Utelesena umetna
inteligenca:
Inzenirska
dekonstrukcija

Sistemska arhitektura, aktuacija in
kognitivni modeli na WAIC 2026.

[MOCK DATA STREAM:
BOOT SEQUENCE. ..
SENSOR FUSION ACTIVE...
ENVIRONMENT MAPPED. ..
WAIC_2026_SYS_ONLINE]




Makro kontekst: WAIC 2026 in industrijski prehod

Inzenirska metrika Sprememba paradigme Realnost industrije
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1 5 | e a a + Prehod od generiranja besedil (LLM) Roboti prehajajo iz demonstracijskih

serijsko proizvedenih humanoidnih k mndelnn*! delovanja v fiziCnem svetu Iabnratpr:ijev (*in uliﬁn*gga plesa) v

robotov (Agibot). (World Action Models). neprekinjene industrijske operacije v
tovarnah.




Diagnosticna matrika:
LLM proti uteleseni UI
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podatki in sintaksa. podatki prostorska akcija.
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Zanka uteleSene umetne inteligence (Sistemska arhitektura)

Zaznavanje
(Senzorika)

Laserski in opticni sistemi
(spredaj in zadaj).
360-stopinjsko kartiranje
prostora v realnem casu.

Kognicija
(Obdelava)

Simultano odlo€anje in
procesiranje.

Racunanje potrebne sile
in analize okolja.

ZAKASNITEV (LATENCY)
< 1@éms = KLJUC DO USPEHA

Aktuacija
(Izvedba)

Nadzorovane robotske roke.
Prilagodljiv oprijem in izvedba
fiziéne naloge.




Problem variabilne aktuacije: Prilagajanje materialnim lastnostim (Agibot)

Objekt 1: PloCevinka
| TOGOST: VISOKA

(Togo). Natanéna ocena teZe,' gpp1IEM- STANDARD
standardni industrijski | SILA: SREDNJA
oprijem.

Objekt 2: Plisasta igraca
(Deformabilno).
Zaznavanje mehkobe.
Zahteva zmanjsSano silo

| TOGOST: NIZKA
| OPRLIEM: MEHAK
(SOFT-TOUCH)

oprijema (soft-touch) za b
preprecitev poskodbe.
Objekt 3: Velika Skatla | TOGOST:
(Tezko/Nerodno) . SREDNJA/MASIVNA
Zahteva povecan | OPRIJEM:
navor, Sirok oprijem | gﬁgyﬂggﬁf”
in stabilizacijo (NAVOR)

celotnega trupa.
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Objekt 3: [fﬁﬂ

Velika Skatla

Objekt 1: Plocevinka

Objekt 2: PliSasta igraca %
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1.0s
Cas stika

Sinteza: Preprosto dvigovanje zahteva socasno
delovanje vec senzorjev, ki sistemu narekujejo
mikrometricno prilagoditev izhodne moci.




Programska arhitektura in industrijsko skaliranje
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\ Eksponentna rast v tovarni: Prehod 1z 2 testnih na 8 polno operativnih robotov.
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1. robot vzame
material

1 ?;;E arhitektura 1 mesec za ponovno programiranje prilagoditev tovarni.

Nova arhitektura i . . :
2 (Agentna platforma 2026) _ 1 dan za popolno adaptacijo (Zero-code / hitra prllagudlte'q).

Komunikacija med roboti odpravlja trenja, ki so znacilna za clovesko koordinacijo.




Trening modelov brez neposrednega upravljanja (No-Matrix)

Zajem podatkov v realnem svetu

World Action Model

Dinamic¢na robustnost

Tarca: Argentina

Ljudje nosijo senzorne naprave, ki
belezijo interakcijo s fizicnim
svetom. Odpravlja potrebo po
nezaZzeleni teleoperaciji robotov.

Masovni vnos podatkov ustvari
kognitivni model s primarnim
poudarkom na fizicni sili in

geometriji.

Robot se takoj prilagodi
spremembam okolja (premikanje
tarce) brez vnaprej dolocCene poti.




Protokol "Zero-Change": Avtonomija v nestrukturi

ranih okoljih
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2. Kalkulacija

Izracun poti za
izogibanje trkom
(Collision Avoidance)
z okolico.
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1. Zaznavanje

Dinamicna ocena
globine (Dynamic
Depth Pexception)
v tesnem bobnu
pralnega stroja.

Wf:

3. Izvedba
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Dolgotrajna opravila

susilni stroj ->
Zapiranje vrat.

(Long-horizon tasks):

¥ | Odpiranje vrat ->
Prenos perila v

Inzenirska vrednost:
Integracija v obstojeco

infrastrukturo (hoteli,

e

lekarne) brez dragih fizicnih

predelav prostorov.




Optimizacija sistema: Iskanje inzenirske zlate sredine
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oy Drage, biomimeticne
/S cloveske roke
] (Prekomerni inzeniring /

previsoki stroski
vzdrzevanja).

Enostavni avtomati
(nezmozni
vecdimenzionalne
manipulacije).

/lata sredina:
‘K“xx Ena robotska roka s
tremi preprostimi,
zamenljivimi orodji.

Zanesljivost izvedbe naloge
(3.000 SKU-jev)

Nizka |~ S| »
Nizka Visoka
Cena / Kompleksnost strojne opreme

Zakljucek: Pametnejsi algoritem omogoca cenejso strojno opremo. Doseganje enakega

rezultata z drasticno nizjimi stroski za komercialne verige lekarn.




HRI vmesniki: F

[ ] L ]

izicna interakcija in custvena telemetrija

Emotional Mapping UI dashboard

Zaznavanje obrazov

Sledenje v realnem ¢asu in I‘@ ®)!
- .o 5
prepoznavanje do 8 razliénih
osebkov v bazi podatkov. ® || &
L i

Fizicni vnosi (Kartiranje dotika)

OPTICNI SENZORJI

Fizicno boZenje sprozi @
algoritem za 'udobno’ stanje. {b —Ir

Mocno stresenje sprozi

stanje 'jeze/zalosti’
(vizualizirano z rdecimi @—p Jeza/Zalost
opticnimi izhodi). WY

Lokalni spomin

Shranjevanje preteklih Interakcija 1

fizicnih interakcij

ustvarja personaliziran ' T
nterakcija 2

odzivni model - stroj
postane integriran -
socialni agent. Interakcija n




Nevralno dekodiranje: Obvod mehanskih vmesnikov (BCI)

Neposredno prevajanje
mozganskih signalov (Brinkco)
brez vmesnih krmilnikov.

Neural
Activity

0100110 1011010
1100101 6100011
8100110 1100101
0010101 0010160
8110181 1110101
1100110 0001000

—

Naloga: Aplikacija:

Natan¢na manipulacija (drzanje kozarca vode),
ki zahteva izjemno mikrometriranje sile na
podlagi miselnih vzorcev z nizko latenco.

NoSljivi eksoskeleti in proteticne resitve
naslednje generacije za gibalno ovirane osebe.




Arhitekture aplikacij na WAIC 2026

Primarni

Sl e o 7 Resitev strojne opreme
inZzenirski izziv

Platforma | Tip robota

Multi-senzoricna Kompleksna dlan,
fuzija sile celotno telo.

Industrijski /
Humanoid

N Lelarria/ Navigacija in 1 roka + menjalna
2 ' No-Matrix Ldefstika ‘Zero-change’ orodja (nizki
prilagoditev stroski). L= %

Osebni

Hitrost procesiranja | Mikro-sexrvomotoriji,
spremljevalec —

vizije v Zivo masa <200g.

BCI Dekodiranje nevralnih | Neinvazivni EEG qggﬂwk

Brinkco signalov z nizko sprejemniki, -
kit latenco direktna aktuacija.}ﬁéF




Inzenirska sinteza: Ekonomija robotike

Zrela dobavna veriga

Centralizirana proizvodnja in integracija vseh komponent
(od lidarskih senzorjev do servomotorjev).

™

Padec stroskov strojne opreme

Neposredna posledica mnozicne proizvodnje in strateskega prehoda
kompleksnosti iz mehanskih sklopov na programsko opremo (AI modele).
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Globalna dostopnost

Demokratizacija tehnologije. Roboti postajajo cenovno dostopni za drzave v
razvoju in globalni jug, kar omogocCa prenovo industrije na globalni ravni.
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- Algoritmi so reSili digitalni svet. Naslednja meja je fizicni prostor.

- Uspeh uteleSene UI ni v popolni simulaciji cloveka, temvecC v absolutni optimizaciji
cene, strojne opreme in robustnosti modelov.

- [END OF DIAGNOSTIC SEQUENCE]




