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Raziskovalna podrocja

e Strojno ucenje
» Argumentirano ucenje

» Ucenje kvalitativnih modelov
» Odkrivanje abstraktnih pojmov

¢ Umetna inteligenca v robotiki

e Kvalitativno sklepanje in modeliranje

e Modeliranje clovekovega resevanja problemov
¢ Inteligentni poucevalni sistemi

e Aplikacije strojnega ucenja v medicini

e Priporocilni sistemi

Modeliranje clovekovega resevanja problemov s
primeri iz Saha

Tu modeliramo in raziskujemo clovekovo resevanje miselnih problemov, kot je iskanje
najboljse poteze v sahu. Klasicni de Grootov model takega razmisljanja vsebuje dve fazi:

« detekcija koristnih vzorcev (idej, motivov) za resitev problema,

« kombinatoricno preiskovanje med konkretnimi moznimi zaporedji akcij, ki morda vodijo do
dejanske resitve problema.

Med znanstvenimi vprasanji, ki nas zanimajo, so:

« Kaksno je razmerje med potrebno kolicino domenskega znanja in kolicino racunanja, da
clovek resi problem?

 Katera od teh dveh sposobnosti bolj pomembno locuje med uspesnimi in neuspesnimi
resevalci problemov?

« Kako bi racunalnik avtomatsko ocenil, kako tezka je dana naloga za cloveka? To vprasanje
je prakticno pomembno za razvoj inteligentnih poucevalnih sistemov.

Slika:

sahovska pozicija, beli je na potezi; kako
lahko beli zmaga? Obarvana podrodja so
dobljena z napravo, ki sledi ocesnim
premikom (eye tracking). Zeleno in rdece
obarvana podro¢ja kazejo, kam je bil
fokusiran pogled sahista v procesu resevanja
te pozicije. Iz teh podatkov lahko sklepamo, s
katerimi idejami (motivi) se je ukvarjal sahist
in katere poteze je preracunaval.

Ucenje kompozicijske hierarhije
zaznavno-motoricnega sistema

V zadnjem obdobju postaja vse bolj zanimivo podrocje prenosa vescin med razlicnimi
domenami (transfer learning). Tu je pomembno, kako robot hrani naucene modele tako, da
jih bo, morda z majhnimi spremembami, uporabil v razlicnih domenah. Arhitektura
njegovega zaznavno-motoricnega spomina mora biti dovolj splosna, da so v njg
predstavljeni koncepti uporabni v razlicnih kontekstih in na razlicnih nivojih abstrakcije.
Slednje je se posebej pomembno zato, ker mora arhitektura povezati nizkonivojske podatke
(motorji, senzorji; obicajno numericni podatki) z visjenivojskimi (abstraktnimi) koncepti, ki so
uporabni pri sklepanju, planiranju itd.

Razvili smo staticno kompozicionalno
hierarhijo zaznavno-motoricnega
sistema robota in jo nadgradil z
algoritmom za konsolidacijo, ki
obcasno komprimira trenutno
hierarhijo. Inkrementalni algoritem, ki
gradi hierarhijo v realnem casu vanjo
samo dodaja nove  podatke,
konsolidacija pa obcasno v daljsih
casovnih intervalih dela posplositve in
poskusa poenostavljati hierarhijo.
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Projekti

e Raziskovalni program Umetna inteligenca in
inteligentni sistemi

e Aplikativni projekt CodeQ - poucevanje
programiranja

e Temeljni raz. projekt Molekularni oznacevalci
raka pljuc in njim prilagojeno zdravljenje

¢ Learning and Planning with Qualitative Models
(kot zunanji partner na projektu na UNSW,
Avstralija)

Inteligentni sistem za poucevanje

programiranja

Cilj raziskave je metoda za samodejno odpravljanje napak v studentskih programih, kar
omogoca tudi generiranje povratnih informacij. Novost nasega pristopa je, da se sistem sam
nauci znacilnih popravkov, ki jih delajo studenti med pisanjem programa. Tako se izognemo
problemu izgradnje prostora stanj pravilnih in nepravilnih resitev, ki je pri programerskih
nalogah obicajno tezko obvladljiv. Namesto tega predstavimo resevanje problema z
mnozico tipicnih popravkov oz. prehodov med programi. Pristop zato deluje tudi na
popolnoma novih programih, Ce vsebujejo ze videne tipe napak. Prav tako je v veliki meri
neodvisen od programskega jezika in ne potrebuje vnaprej pripravljenega modela napak.

RaZVija mo Spletno a pl I kaCi‘jO COdeQ rree:ﬁl, L2) : seznam L2 ima elemente v :lj:v([:?er,aiB,A]).
(https://codeq.si) za ucenje programiranja cbratnem wstne rec kot seznam L. eI L) -
prologa in pythona, v katero smo vgradili EE];J 9, ¢ conc(RTELL).
tudi naso metodo. Uporabljamo jo pri X= 1.

aboratorijskih vajah na FRI in PeF. S
pomocjo aplikacije zbiramo tudi dodatne
nodatke za nadaljnje izboljse- vanje sistema
Z ucenjem.

Program je opravil 0 / 5 testov.

Uspelo mi je popraviti tvoj program. Napotki so
prikazani v urejevalniku.

Telemedicinsko spremljanje in avtomatska ocena
stanja bolnikov z napredovalo parkinsonovo boleznijo

V sodelovanju s svedskimi raziskovalci raziskujemo moznost avtomatske ocene stanja
bolnika z napredovalo parkinsonovo boleznijo na osnovi risanja spiral. Na voljo imamo preko
30,000 meritev narejenih v trajanju treh let; pri tem je sodelovalo 65 bolnikov. Tak sistem bi
zaznal stanji bradikinezije in diskenizije, ki sta tesno povezani s premajhnim oz. prevelikim
odmerkom zdravila. Zdravnika bi lahko vnaprej opozoril, da se bolniku bolezen spreminja in
da je morda potrebna sprememba odmerka zdravila. Na sliki so izraziti primerki treh spiral:
prva je normalna, druga bradikineticna in tretja diskineticna.

Ucenje kvalitativnhih modelov robota in okolja

Kvalitativho sklepanje je podrocje umetne inteligence, ki se ukvarja z ne-numericnimi opisi
fizicnega sveta. Taksen nacin sklepanja je blizu cloveskemu nacinu razmisljanja, zato ljudje
lahko kvalitativne modele enostavno tolmacimo.

Iz posnetka meritev obnasanja robota se lahko
avtomatsko naucimo kvalitativni model robota in
njegove interakcije z okoljlem. V domeni
potiskanja predmetov enostaven dvokolesni
robot Thymio potiska skatlo in se na ta nacin uci
fizikalnega modela potiskanja. Po koncani ucni
fazi je nas robot ponudil razlago, ki ustreza
Intuitivnemu razumevanju pojma ravhovesja.
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