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Streszczenie. Przedmiotem wystgpienia byly zagadnienia zwigzane ze sterowaniem
iplanowaniem ruchu robotow kroczacych. Przedstawiono szescionozne roboty kroczace zbu-
dowane w Instytucie Automatyki i Inzynierii Informatycznej Politechniki Poznanskiej — ich
system percepcji i sterowania. Zaprezentowano wykorzystanie metod optymalizacji i uczenia
maszynowego do syntezy sterownika robota kroczacego. Prezentacja dotyczyla rowniez za-
gadnien zwigzanych z metodami wyznaczania $ciezki ruchu dla robotéw kroczacych w nie-
uporzadkowanym $rodowisku. Waznym punktem wystgpienia byt problem zwigzany z be z-
piecznym wykonaniem zaplanowanej sciezki ruchu oraz samolokalizacja robota.



