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Hrvatska akademija znanosti i umjetnosti
Razred za tehnicke znanosti
u suradnji s
Francuskim institutom u Hrvatskoj
[
Fakultetom strojarstva i brodogradnje
SveucdiliSta u Zagrebu

poziva Vas na predavanje koje ¢e odrzati

profesor Philippe Martinet,

voditelj istrazivanja u francuskome Nacionalnom institutu za istrazivanja u digitalnoj znanosti
i tehnologiji INRIA
te ¢lan tima ACENTAURI

AUTONOMOUS VEHICLE IN LIVING ENVIRONMENT

u Cetvrtak, 10. studenoga 2022. u 12 sati

u dvorani Knjiznice Hrvatske akademije znanosti 1 umjetnosti,
Trg Josipa Jurja Strossmayera 14, Zagreb

Uvodna rijec:
akademik Ignac Lovrek, tajnik Razreda za tehnicke znanosti
akademik Bojan Jerbi¢

Radujemo se Vasem dolasku!

Trg Nikole Subié¢a Zrinskog 11, HR-10000 Zagreb - www.hazu.hr - telefon: +385 1 4895 111 -
telefaks: +385 1 4819 979 - e-adresa: kabpred@hazu.hr



Philippe_Martinet diplomirao je na Sveuéilistu CUST (Ecole Polytechnique Universitaire,
Clermont-Ferrand, Francuska, 1985.), a doktorat znanosti stekao je na Sveucilistu Blaise Pascal
(Clermont-Ferrand, Francuska, 1987.).

U razdoblju 1990. — 2000. bio je asistent na CUST-u, na Odjelu za elektrotehniku, a 2000. — 2011.
profesor na Francuskom institutu za naprednu mehaniku (Institut Francais de Mécanique Avancée
— IFMA, Clermont-Ferrand). Radio je na istrazivanjima u grupi za robotiku i viziju (LASMEA-
CNRS). Godinu 2006. proveo je kao gostujuci profesor u ISRC-u, na Sveucilistu Sungkyunkwan u
Suwonu, u Juznoj Koreji.

U razdoblju 1997. —2011. vodio je tim Robotski i autonomni sloZeni sustavi. U rujnu 2011. prelazi
u Ecole Centrale de Nantes, gdje provodi svoja istrazivanja u timu za robotiku na institutu IRCCyN
(Institut de Recherche en Communications et Cybernétique de Nantes). Do 2015. ostao je pridruzeni
istraziva¢ Pascalova instituta u Clermont-Ferrandu. Godine 2017. IRCCyN postaje LS2N
(Laboratorij za digitalne znanosti), gdje je prof. Martinet bio zamjenik voditelja tima ARMEN
(Autonomie des Robots et Maitrise des interactions avec |'ENvironnement, Autonomija robota i
upravljanje interakcijom s okolinom).

Bio je koordinator projekta EMIMD EMARO+ (Th European Master on Advanced RObotics Plus,
projekt visokog obrazovanja u podruéju inteligentne robotike) u razdoblju 2014. — 2016. godine, a
2015. — 2019. zamjenik voditelja Francuske istrazivacke mreze za robotiku.

U studenome 2017. prelazi na Nacionalni institut za istrazivanja u racunalnim znanostima i
upravljanju INRIA Sophia Antipolis (National Institute for Research in Computer Science and
Control) kao direktor istrazivanja. U razdoblju 2018. — 2021. godine voditelj je tima CHORALE
(Collaborative and HeterOgeneous Robots interActing in Live Environment), a u svibnju 2021.
godine postaje ¢lan tima ACENTAURI (Artificial intelligenCE and efficieNT Algorithms for
Autonomous Robotics, Umjetna inteligencija i u¢inkoviti algoritmi za autonomnu robotiku).

SazZetak predavanja

Posljednjih desetlje¢a automatizirana vozila pocela su se primjenjivati u mnogim namjenskim
podrucjima, gdje su varijacije u okoliSu uglavnom ogranicene, Stoga se predlazu rjeSenja kao $to su
automatizirano pracenje konvoja, automatizirano parkiranje i automatizirana navigacija.

U stvarnosti razvoj autonomije zahtijeva odlucivanja temeljena na sposobnostima poznavanja
realnog stanja autonomnog sustava. Autonomna navigacija u okruZzenju naseljenom ljudima
izazovna je jer se suocava s problemom robota koji moze zakazati, poglavito u okolnostima gdje se
reaktivnim tehnikama ne uspijeva pronaci rjeSenje.

Na odredenoj razini gustoce prometa nema rjesenja ako ne uzmemo u obzir evoluciju okolisa kroz
vremenski horizont. Postoje razli¢iti aspekti koje treba uzeti u obzir — npr. ljudi kao sudionici u
prometu (ili jednostavno pjeSaci s uredajem za elektricno kretanje ili bez njega) koje treba
promatrati i nauciti predvidjeti njihovo ponasanje. Potreban je tocan i realan model takvog agenta.

Na tom podru¢ju nedavno je postignut napredak unaprjedenjem klasi¢nog modela drustvenog
pritiska. Drugi aspekt bavi se promatranjem covjeka koji predstavlja ,,skrivenu dimenziju” te se
postavlja pitanje Sto je potrebno promatrati i §to se moze promatrati. Tre¢i aspekt bavi se
upravljanjem radi praéenja djelovanja robota. Pitanje je $to je najbolje poduzeti s obzirom na znanje
koje imamo 1 zapaZanja koja provodimo kako bismo dosli do odredenog mjesta u okoliSu naseljenog
ljudima. Tijekom prezentacije bit ¢e predstavljena neka od dosadasnjih i aktualnih istrazivanja na
tom podrudju.
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