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Sobre Reid G. Simmons

m Doctorado en el MIT en |IA

= Actualmente profesor en Carnegie Mellon
e Robots que trabajen en entorno dindmicos
e Arquitecturas hibridas
e planes probabilisticos
e deteccidn de fallos

e Navegacion en interiores y exteriores

= Recientemente trabaja en coordinaciones entre ro-

bots e interaccién con las personas

= Ha trabajado en mas de 12 robots
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Introduccion

= Necesidad de una arquitectura

= Metodologia actual: Coleccién de compor-
tamientos
= Structured control
e Mejor comprensidn
e Interaccidén entre comportamientos
e Desarrollo incremental

e Arquitectura hibrida
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Deliberacion y reaccion

s |nfluencia deliberativa

e Descomposicién de problemas

s [nfluencia reactiva

e "Aquiy ahora”
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Arquitectura de control de tareas (TCA) (I)
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Arquitectura de control de tareas (TCA) (II)

Un ejemplo: Navegando..

______ aok Traverse Arc L.
DP Dp

— = Task Decomposition
Legend: Command ( Goal ) — Sequential Achievement
--BB-&“ Delay Planning
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Mecanismo de deliberacion

= Arbol de tareas

m Descomposicion de tareas jerarquica 4+ condiciones temporales = De-
liberacion

m Estructura dindamica
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Mecanismo de reaccion

m Point monitors

m Monitores basados en sondeo

e P.Ej: Chequeo de bateria

= Monitores basados en interrupciones

e P.Ej: Captura de tazas en Hero
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Desarrollo incremental

= [areas complejas

e Necesidad de anadir componentes

= Moddulos y excepciones
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Conclusiones

Recepcion - Plan - Accion bien estructurado

Reflejos no son suficientes

TCA proporciona un enfoque hibrido

e Plan que maneja niveles reactivos inferiores

Probado en 6 robots reales

Desarrollo incremental es un punto fuerte
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i Preguntas?
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