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Uniwersalny robot - rozwijanie uczenia robotéw poprzez uczenie ze wzmocnieniem i modele VLA

Celem tego projektu jest stworzenie wysoce adaptacyjnych robotéw, ktére beda w stanie wykonywadé szeroka game
zadann w codziennych §rodowiskach, takich jak domy, szpitale czy miejsca pracy. Dzisiejsze roboty sa czesto projek-
towane do wykonywania bardzo konkretnych czynnosci — jak montaz produktéw w fabryce czy odkurzanie podtogi
— i napotykaja trudnosci w obliczu nieznanych zadain lub nowych $rodowisk. To przedsiewziecie ma na celu prze-
zwyciezenie tych ograniczen poprzez opracowanie nowego typu robota, zwanego ,,Uniwersalny Robot” (ang. Robot
Generalist), ktory bedzie w stanie realizowaé réznorodne zadania, uczy¢ sie na podstawie otoczenia i dostosowywaé
sie do nowych sytuacji, podobnie jak robia to ludzie.

Badania skoncentruja sie na trzech kluczowych obszarach. Po pierwsze, projekt zaklada opracowanie robotéw,
ktore beda w stanie wykonywaé ztozone dziatania szybko i ptynnie. W przeciwienistwie do obecnych robotéw wielo-
zadaniowych, ktére poruszaja sie powoli i skokowo, te nowe roboty beda dziata¢ z predkoscia zblizong do ludzkiej,
co uczyni je bardziej wydajnymi, co jest bardzo wazne w zastosowaniach przemyslowych, takich jak fabryki czy
magazyny. Drugim obszarem badari jest niezawodnosé. Ludzie sa dobrzy w dostrzeganiu bledéw i ich naprawianiu
na biezaco, jednak roboty wciaz maja z tym trudnosci. Planujemy stworzy¢ zaawansowany system, ktoéry pozwoli
robotom wykrywaé¢ bledy w czasie rzeczywistym — na przykltad upuszczenie przedmiotu lub zderzenie sie z prze-
szkoda — i szybko je naprawia¢. Uczyni to roboty bardziej niezawodnymi, zwlaszcza w srodowiskach w ktorych btedy
mogg mie¢ powazne konsekwencje, takich jak domy czy szpitale.

Trzecim obszarem badan bedzie umozliwienie robotom samodzielnej eksploracji otoczenia. Obecnie wiele robo-
téw manipulacyjnych jest stacjonarnych, co oznacza, ze moga pracowaé tylko w Scisle kontrolowanych obszarach.
Dzieki zdolnosci poruszania sie i nawigowania po réznych przestrzeniach, roboty beda mogly podejmowaé bardziej
dynamiczne zadania. Na przykltad, wyobrazmy sobie robota w szpitalu, ktéry musi znalezé i dostarczy¢ lekarstwa do
réznych pacjentow. Taki robot musiatby nawigowaé po korytarzach, unikaé¢ przeszkod i odnalezé odpowiedni pokdj
bez pomocy czlowieka. Podobnie, robot w magazynie musialby poszukiwaé¢ produktéw w réznych lokalizacjach i
sprawnie je dostarczac, nawet jesli jego droga jest zablokowana lub produkty sa ukryte za innymi przedmiotami.

Motywacja do tych badan jest prosta: im bardziej zdolne i adaptacyjne stana sie roboty, tym bardziej beda
przydatne w naszym codziennym zyciu. Wezmy pod uwage potencjal w opiece zdrowotnej, robot moégtby poma-
gaé osobom starszym w codziennych czynnosciach, takich jak przygotowywanie positkéw czy przyjmowanie lekow.
Pozwolitoby to starszym osobom na dluzsze samodzielne zZycie, zmniejszajac obcigzenie opiekunoéw i poprawiajac
jakosé¢ zycia. W szpitalach takie roboty moglyby poméc w transporcie materiatéw medycznych.

Skupiamy sie na tym badaniu, poniewaz roboty, ktére potrafia uogélnia¢ swoje umiejetnosci na rézne zadania,
beda kluczowe dla przysztosci automatyzacji. Obecnie firmy inwestuja w wysoko wyspecjalizowane roboty, ktore
sa kosztowne w projektowaniu, programowaniu i utrzymaniu. Za kazdym razem, gdy pojawia sie nowe zadanie,
robot czesto musi by¢ przeprogramowany lub zastapiony. Dzieki uniwersalnemu robotowi te wyzwania moga zostaé
przezwyciezone. Wyobrazmy sobie robota, ktéry moze pomdc w uzupetnianiu towaréw na poétkach w supermarkecie,
nastepnie przej$é do czyszczenia podlog, a pdzniej poméc w obstudze klienta.

W dtuzszej perspektywie wyniki tego projektu moga doprowadzi¢ do tego, ze roboty stang sie integralng czescia,
codziennego zycia, gdzie beda mogly plynnie przemieszczaé sie¢ miedzy réoznymi rolami w zaleznosci od potrzeb danej
chwili. Moze to byé¢ w zattoczonym domu, gdzie robot sprzata po obiedzie, lub w fabryce, gdzie roboty obstuguja
rézne etapy produkcji przy minimalnej ingerencji cztowieka.

Naszym celem jest osiggniecie przetoméw, ktore uczynia roboty nie tylko inteligentniejszymi, ale takze bardziej
elastycznymi i niezawodnymi. Tworzac roboty, ktére potrafia sie uczyé, dostosowywaé i radzi¢ sobie z szeroka
gamg zadan, mozemy utorowaé¢ droge do tego, aby roboty staly sie wartosciowymi asystentami w wielu réznych

dziedzinach.



