by¢é w stanie:

» Dogtebnie zrozumieC¢, w jaki sposdb sztuczna inteligencja zmienita mozliwosci robotow i
potencjat tej technologii do przeksztatcenia naszego Swiata.

» Jasno rozumieé, w jaki sposob percepcja jest niezbedna dla robotow do wyczuwania i
interpretowania ich srodowiska.

» Rozumie, w jaki sposob reprezentacja i rozumowanie pozwalajg robotom zrozumiec¢ swiat i
rozumowac o nim w sposéb podobny do ludzi.

» Uswiadomienie sobie, w jaki sposéb algorytmy uczenia maszynowego sg wykorzystywane do
szkolenia robotow w zakresie rozpoznawania wzorcow i podejmowania decyzji.

» Wyjasnij, w jaki sposob naturalna interakcja umozliwia ludziom komunikowanie sie z robotami
za pomocg jezyka, gestow i innych srodkow.

» Oceni¢ obawy zwigzane z zastepowaniem miejsc pracy i kwestie etyczne zwigzane z
wykorzystaniem autonomicznych robotow.

3.3 Szacowany czas siedzenia

Szacuje sie, ze modut i wdrozenie dostarczonej wiedzy zajmie okoto 5-6 godzin, biorgc pod uwage ilos¢
tresci i quizow zawartych w module. Rzeczywisty czas ukonczenia modutu i zastosowania zdobytej
wiedzy moze sig jednak rézni¢ w zaleznosci od tempa nauki i znajomosci tematu.

4.1 Wprowadzenie

Witamy w dziale poswieconym zastosowaniu sztucznej inteligencji w robotach. Sztuczna inteligencja
(Al) poczynita znaczne postepy w ostatnich latach i zostata zintegrowana z ré6znymi branzami, w tym z
robotyka. W tym kontekscie roboty stajg sie coraz bardziej inteligentne, wszechstronne i przydatne w
wykonywaniu ztozonych zadan przy minimalnej interwencji cztowieka. Postep w dziedzinie sztucznej
inteligencji w robotyce przypisuje sie kilku czynnikom, w tym rozwojowi zaawansowanych algorytmow i
dostepnosci duzych ilosci danych. W tym rozdziale zbadamy rézne aspekty zastosowania sztucznej
inteligencji w robotach, w tym percepcje, reprezentacje i rozumowanie, uczenie sie, naturalng
interakcje, wptyw spoteczny oraz studia przypadkow i historie sukcesu. Kazdy z tych tematéw odgrywa
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kluczowg role w umozliwieniu robotom postrzegania ich srodowiska, rozumowania o nim, uczenia sie z
niego, naturalnej interakcji z ludZzmi i ostatecznie wywierania pozytywnego wptywu na spoteczenstwo.

4.2 Pomyst 1: Percepcj

Percepcja Al w korelacji z robotykg odnosi sie do zdolnosci robota do wyczuwania i interpretowania
otaczajgcego go swiata za pomocg czujnikdw, takich jak kamery, mikrofony i inne rodzaje detektoréw.
Percepcja pozwala robotowi zrozumie¢ swoje $rodowisko, rozpoznawac obiekty i wchodzi¢ z nimi w
interakcje w znaczacy sposob. Wigze sie to z wykorzystaniem réznych technik, takich jak wizja
komputerowa, rozpoznawanie mowy i przetwarzanie jezyka naturalnego. Dzigki percepcji roboty moga
poruszac¢ sie po ztozonych srodowiskach, omija¢ przeszkody i identyfikowac¢ potencjalne zagrozenia.
Poprzez wigczenie percepcji do ich projektu, roboty mogg dziata¢ autonomicznie i wykonywaé
réznorodne zadania, ktore w przeciwnym razie wymagatyby interwencji cztowieka.

Przyktady wykorzystania percepcji Al w robotach:

Wykrywanie i rozpoznawanie obiektow: Roboty napedzane sztuczng inteligencja mogg
rozpoznawac obiekty w swoim otoczeniu i identyfikowac je za pomoca algorytmoéw wizji komputerowe;j.
Na przyktad robot magazynowy wyposazony w funkcje rozpoznawania obiektéw moze zlokalizowaé
okreslone przedmioty i przetransportowac je do zgdanej lokalizaciji.

Rozpoznawanie twarzy: Roboty wyposazone w technologie rozpoznawania twarzy mogg

identyfikowa¢ osoby w swoim otoczeniu i wykonywac rézne zadania, takie jak witanie gosci lub
zapewnianie spersonalizowanej pomacy.
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Rysunek 1- Rozpoznawanie twarzy (zrédfo - pixabay.com)

Rozpoznawanie gestow: Roboty mogg interpretowa¢ ludzkie gesty w celu zrozumienia polecen,
umozliwiajgc im wykonywanie okreslonych zadan. Przyktadowo, robot moze zosta¢ zaprogramowany
do rozpoznawania gestow dtoni w celu przenoszenia i manipulowania obiektami w $rodowisku
produkcyjnym.

Rozpoznawanie mowy: Rozpoznawanie mowy pozwala robotom rozumie¢ ludzki jezyk i odpowiednio
na niego reagowac. Technologia ta moze by¢ wykorzystywana w réznych zastosowaniach, takich jak
asystenci osobisci, ttumaczenia jezykowe lub roboty do obstugi klienta.

Autonomiczna nawigacja: Roboty oparte na sztucznej inteligencji moga wykorzystywaé percepcje do
autonomicznego poruszania sie po ztozonych $rodowiskach. Na przyktad, samojezdny samochdd
wykorzystuje czujniki takie jak lidar, kamery i radar do wykrywania przeszkdd i planowania najbardziej
efektywnej trasy do celu.

4.3 Pomyst 2: Reprezentacja i rozumowanie

Reprezentacja i rozumowanie sg istotnymi aspektami sztucznej inteligencji w robotach. W sztuczne;j
inteligencji reprezentacja odnosi sie do sposobu, w jaki informacje sg organizowane i przechowywane,
podczas gdy rozumowanie jest procesem dokonywania logicznych dedukcji lub wnioskowania w
oparciu o te informacje.
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W przypadku robotéw reprezentacja i rozumowanie umozliwiajg im przetwarzanie i rozumienie
informacji w ustrukturyzowany i znaczacy sposob. Wigze sie to z tworzeniem modeli swiata i
aktualizowaniem tych modeli w oparciu o nowe informacje. Roboty uzywajg reprezentacji i
rozumowania, aby zrozumie¢ swoje srodowisko, podejmowac decyzje i planowaé dziatania.

Reprezentacja i rozumowanie mogg przybierac rozne formy w zaleznosci od wykonywanego zadania.
Na przyktad, robot zaprojektowany do nawigacji moze uzywaé mapy do reprezentowania srodowiska i
algorytmu planowania, aby okresli¢ najlepszg trase do pokonania. Z drugiej strony, robot
zaprojektowany do przetwarzania jezyka naturalnego moze wykorzystywaé graf wiedzy do
reprezentowania pojec i silnik rozumowania do wnioskowania o relacjach miedzy nimi.

Ogolnie rzecz biorac, reprezentacja i rozumowanie sg waznymi elementami sztucznej inteligencji w
robotach, umozliwiajgc im zrozumienie i interakcje ze $wiatem w ustrukturyzowany i znaczgcy sposob.

Przyktady zastosowania reprezentacji i rozumowania Al w robotach:
Autonomiczna jazda: Samojezdne samochody wykorzystujg rézne czujniki do reprezentowania

swojego srodowiska i algorytmy rozumowania do planowania bezpiecznych tras i podejmowania decyzji
W czasie rzeczywistym.

‘ﬁi

Rysunek 2 - Autonomiczny autobus w klasztorze Weltenburg w Bawatrii, Niemcy (Zrédfo - Unsplash.com - Bernd Dittrich)
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Diagnostyka medyczna: Roboty medyczne oparte na sztucznej inteligencji wykorzystujg
reprezentacje i rozumowanie do analizy danych pacjenta i pomagajg lekarzom w stawianiu diagnoz i
zaleceh dotyczacych leczenia.

Automatyzacja robotyki: Roboty przemystowe wykorzystujg reprezentacje i rozumowanie do
optymalizacji swoich ruchow i wykonywania ztozonych zadan, takich jak montaz produktéw, pakowanie
pudet i spawanie.

Przetwarzanie jezyka naturalnego: Wirtualni asystenci, tacy jak Alexa firmy Amazon i Siri firmy Apple,
wykorzystujg reprezentacije i rozumowanie do rozumienia poleceh w jezyku naturalnym i wykonywania
zadan, takich jak ustawianie alarméw, wykonywanie potgczen telefonicznych i dostarczanie aktualnych
informacji o pogodzie.

Spersonalizowane rekomendacje: Sprzedawcy internetowi i serwisy streamingowe wykorzystujg
reprezentacje i wnioskowanie do analizowania danych klientéw i dostarczania spersonalizowanych
rekomendacji produktow i tresci. Roboty na stanowiskach zwigzanych z obstugg klienta mogag
wykorzystywac¢ podobne podejscia do personalizowania interakcji z klientami w oparciu o ich
preferencje i potrzeby.

4.4 Pomyst 3: Uczenie sie

Uczenie sie jest kluczowym aspektem sztucznej inteligencji w robotach, odnoszgcym sie do zdolnosci
robotéw do poprawy wydajnosci w danym zadaniu poprzez doswiadczenie. Innymi stowy, roboty mogag
uczyc sie na podstawie wczesniejszych doswiadczen i odpowiednio dostosowywac swoje zachowanie
bez wyraznego zaprogramowania ich do tego.

Istniejg trzy gtdwne rodzaje uczenia sie¢ w sztucznej inteligencji: uczenie nadzorowane, uczenie
nienadzorowane i uczenie ze wzmocnieniem.

Uczenie nadzorowane: Uczenie nadzorowane obejmuje szkolenie robota przy uzyciu oznaczonych
danych. Oznacza to, ze robot otrzymuje dane wejsciowe i odpowiadajacg im etykiete wyjsciowg, a
nastepnie uczy sie rozpoznawaé¢ wzorce w danych, ktére pozwalajg mu na dokfadne przewidywanie
nowych, niewidocznych danych. Na przyktad, robot moze zosta¢ przeszkolony do rozpoznawania
roznych typdw obiektow na podstawie oznaczonych obrazow lub do przewidywania przysztej ceny akgcji
na podstawie oznaczonych historycznych danych gietdowych. Uczenie nadzorowane jest powszechnie
stosowane w rozpoznawaniu obrazéw i mowy, przetwarzaniu jezyka naturalnego i modelowaniu
predykcyjnym.

Uczenie bez nadzoru: Uczenie bez nadzoru polega na umozliwieniu robotowi odkrywania wzorcéw w

danych bez wczesniejszej wiedzy o tym, czego nalezy szukaé. W przeciwienstwie do uczenia

nadzorowanego, nie ma oznaczonych danych wyjsciowych, a robot musi znalez¢ wtasng strukture lub

reprezentacije w danych wejsciowych. Na przyktad, algorytm uczenia bez nadzoru moze byc¢

wykorzystywany do grupowania podobnych punktow danych lub do zmniejszania wymiarowosci danych
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wielowymiarowych. Uczenie bez nadzoru jest powszechnie stosowane w wykrywaniu anomalii,
grupowaniu danych [ redukgji Wymiarowosci.

Uczenie ze wzmochieniem: Uczenie ze wzmocnieniem polega na tym, ze robot uczy sie metodg préb
i btedow, otrzymujgc informacje zwrotne z otoczenia w celu poprawy swojej wydajnosci. Robot
otrzymuje zestaw mozliwych dziatan do podjecia i musi nauczy¢ sie, ktére dziatania prowadzg do
pozytywnych wynikéw, a ktore do negatywnych. Z czasem robot uczy sie czesciej podejmowac
dziatania prowadzace do pozytywnych wynikéw, a rzadziej dziatania prowadzace do wynikéw
negatywnych. Uczenie ze wzmochieniem jest powszechnie stosowane w robotyce, grach i systemach
sterowania.

Uczenie sie robotéw pozwala im zdobywac¢ nowe umiejetnoéci, dostosowywac sie do zmieniajgcego
sie otoczenia i wykonywaé bardziej ztozone zadania. Na przyktad, robot moze nauczy¢ sie
rozpoznawac i sortowac rézne obiekty na podstawie ich koloru lub ksztattu lub nauczyc¢ sie poruszac
po labiryncie bez wczesniejszej znajomosci sSrodowiska. Poprzez wtgczenie uczenia sie do ich projektu,
roboty mogg sta¢ sie bardziej wydajne, skuteczne i wszechstronne w swoich zastosowaniach.

Przyktady wykorzystania uczenia si¢ Al w robotach:

Autonomiczna nawigacja: Roboty mogg nauczy¢ sie porusza¢ w srodowisku za pomocg uczenia ze
wzmocnieniem, co pozwala im dostosowa¢ sie do zmian w Srodowisku i omijaé przeszkody.

Rozpoznawanie obiektow: Roboty mogg nauczy¢ sie rozpoznawac i klasyfikowac obiekty za pomocg
uczenia nadzorowanego, co pozwala im identyfikowac¢ i podnosi¢ obiekty w réznych kontekstach.

Rozpoznawanie mowy: Roboty mogg nauczy¢ sie rozpoznawac i interpretowaé jezyk mowiony przy
uzyciu technik gtebokiego uczenia, takich jak rekurencyjne sieci neuronowe (RNN) i splotowe sieci
neuronowe (CNN), umozliwiajgc im reagowanie na polecenia glosowe i interakcje z ludzmi.

Planowanie i optymalizacja zadan: Roboty mogg nauczy¢ sie planowaé i optymalizowaé swoje
dziatania przy uzyciu technik takich jak Monte Carlo Tree Search i Q-Learning, umozliwiajgc im
efektywne wykonywanie ztozonych zadan.

Protetyka: Sztuczna inteligencja moze by¢ wykorzystywana do trenowania protez konczyn w celu

interpretowania sygnatow z modzgu, umozliwiajgc osobom po amputacji kontrolowanie protez za
pomoca mysli.
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Rysunek 3 - Proteza reki (2rédfo - pixabay.com)

Roboty humanoidalne: Roboty humanoidalne mogg by¢ szkolone przy uzyciu uczenia sie przez
nasladowanie, co pozwala im uczy¢ sie ztozonych ruchéw poprzez obserwowanie i nasladowanie ludzi.

4.5 Pomyst 4: Naturalna interakcja

Naturalna interakcja w sztucznej inteligencji i robotach polega na stworzeniu srodowiska, w ktérym
ludzie i roboty mogg wchodzi¢ ze sobg w interakcje w sposob naturalny i intuicyjny. Aby to osiggnac,
roboty muszg by¢é w stanie rozpoznawac i interpretowac szereg ludzkich zachowan, w tym jezyk
mowiony, mimike i gesty.

Jednym z waznych obszaréw badan nad naturalng interakcjg jest rozpoznawanie mowy. Korzystajgc z
technik przetwarzania jezyka naturalnego (NLP), roboty moga by¢ szkolone w zakresie rozpoznawania
i interpretowania jezyka moéwionego w sposéb podobny do tego, w jaki ludzie rozumiejg jezyk.
Umozliwia to robotom angazowanie sie w naturalne, konwersacyjne interakcje z ludzmi, odpowiadanie
na pytania i reagowanie na polecenia.

Innym kluczowym obszarem badan jest rozpoznawanie gestow, ktére pozwala robotom interpretowac
ludzkie gesty i ruchy. Moze to by¢ przydatne w sytuacjach, w ktérych komunikacja werbalna jest trudna
lub niemozliwa, takich jak hatasliwe lub niebezpieczne Srodowiska.

Rozpoznawanie wyrazu twarzy jest rowniez waznym obszarem badan w naturalnej interakciji.
Analizujgc mimike twarzy, roboty mogg lepiej zrozumie¢ emocje i intencje ludzi, z ktérymi wchodzg w
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interakcje, co pozwala im odpowiednio reagowac i zapewniaC bardziej spersonalizowane ustugi.

Oprocz tych obszaréw badan, naturalna interakcja obejmuje réwniez projektowanie interfejséw
uzytkownika i interfejsow, ktore sg intuicyjne i tatwe w uzyciu dla ludzi. Obejmuje to opracowywanie
graficznych interfejsow uzytkownika (GUI) i innych interfejséw, ktore sg atrakcyjne wizualnie i tatwe do
zrozumienia, a takze projektowanie interfejsow reagujacych na dotyk i inne formy ludzkiej interakciji.

Ogodlnie rzecz biorgc, naturalna interakcja jest krytycznym obszarem badan w dziedzinie sztucznej
inteligencji i robotyki, poniewaz jest niezbedna do tworzenia robotow, ktére mogg skutecznie
wspotpracowac i komunikowa¢ sie z ludzmi w szerokim zakresie ustawieh. W miare rozwoju tej
technologii mozemy spodziewac sie jeszcze bardziej wyrafinowanych form naturalnej interakcji,
umozliwiajgcych ludziom i robotom wspotprace w coraz bardziej ptynny i intuicyjny sposob.

Przyklady wykorzystania naturalnej interakcji Al w robotach:

Roboty towarzyszace: Roboty towarzyszgce, takie jak robot PARO, sg zaprojektowane do interakcji z
ludZmi w naturalny i intuicyjny sposob, wykorzystujgc rozpoznawanie mowy, rozpoznawanie wyrazu
twarzy i rozpoznawanie gestow do angazowania sie w naturalne rozmowy.

Roboty ustugowe: Roboty ustugowe, takie jak robot Pepper firmy SoftBank Robotics, sa
wykorzystywane w réznych branzach ustugowych, takich jak handel detaliczny i hotelarstwo, aby
zapewni¢ pomoc klientom, wykorzystujgc przetwarzanie jezyka naturalnego do interpretowania zapytan
klientow i odpowiadania pomocnymi informacjami.

Osobisci asystenci: Fizyczni asystenci osobisci, tacy jak robot ASUS Zenbo, wykorzystujg
przetwarzanie jezyka naturalnego do interpretowania polecen gtosowych i odpowiadania uzytkownikom
w sposOb konwersacyjny.

Roboty medyczne: Roboty medyczne, takie jak robot RIBA, sg zaprojektowane do interakcji z
pacjentami i dostawcami ustug medycznych w naturalny i intuicyjny sposéb, wykorzystujac
rozpoznawanie mowy i gestéw, aby reagowac na potrzeby pacjentéw i zapewnia¢ pomoc dostawcom
ustug medycznych.

Roboty produkcyjne: W srodowisku produkcyjnym roboty sg coraz czesciej projektowane do pracy u

boku ludzkich pracownikéw, wykorzystujgc naturalne techniki interakcji, takie jak rozpoznawanie mowy
i rozpoznawanie gestow, aby utatwi¢ komunikacje i wspétprace miedzy ludzmi i maszynami.
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Rysunek 4 - Roboty produkcyjne (zrédto: Unsplash.com - Simon Kadula)

Ogodlnie rzecz biorgc, naturalna interakcja jest kluczowym aspektem sztucznej inteligencji w robotach
fizycznych, umozliwiajgc ludziom interakcje z maszynami w bardziej intuicyjny i naturalny sposob.
Wykorzystujgc technologie takie jak przetwarzanie jezyka naturalnego, rozpoznawanie mowy i
rozpoznawanie gestow, roboty fizyczne mozna zaprojektowac tak, aby angazowaty sie w naturalne,
konwersacyjne interakcje z ludzmi, pomagajgc poprawi¢ wydajnosé, bezpieczenstwo i produktywnosé
w wielu branzach.

4.6 Pomyst 5: Wptyw spoteczny

Spoteczny wplyw sztucznej inteligencji w robotach jest tematem budzgcym coraz wieksze obawy,
poniewaz technologia ta stale sie rozwija i staje sie coraz bardziej wszechobecna w naszym
codziennym zyciu. Podczas gdy potencjalne korzysci ptyngce ze sztucznej inteligencji w robotach sg
znaczagce, w tym zwiekszona wydajnosé, produktywnosé¢ i bezpieczenstwo, technologia ta stanowi
réwniez szereg wyzwan i zagrozen dla spoteczenstwa.

Zwolnienia z pracy: Jednym z najwazniejszych zagrozen zwigzanych z robotami opartymi na sztucznej
inteligencji jest przenoszenie miejsc pracy. W miare jak roboty stajg sie coraz bardziej zdolne do
wykonywania ztozonych zadan, istnieje ryzyko, ze zastgpig one ludzkich pracownikéw, prowadzgc do
utraty miejsc pracy i bezrobocia. Jest to szczegdlnie niepokojgce w branzach takich jak produkcja i
transport, w ktérych zatrudniona jest duza liczba pracownikow.

Nieréwnosci ekonomiczne: Innym potencjalnym zagrozeniem zwigzanym ze sztuczng inteligencjg w
robotach jest nierownos¢ ekonomiczna. Korzysci ptyngce z zastosowania robotéw opartych na
sztucznej inteligencji moga by¢ skoncentrowane wsrod niewielkiej grupy osob lub korporacji, prowadzgc
do zwigkszenia nierownosci ekonomicznych i pogtebienia istniejacych dysproporcji spotecznych i
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gospodarczych. Moze to skutkowaé dalszg koncentracjg bogactwa i wladzy w rekach nielicznych,
prowadzgc do potencjalnych niepokojow spotecznych i niestabilnosci.

Kwestie etyczne: Roboty oparte na sztucznej inteligencji wiazg sie réwniez z szeregiem kwestii
etycznych, w szczegolnosci zwigzanych z uprzedzeniami i dyskryminacjg. Na przyktad, jesli algorytmy
sztucznej inteligencji sg szkolone na podstawie stronniczych lub niekompletnych danych, moga
generowac stronnicze lub dyskryminujgce wyniki. Istniejg rowniez obawy dotyczace prywatnosci i
bezpieczenstwa danych, zwtaszcza ze roboty stajg sie coraz bardziej zaawansowane i inteligentne oraz
sg w stanie gromadzi¢ i analizowac¢ duze ilosci danych osobowych.

Interakcja cztowiek-maszyna: Inny potencjalny wptyw sztucznej inteligencji w robotach dotyczy
interakcji cztowiek-maszyna. W miare jak roboty stajg sie coraz bardziej zaawansowane i inteligentne,
istnieje ryzyko, ze bedg postrzegane jako zagrozenie dla ludzkiej autonomii i sprawczosci, potencjalnie
prowadzac do skutkow spotecznych i psychologicznych. Na przyktad, jesli roboty bedg wykorzystywane
do wykonywania zadan tradycyjnie wykonywanych przez ludzi, moze dojs¢ do utraty ludzkiej
sprawczosci i kontroli, co doprowadzi do poczucia bezsilnosci i utraty celu.

Wyzwania regulacyjne: Wreszcie, szybkie tempo zmian technologicznych w zakresie sztucznej
inteligenciji i robotyki stanowi powazne wyzwanie dla decydentow i organdw regulacyjnych. Istnieje
potrzeba zréwnowazenia potencjalnych korzysci ptyngcych ze sztucznej inteligencji w robotach z
potrzebg zapewnienia bezpieczenstwa, ochrony i standardow etycznych. Wymaga to starannego
rozwazenia potencjalnych zagrozen i wyzwan, a takze opracowania skutecznych ram regulacyjnych w
celu zapewnienia sprawiedliwego podziatu korzysci ptyngcych ze sztucznej inteligencji w robotach oraz
odpowiedzialnego i etycznego korzystania z tej technologii.

Ogodlnie rzecz biorgc, spoteczny wptyw sztucznej inteligencji w robotach jest ztozong i wieloaspektowg
kwestig, ktora wymaga starannego rozwazenia i planowania, aby zapewni¢, Zze technologia ta jest
wykorzystywana w sposob przynoszacy korzysci catemu spoteczenstwu, przy jednoczesnym
uwzglednieniu potencjalnych zagrozen i wyzwan, jakie stwarza.

4.7 Studia przypadkow i historie sukcesu

Honda ASIMO to jeden z najbardziej znanych humanoidalnych robotéw na swiecie. Mierzacy 1,3 metra
wysokosci i wazacy 50 kg robot zostat zaprojektowany przez zespét badawczo-rozwojowy Hondy w
celu zademonstrowania najnowszych osiggnie¢ w dziedzinie sztucznej inteligencji (Al) i technologii
robotyki. ASIMO stat sie ikong w dziedzinie robotyki, pokazujgc potencjat sztucznej inteligencji w
robotyce i stuzgc jako kamien milowy w przysztosci interakcji cztowiek-robot.
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Rysunek 5 - Honda Asimo (zrédto: Unsplash.com - Maximalfocus)

Rozwdoj ASIMO

Honda rozpoczeta rozwéj ASIMO w 1986 roku w celu stworzenia humanoidalnego robota, ktory mogtby
chodzi¢ i wykonywac zadania jak cztowiek. Projekt trwat ponad dwie dekady, a pierwszy prototyp zostat
zaprezentowany w 2000 roku. Od tego czasu robot przeszedt kilka ulepszen, a kazda iteracja
charakteryzowata sie lepszg mobilnoscig, zwiekszong inteligencja i lepszymi zdolnosciami
komunikacyjnymi.

Mozliwosci ASIMO

ASIMO potrafi chodzi¢, biega¢, wchodzi¢ po schodach i wykonywac szereg innych ruchow fizycznych.
Robot jest rowniez wyposazony w zaawansowane czujniki i kamery, ktére umozliwiajg mu postrzeganie
otoczenia, rozpoznawanie obiektéw i ludzi oraz reagowanie na polecenia gtosowe. ASIMO moze
wchodzi¢ w interakcje z ludzmi w naturalny i intuicyjny sposob, uzywajac swoich ramion i dtoni do
gestykulacji, wskazywania i chwytania przedmiotow.

Technologia sztucznej inteligencji ASIMO

Jedng z kluczowych cech ASIMO jest technologia sztucznej inteligencji. Robot jest wyposazony w
zaawansowane algorytmy i techniki uczenia maszynowego, ktore umozliwiajg mu uczenie sie i
dostosowywanie do nowych sytuacji. Na przyktad ASIMO moze wykrywac i reagowac¢ na zmiany w
swoim otoczeniu, takie jak poruszajgce sie przeszkody, i odpowiednio dostosowywac swoje ruchy.
Robot moze réwniez rozpoznawac twarze i gtosy oraz reagowac na rézne jezyki i akcenty.
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Wplyw ASIMO na sztuczng inteligencje w robotyce

ASIMO wywart znaczacy wplyw na dziedzine sztucznej inteligencji w robotyce. Robot zademonstrowat
potencjat robotéw humanoidalnych do interakcji z ludzmi w naturalny i intuicyjny sposob, a takze pomaogt
w rozwoju algorytmow sztucznej inteligenciji dla robotyki. ASIMO postuzyt réwniez jako zrédto inspiracii
dla innych badaczy i programistow pracujgcych w dziedzinie robotyki i pomaogt wspiera¢ nowe pokolenie
inzynierow i naukowcow zainteresowanych sztuczng inteligencjg i robotyka.

Przysziosé ASIMO

Chociaz Honda nie wyprodukowata zadnych nowych wersji ASIMO od 2018 roku, robot nadal inspiruje
badaczy i programistow na catym swiecie. ASIMO utorowat droge dla nowych innowacji w dziedzinie
sztucznej inteligencji i robotyki oraz pomdgt stworzy¢ nowa ere interakcji cztowiek-robot. Wnioski
wyciggniete z rozwoju ASIMO bedg nadal ksztattowa¢ przysztosé robotyki, poniewaz inzynierowie i
naukowcy pracujg nad stworzeniem robotéw, ktére sg jeszcze bardziej zdolne i inteligentne.

Podsumowanie

Honda ASIMO zademonstrowata potencjat sztucznej inteligencji w robotyce, pokazujgc, jak roboty
humanoidalne mogg wchodzi¢ w interakcje z ludzmi w naturalny i intuicyjny sposéb. Zaawansowane
czujniki robota i algorytmy Al umozliwity mu wykonywanie szeregu ruchow fizycznych i zadan oraz
pomogly w rozwoju technologii Al dla robotyki. ASIMO stat sie ikong w dziedzinie robotyki, inspirujac
badaczy i programistow na catym swiecie do tworzenia nowych i innowacyjnych robotow, ktére mogag
poprawi¢ jako$¢ zycia ludzi.

Atlas firmy Boston Dynamics to humanoidalny robot zaprojektowany w celu przesuniecia granic
technologii sztucznej inteligencji i robotyki. Robot znany jest z zaawansowanej mobilnosci,
dynamicznych ruchow i imponujgcych zdolnosci fizycznych. Atlas stat sie symbolem innowacji w
dziedzinie robotyki, pokazujgc potencjat sztucznej inteligencji w robotyce i torujgc droge dla nowych
zastosowan i postepow.
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Rysunek 6 - Robot Atlas (Zrédto: Boston Dynamics)

Rozwdj Atlasa

Rozwdj Atlasa rozpoczat sie w 2013 roku w celu stworzenia robota, ktory mogtby poruszaé sie po
trudnym terenie, wspinac sie po schodach i wykonywac inne zadania fizyczne. Projekt byt finansowany
przez Agencje Zaawansowanych Projekidow Badawczych Obrony Stanéw Zjednoczonych (DARPA),
ktéra byta zainteresowana opracowaniem robotéw, ktére mogtyby poméc w usuwaniu skutkéw katastrof
i operacjach wojskowych. Atlas przeszedt kilka iteracji, z ktérych kazda zawierata nowe ulepszenia w
zakresie mobilnosci i kontroli.

Mozliwosci Atlasa

Atlas to humanoidalny robot o wysokosci 1,5 metra i wadze 80 kilogramow. Robot jest wyposazony w
szereg czujnikow i kamer, ktore umozliwiajg mu postrzeganie otoczenia, rozpoznawanie obiektow i
reagowanie na polecenia gtosowe. Atlas jest rowniez w stanie chodzi¢, biegaé, skakac i wykonywaé
szereg innych ruchow fizycznych. Imponujgce zdolno$ci fizyczne robota zostaty zademonstrowane w
kilku wirusowych filmach, w ktérych wykonuje on salta w tyt, podnosi ciezkie przedmioty i porusza sie
po trudnym terenie.

Technologia sztucznej inteligencji Atlasa

Jedng z kluczowych cech Atlasa jest jego zaawansowana technologia Al. Robot jest wyposazony w
szereg algorytméw i technik uczenia maszynowego, ktdére umozliwiajg mu uczenie sie i
dostosowywanie do nowych sytuacji. Atlas moze wykrywac i reagowac na zmiany w swoim otoczeniu,
takie jak przeszkody lub zmiany terenu. Robot moze réwniez rozpoznawac i reagowac na polecenia
gtosowe, co czyni go wszechstronnym narzedziem do wielu zastosowan.

Wptyw Atlasa na sztuczng inteligencje w robotyce
Atlas wywart znaczacy wptyw na dziedzine sztucznej inteligencji w robotyce. Robot zademonstrowat
potencjat robotéw humanoidalnych do wykonywania szeregu zadan fizycznych i pomogt w rozwoju

algorytméw sztucznej inteligencji dla robotyki. Atlas byt rowniez wykorzystywany jako narzedzie do
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badan w obszarach takich jak uczenie maszynowe, kontrola i percepcja. Robot stat sie symbolem
innowacji w dziedzinie robotyki, inspirujgc badaczy i programistow do odkrywania nowych zastosowan
i postepdw.

Przyszios¢ Atlasa

Boston Dynamics nadal rozwija i ulepsza Atlasa, majgc na celu stworzenie robota, ktéry moze pomaéc
w szeregu zastosowan, od pomocy w przypadku katastrof po budownictwo. Firma wydata rowniez
zestaw do tworzenia oprogramowania (SDK) dla Atlasa, umozliwiajgc badaczom i programistom
tworzenie niestandardowych aplikacji i algorytmoéw dla robota.

Podsumowanie

Atlas firmy Boston Dynamics to humanoidalny robot, ktdry przesunat granice technologii sztucznej
inteligencji i robotyki. Imponujgce zdolnosci fizyczne robota i zaawansowane algorytmy sztucznej
inteligencji zademonstrowaty potencjat robotéw humanoidalnych do wykonywania szeregu zadan i
zastosowan. Atlas stat sie symbolem innowacji w dziedzinie robotyki, inspirujgc badaczy i programistow
do odkrywania nowych zastosowanh i postepow. Wnioski wyciggniete z rozwoju Atlasa bedg nadal
ksztattowac przysztosé robotyki, poniewaz inzynierowie i naukowcy pracujg nad stworzeniem robotow,
ktore sg jeszcze bardziej wydajne i inteligentne.

Spot firmy Boston Dynamics to czworonozny robot, ktéry zyskat wiele uwagi dzieki swojej imponujace;j
mobilnosci i wszechstronnosci. Robot jest wyposazony w zaawansowang technologie Al, ktéra pozwala
mu poruszac sie po ztozonych srodowiskach, wchodzi¢ w interakcje z ludzmi i wykonywaé szereg
zadan. Spot stat sie symbolem innowacji w dziedzinie robotyki, pokazujgc potencjat sztucznej
inteligencji w robotyce i torujgc droge dla nowych zastosowan i postepdw.

Rysunek 7 - Robot Spot (zrédto: projekt Sketchfab autorstwa Grega McKechnie)
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Rozw0j Spota

Prace nad Spotem rozpoczety sie w 2016 roku, a ich celem bylo stworzenie robota, ktéry mogtby
porusza¢ sie w trudnych srodowiskach, takich jak place budowy i strefy katastrof. Robot zostat
zaprojektowany jako maly i zwinny, z mozliwoscig wchodzenia po schodach, poruszania sie po
nierobwnym terenie i wykonywania innych zadan fizycznych. Spot przeszedt kilka iteracji, z ktérych
kazda zawierata nowe ulepszenia w zakresie mobilnosci, kontroli i funkcjonalnosci.

Mozliwosci Spota

Spot to czworonozny robot o wysokosci 84 cm i wadze 25 kg. Robot jest wyposazony w szereg
czujnikéw i kamer, ktore umozliwiajg mu postrzeganie otoczenia, rozpoznawanie obiektéw i reagowanie
na polecenia gtosowe. Spot jest rowniez w stanie chodzi¢, biegac, skaka¢ i wykonywaé szereg innych
ruchow fizycznych. Imponujgce zdolnosci fizyczne robota zostaty zademonstrowane w kilku wirusowych
filmach, w ktérych wspina sie po schodach, chodzi po nierébwnym terenie, a nawet tanczy.

Technologia Al robota Spot

Jedng z kluczowych cech Spota jest jego zaawansowana technologia Al. Robot jest wyposazony w
szereg algorytméw i technik uczenia maszynowego, ktore umozliwiajg mu uczenie sie i
dostosowywanie do nowych sytuacji. Spot moze wykrywac i reagowa¢ na zmiany w swoim otoczeniu,
takie jak przeszkody lub zmiany terenu. Robot moze réwniez rozpoznawac i reagowac na polecenia
gtosowe, co czyni go wszechstronnym narzedziem do wielu zastosowan.

Wplyw Spot na sztuczng inteligencje w robotyce

Spot wywart znaczgcy wptyw na dziedzine sztucznej inteligencji w robotyce. Robot zademonstrowat
potencjat czworonoznych robotow do poruszania sie w ztozonych srodowiskach i pomégt w rozwoju
algorytméw sztucznej inteligencji dla robotyki. Spot byt rowniez wykorzystywany jako narzedzie do
badan w obszarach takich jak uczenie maszynowe, kontrola i percepcja. Robot stat sie symbolem
innowacji w dziedzinie robotyki, inspirujgc badaczy i programistow do odkrywania nowych zastosowan
i postepdw.

Przysziosé Spota

Boston Dynamics nadal rozwija i ulepsza Spota, majac na celu stworzenie robota, ktéry moze pomaéc
w szeregu zastosowan, od budownictwa po poszukiwania i ratownictwo. Firma wydata réwniez zestaw
do tworzenia oprogramowania (SDK) dla Spot, umozliwiajagc badaczom i programistom tworzenie
niestandardowych aplikacji i algorytmow dla robota.
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Spot firmy Boston Dynamics to czworonozny robot, ktéry przesunat granice technologii sztucznej
inteligencji i robotyki. Imponujgce zdolnos$ci fizyczne robota i zaawansowane algorytmy sztucznej
inteligencji zademonstrowaty potencjat czworonoznych robotéw do poruszania sie w ztozonych
srodowiskach i wykonywania szeregu zadan. Spot stat sie symbolem innowacji w dziedzinie robotyki,
inspirujgc badaczy i programistow do odkrywania nowych zastosowan i postepow. Whnioski wyciggniete
z rozwoju Spota bedg nadal ksztattowaé przysztos¢ robotyki, poniewaz inzynierowie i naukowcy pracujg
nad stworzeniem robotow, ktore sg jeszcze bardziej wydajne i inteligentne.

Rodzaj Tytut Temat Link
zasobu
Blog Blog 0 | Przypadki  uzycia | https://www.aldebaran.com/en/blog
robotyce spotecznego
robota
humanoidalnego
Pepper
Wideo Nowosci w | Co potrafi nowy | https://www.youtube.com/watch?v=zldyhGyXc
YouTube Spot Boston | robot Spot? Ug
Dynamics
Artykut 5 robotéw | Roboty medyczne | hitps://online-
medycznych, engineering.case.edu/blog/medical-robots-
ktore making-a-difference
zmieniajg
opieke
zdrowotng
Blog Sztuczna Badania Testla w | https://www.tesla.com/Al
inteligencja i | dziedzinie robotyki
robotyka i sztucznej
inteligencji
Wideo Atlas  fapie | Autonomiczny https://www.youtube.com/watch?v=-
YouTube przyczepnos¢ | robot Atlas firmy | el QhJ1EhQ
Boston Dynamics
pomaga na placu
budowy
Wideo Partnerzy Autonomiczny https://www.youtube.com/watch?v=tF4ADML7FI
YouTube Atlas w | robot Atlas firmy | Wk
parkour Boston Dynamics
porusza sie po
torze parkourowym
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Jednostka Al in Robots obejmuje rézne aspekty sztucznej inteligencji. Obejmuje to wykorzystanie
percepcji Al, takiej jak wykrywanie obiektow i wiele rodzajow rozpoznawania. DowiedzieliSmy sie
réwniez o reprezentacji sztucznej inteligencji i rozumowaniu w zastosowaniach takich jak autonomiczna
jazda, diagnostyka i automatyzacja. Dodatkowo, w ramach tej jednostki zbadano uczenie sie sztucznej
inteligencji, w tym uczenie nadzorowane, nienadzorowane i wzmacniajgce. Omaéwilismy réwniez, w jaki
sposob naturalna interakcja Al jest wykorzystywana w robotach do rozpoznawania ludzkiego jezyka,
gestow i mimiki twarzy. Jednostka ta podkreslita rowniez spofteczny wplyw sztucznej inteligencji w
robotyce i zaprezentowata rzeczywiste studia przypadkow, takie jak Asimo Hondy oraz roboty Atlas i
Spot firmy Boston Dynamics.

Pytanie 1: Jaki jest cel percepcji w robotach?

a) Umozliwienie robotom wyczuwania i interpretowania otaczajgcego je swiata za pomoca
czujnikow.

b) Umozliwienie robotom komunikowania si¢ z ludzmi

¢) Umozliwienie robotom wykonywania zadan fizycznych

d) Umozliwienie robotom przewidywania przysztych zdarzen

Pytanie 2: Prawda/fatsz:

Roboty wyposazone w technologie rozpoznawania obiektéw mogg zlokalizowaé okreslone przedmioty
i przetransportowac je w zgdane miejsce.

Odpowiedz: Prawda

Pytanie 3: Dopasuj ponizsze przyktady reprezentacji sztucznej inteligencji i rozumowania w robotach
do odpowiadajgcych im zadanh:

1. Jazda autonomiczna A. Analizowanie danych pacjentéw i pomaganie lekarzom w stawianiu
diagnoz i zalecen dotyczacych leczenia.

2. Diagnostyka medyczna B. Rozumienie polecen w jezyku naturalnym i wykonywanie zadan,
takich jak ustawianie alarmow, wykonywanie potgczeh telefonicznych
i dostarczanie aktualnych informacji o pogodzie.

3. Automatyzacja robotyki C. Optymalizacja ruchéw i wykonywanie ztozonych zadan, takich jak
montaz produktéw, pakowanie pudetek i spawanie.

4. Przetwarzanie jezyka | D. Wykorzystywanie czujnikbw do reprezentowania srodowiska i
naturalnego algorytméw rozumowania do planowania bezpiecznych tras i
podejmowania decyzji w czasie rzeczywistym.

Odpowiedz: 1-D, 2-A, 3-C, 4-B
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Pytanie 4: Prawda/fatsz:

Roboty medyczne oparte na sztucznej inteligencji wykorzystujg reprezentacje i rozumowanie do
wykonywania ztozonych zadan, takich jak montaz produktéw, pakowanie pudetek i spawanie.
Odpowiedz: Fatsz

Pytanie 5: Jakie sg trzy gtdwne rodzaje uczenia sie w sztucznej inteligencji?

a) Uczenie kierowane, uczenie niekierowane i uczenie adaptacyjne.

b) Uczenie nadzorowane, uczenie bez nadzoru i uczenie interaktywne

¢) Uczenie ze wzmocnieniem, uczenie gtebokie i uczenie maszynowe

d) Uczenie nadzorowane, uczenie nienadzorowane i uczenie ze wzmocnieniem

Pytanie 6: Prawda/Fatsz:

Uczenie ze wzmocnieniem polega na tym, ze robot uczy sie metodg préb i btedow, otrzymujac
informacje zwrotne z otoczenia w celu poprawy swoich wynikow.

Odpowiedz: Prawda

Pytanie 7: Ktore z ponizszych jest przykladem wykorzystania naturalnej interakcji w robotach?
a) Opracowywanie interfejsow uzytkownika, ktore sg atrakcyjne wizualnie.

b) Wykorzystanie przetwarzania jezyka naturalnego do interpretacji zapytan klientow
c) Tworzenie srodowiska, w ktérym ludzie i roboty mogg wchodzi¢ w naturalne interakcje

d) Zadne z powyzszych

Pytanie 8: Jakie jest jedno z najwazniejszych zagrozen zwigzanych z robotami opartymi na sztucznej
inteligencji?

a) Zwiekszona produktywnosé

b) Przesuniecie miejsc pracy

c) Zwiekszone bezpieczenstwo

d) Wozrost gospodarczy

Pytanie 9: Jaka jest jedna z kluczowych cech ASIMO?

a) Moze rozpoznawac tylko twarze

b) Nie posiada czujnikéw

c) Moze sie uczy¢ i dostosowywaé do nowych sytuaciji
d) Nie moze wchodzi¢ w interakcje z ludzmi

Pytanie 10: Atlas zostat zaprojektowany do poruszania sie po trudnym terenie, wchodzenia po

schodach i wykonywania innych zadan fizycznych.
Odpowiedz: Prawda.
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