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Kemampuan dalam penalaran dan pengambilan keputusan merupakan
dua fakultas utama yang membedakan sebuah robot dengan sebuah

perangkal olomasi sederhana yang dirancang untuk melakukan suatu
fungsi tunggal. Cara yang paling umum untuk mencapai kedua fakuitas

~ fersebut adalah dengan membekali robot dengan suatu model yang
- disesuaikan terhadap lingkungannya, yang mungkin dapat selanjutnya
~ digunakan untuk “memikirkan’ tentang keadaan lingkungannya, atau
uat perencanaan untuk mencapai tujuan yang akan diperoleh,
selanjutnya memutuskan eksekusi yang diperlukan sesuai

aan yang telah diputuskan. '
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