Alumnes: Sergi Martinez Castellarnau i Pep Freixenet Niell
Tutor: Robert Pages

Els robots i la intel-ligencia
artificial: automats intel-ligents
0 maquines ignorants?

Presentacio

El nostre projecte comenca a partir del dia que ens proposem fer un treball conjunt, i és
que tots dos compartim una mateixa inquietud. A tots dos ens agrada el moén dels ro-
bots i tota la vessant informatica de la ciencia actual i, per tant, decidim investigar so-
bre intelligéncia artificial i, obviament, sobre robots. Aixi doncs, vam plantejar als pro-
fessors fer un treball de recerca sobre robots conjuntament, i ells ens ho van permetre.

Metodologia

Essent dues persones, la metodologia de treball no és la mateixa ni és igual de senzi-
lla que a la resta de treballs de recerca. Decidim, doncs, treballar amb una plataforma
en linia, el Dropbox, que ens permet penjar tot el que fem, tot el que escrivim, tot el
que investiguem i tot el que visitem perque l'altre company del treball pugui comple-
mentar la seva recerca. Aix{ doncs, periddicament ens trobem per recercar, coneixer i
dominar la robotica i la intel'ligencia artificial.

El nostre treball esta format per tres parts molt diferenciades: una part més tedrica, en
qué parlem dels robots a nivell tedric (components, funcionament, historia..) i de la in-
novadora intelligencia artificial (historia, experiments, conceptes clau...). Una part prac-
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tica, en que construim el nostre propi robot, amb l'objectiu de fer-lo funcionar perque
netegi el terra, i expliquem el seu funcionament. [, finalment, un annex on parlem de la
nostra experiencia i la nostra recerca amb format de diari (aquest annex es pot trobar a
Internet al blog: www.treballderecercarobots.blogspot.com.es.)

Vam complementar la nostra investigacié participant a un Campus Jove de Recerca or-
ganitzat per la UdG (Universitat de Girona) on vam poder treballar en el nostre projecte.

Cos del treball

La historia del robot o, més ben dit, de 'automat, comenca en l'epoca grega. Els
grecs utilitzaven uns aparells que imitaven les seves funcions i els seus movi-
ments. D’aix0 en digueren «automat». En la definicié més estricta de la paraula
que ens déna la comunitat cientifica, trobem que un automat és «la maquina que
imita la figura i els moviments d'un ésser animat». I, doncs, sembla que els grecs
no anaven desencaminats perque durant segles s’ha mantingut el concepte en
si. Arabs i egipcis s'encarregaren de transmetre aquests coneixements grecs a
posteriors civilitzacions. S6n moltes les mostres d’automats que hem rebut avui
en dia, com per exemple el Gall d’Estrasburg (1352) que movia les ales de manera
automatica quan repicaven les campanes. L'automat és el vestigi del que conei-
xem com a «robot» actualment.

En el darrer segle la tecnologia ha avancat a passos de gegant: apareix l'electrici-
tat, la computacié, el llenguatge artificial, la robotica moderna... I és per aixd que
diem que la robotica no és una ciéncia exacta: avanca i es desenvolupa en conso-
nancia amb els avencos cientifics (de materials, de computacio, de llenguatge...),
perque depen de moltes disciplines. Com que la ciéncia avanca, i en els ultims
anys molt rapidament, han sorgit recentment molts tipus de robots, que els po-
dem classificar en manipuladors (governats per un operador huma o un dispositiu
logic), robots d’aprenentatge (els ensenyem perqué repeteixin una accio), robots
intel'ligents (programables i capacos d’adquirir i analitzar informacié del medi) i
microrobots (ordinadors minusculs poc potents i, encara, per desenvolupar).
Comparant i coneixent tots els documents i estudis que hem trobat sobre robots,
vam elaborar una definicié capag¢ d’explicar amb una simple llegida el que és un
robot. Podem dir que un robot és un mecanisme electromecanic i/o un sistema de
software virtual que imita el comportament dels humans i té capacitat de proces-
sament i de resolucio tot i que executen ordres dictades per humans. Tenen una
part intel'ligent que els diferencia de la resta de maquines i sén autonoms.

En els darrers anys de la investigacié de la robotica i la informatica, els estudis
s’han centrat en el fet que alguns autdomats puguin comprendre els éssers intel-
ligents a través d'unes bases programades.
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Es fonamental, per poder desenvolupar aquests programes utilitzats en robots intel-
ligents, entendre com sén aquestes entitats. Es per aixd que una part de la robotica
estudia la psicologia i la filosofia. Entendre com pensen els humans i com aprenem
la nova informacié que ens envolta durant tota la vida és una de les claus per crear
robots cada vegada més semblants a la intelligencia humana, per tal que puguin
predir i pensar com nosaltres: i és que la intelligencia artificial es basa en la intel-
ligencia humana. La ment humana ha estat sempre objecte d’'admiracio i desconei-
xement: la desconeixenca sobre el funcionament del cervell i el sistema nerviés, tot
i que cada vegada és menor, segueix essent molt gran.

Els conceptes dins l'ambit de la robotica i la intelligéncia artificial sén canviants. La
intelligéncia artificial és una de les disciplines més noves. Neix aproximadament a
la década de 1950 com a «ciéncia i enginy de fer maquines intel-ligents, especialment
programes de computacio intelligent». Pero, com hem dit abans, la ciéncia esta en
canvi continu i és per aixo que el que entenem avui per intelligéncia artificial és
«l'area multidisciplinaria que a través de les ciéncies, com la informatica, la logica,
la filosofia i la psicologia, estudia la creacié i el disseny d’entitats capaces de raonar
per si mateixes utilitzant la intelligéncia humana».

Necessitem un llenguatge per comunicar-nos amb els robots. L'ésser huma ha creat
la programaci6 per introduir ordres i poder establir contacte entre robot i huma. La
intelligéncia artificial, doncs, esta limitada pel llenguatge, a diferencia de la intel-
ligéncia humana, que és infinita.

Alguns robots moderns o softwares estan dotats d’'intel-ligencia artificial. Els ano-
menem «agents intel-ligents», ja que sén capacos d’analitzar el medi i actuar en con-
sonancia d’acord amb el seu programa.

El nostre robot treballa amb la plataforma Arduino i es programa amb un llenguatge ba-
sat en el llenguatge C i C++. Aquest llenguatge compta amb diverses funcions logiques i
estructures que permeten elaborar un programa d’acord amb les nostres aspiracions.

El robot esta format per diversos components: des d'una placa intel'ligent fins a un
sensor d’ultrasons. Cadascun d’ells compleix una funcié primordial dins del robot
per al seu optim funcionament, ja que en el moment en qué un component falla o
deixa de complir les ordres, el robot no fa el que volem o no actua d’acord amb la
seva programacio. Per aixd sén basiques una bona programacié i una correcta con-
nexié (i és aixo el que ens ha portat més feina).

Durant el procés de construccié del nostre robot vam utilitzar el metode assaig-error.
No coneixiem aquest mén, i per tant vam haver de provar, equivocar-nos i investigar
per aconseguir que el robot fes el que nosaltres voliem: esquivar obstacles i, alhora,
escombrar. Vam crear un mecanisme dotat d'un raspall i vam provar diferents tipus
de programes fins a aconseguir el més adequat. I aixi vam aconseguir que el nostre
robot funcionés d’'acord amb les nostres possibilitats i els nostres desitjos.
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Conclusié

Quan comences un treball d’aquestes dimensions et planteges sempre un objectiu
agosarat. [ més encara essent dos els autors. Creiem i seguim creient que el nostre
treball ha esdevingut millor que els hipotétics treballs que hauriem fet en el cas de no
fer un treball conjunt. I és que un equip és millor que la suma de les seves parts. [ aixi
ho ratifiquem. De ben segur que el resultat no hauria estat el mateix. Se'ns han plante-
jat dubtes, problemes, circumstancies que hem intentat resoldre de la millor manera i
que quan fas un treball tot sol no has de solucionar. Amb aix6 també hem apres.

El nostre projecte també ens ha donat 'oportunitat d'adonar-nos de quin ventall de
possibilitats ens déna el mén de la robotica: com és i quantes disciplines té, de que
tracta... Ens ha servit, potser, per aclarir una miqueta les idees que teniem de cara a
cursar estudis universitaris orientats cap a aquesta branca o altres de properes. Tot
i aixi, entenem que la robotica abasta moltes parts de la tecnologia actual i és per
aix0 que cap dels dos descartem trobar-nos un dia davant d'un robot.

En definitiva, hem assolit els objectius. Al cap i a la fi, el que fa més il'lusio6 és veure
que les coses funcionen. Que hagim pogut realitzar aquest projecte i les coses, des
del nostre punt de vista, hagin sortit bé ens omple i ens reconforta. La feina ben
feta satisfa. I ara, nosaltres, estem satisfets.
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