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MOTIVACLIA

Projekt ACRON je nastao na temeljima projekta RONNA
koji se bavi razvojem robotske primjene u stereotaktiCkim
neurokirurskim operacijama.



IDEJA PROJEKTA RONNA

+ Unaprijediti postupak stereotaktiCke navigacije
robotom, povezujuci tomografske snimke pacijenta,
racunalni plan operacije i robota.

+ Primijeniti dvoru€nu konfiguraciju: jedan robot
usmjerava, a drugi rukuje instrumentima.

* Implementirati inteligentno i intuitivno upravljanje
sustavom.

+ Primijeniti jeftine robote opCe namjene.




MOTIVACLIA

Primjena robota u ljudskoj okolini zahtijeva
implementaciju specificnih robotskih kognitivnih
sposobnosti, koje osiguravaju izvrsavanje slozenih

zadataka u suradnji s covjekom, ali i intuitivnhu interakciju
covjeka i stroja, bez potrebe ovladavanja strucnim
Zznanjima.



SAZETAK

Kako bi se osigurao rad ljudi i robota u zajedniCkom
okoliSu i njihova ucCinkovita suradnja, robot mora Dbiti
sposoban razumjeti covjeka i njegovu okolinu.

Glavni problem lezi u Cinjenici da suvremeni inzenjerski agenti/
artefakti nisu u stanju razumjeti kontekst situacije u kojoj rade.
Stoga danasnji roboti vise djeluju kao reaktivni strojevi, a
manje kao kognitivni sustavi.

’Context Driven vs Data Driven !”



PRETPOSTAVKA

. problem kontekstualnog znanja ne skriva se u
samim podacima i njihovoj kolicini, ve¢ u nacinu na
koji ih povezujemo.




Rjesenje stoga valja traziti kroz kompleksnu analizu
pojmovnih i komunikacijskih sadrzaja i njihovih veza
koje definiraju kontekst neke situacije te predstavljaju
osnovu za donosenje odluka za djelovanje/ponasanije.



CILJEVI PROJEKTA ACRON

- Interakcijski modeli kao osnova percepcije i
komunikacije agenata u kibernetickom sustavu.

- Kontekstualna baza znanja temeljena na ontoloskom
konceptu.

- Vjerojatnosni model zakljuCivanja.

* Interaktivni kognitivni algoritam upravljanja robotom
zasnovan na kontekstualnom zakljucCivanju

- Implementacija i ispitivanje razvijenih rjesenja u sklopu
robotske primjene u neurokirurgiji i neuro terapiji.



POLAZISTE

Robot valja promatrati kao integralni dio okoline !

ROBOT:

* iz okoline

prikuplja informacije,

- obraduje ih te donosi odluke,
temeljem kojih

« djeluje - mijenja sebe da bi
PER(EPCUA promijenio okolinu.

“I am my world”, Ludwig Wittgenstein



UPRAVLJANJE TEMELJENO NA MONOCENTRICNOM KOGNITIVNOM
KONCEPTU | MEHANIZMU PAZNJE




TEMELINE KOGNITIVNE SPOSOBNQSTI

Interakcija
Razumijevanie
Ucenije

Moraju biti temeljene na
kontekstualnoj interpretraciji !






UCENJE PUTEM FIZICKE INTERAKCLIE
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Vjerojatnosni model robotskog
djelovanja u fiziCkoj interakciji s
covjekom




PLANIRANJE ROBOTSKOG DJELOVANJA ZASNQVANO NA
TUMACENJU PROSTORNIH STRUKTURA

Complement Ga2 category choice mechanism

Gal category choice mechanism

Orienting
subsystem

Reset node
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adaptation
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UcCenje prostornih struktura.
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Algoritam : Dvorazinski_ ARG

Ulaz: I, W, B, 2 1, 2,

Izlaz: klasa_rbl, klasa_rb2, my

Za ulaznu strukturu I pronadi najsli¢niju klasu u W {rb1} {rb2} ili generiraj novu klasu

1

2 za svaki Wi € Wyiyo 1

3 T: « funkcija odabira prema (2.6)

4  kraj

5 zasvakiT; € T: T, «— max(T)

6 m; «vrijednost preklapanja prema izrazu (2.8)  // Inicijalno preklapanje samo
strukeure.

7 m;«+ ratunaj RAS prema izrazu (2.12) // Rdapracija vrijednosti rezonancije
temeljem rasporeda objekata.

8 ako mi> g1 onda

9 neuron 7 je pobjednik, klasa_rbl «— i

10 uéenje W(i) prema izrazu (2.4) sa f

11 za svaki Wj € W(i) — raCunaj T; prema izrazu (2.6)
za svaki Ty izaberi max(Ty), m; < prema (2.7)
mj; « radunaj RAS prema izrazu (2.8) i (2.12) // Adapracija vrijednosti rezon.
ako m; > @2 onda
uéenje W {i} {j} prema izrazu (3.4) sa 2
prekid_programa

2. Prepoznavanje. Povezivanje neuredenog
stanja objekata sa poznatim strukturama.
Planiranje djelovanja robota.



KONTEKSTUALNA INTELIGENCIJIA TEMELJENA NA ONTOLOSKO) BAZI ZNANJA |

VJEROJATNOSNOM MODELU ZAKLJ

JCIVANJA

CONSEQUENCE
S OF EVENTS

Goodness

Badness
of Things

of Things.

Benefits Supporting Responses - BSR  Neutral Responses - NR Harms Preventing Responses.
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VIZUALNA INTERAKCIJA FIZICKA INTERAKCIJA OSTALO (SENZORI ...)
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VISEOSNO OSJETLIIVO IZVOBENJE ZAHVATA
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10. 0ZUJKA 2016.

U sklopu projekta izvedena je 10. ozujka 2016. godine prva
robotizirana stereotakticka neurukirurska operacija, ¢ime je
zapocela faza klinickih ispitivanja sustava (tijekom kliniCkih
iIspitivanja komparativno se koriste uobiCajene stereotaktiCke
metode, Cime se izbjegava bilo koji oblik rizika za pacijenta).
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