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Kemampuan dalam penalaran dan pengambilan keputusan merupakan 
dua fakultas utama yang membedakan sebuah robot dengan sebuah 
perangkat otomasl sedel1ana yang dirancang untuk melakukan suatu 
fungsl lun9ga!. Cara yang paling umurn untuk mencapal kedua fakultas 
tersebut adalah dengan membekali robot dengan suatu model yang 
disesuaikan terhadap lingkungannya, yang mungkm dapal selanjutnya 
dlgunakan unluk "memlklrkan" lentang keadaan lingkungannya, alau 
membua! perencanaan untuk mencapal tujuan yang akan diperoleh, 
yang selanJutnya memutuskan eksekusl yang diperlukan seSUSI 

••.po..."can,aan yang lalah diputuskan. 
ringkas dan sedemana Ini dapal dijadikan sebagai maten acuan 
pembaca yang sedang mempelaJOll kecerdasan bualan.Adapun 

yang _ di daIam _ n moncaIwp' RPL. 
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PENDA~ 

Kemampuan dalam penalaran dan p 
keputusan merupakan dua f(ikultas utama 
bedakan sebuah robot dengan sebuah per 
masi sederhana yang dirancang untuk 
suatu fungsi tunggal. Cara yang paling w 
mencapai kedua fakultas tersebut adalah dE 
bekali robot dengan suatu model yang dise 
hadap lingkungannya, yang mungkin daI 
nya digunakan untuk "memikirkan" tenta 
lingkunga.nn'ya, atau. membuat· perencar 
mencapai tujuan yang akan diperoleh, yaJ 
nya memutuskan eksekusi yang diperlt 
perencanaan yang telah diputuskan. 

Pendekatan yang paling umum dal 
robotika atau bidang kontrol otomatis sec. 
menggunakansuatupemodelanmatemati~ 
fleksikan evolusi dari keadaan sebuah ro 
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