g // =

MAAST -

KINANTHI SUTOPO & PAUL CHUN

/




ling past cliffs of




iy T3 o, - :
Tk e S

THE HISTORY OF INDUSTRIAL ROBOTS

From single taskmaster to Self-teacher
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Nederlandse restau s zetten robots in
als obers
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{ Als gevolg van automatisering zijn de afgelopen jaren al honderdduizenden
banen verloren gegaan. Onder meer de administratieve sector is erg

gevoelig voor zogenoemde robotisering.

Deze robot gaat de gasten van Royal Palace bedienen
https://www.nu.nl/economie /3894824 /tienduizenden-banen-weg-automatisering.html
Q https: / /www.rtlnieuws.nl /editienl /artikel /5133996 /nederlandse-restaurants-robots-obérs-

bediening-corona-maatregelen


https://www.nu.nl/economie/3894824/tienduizenden-banen-weg-automatisering.html
https://www.rtlnieuws.nl/editienl/artikel/5133996/nederlandse-restaurants-robots-obers-bediening-corona-maatregelen
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- ZORGROBOTICA BIEDT NOG GEEN OPLOSSING VOOR
PERSONEELSTEKORTEN

De belofte van zorgrobotica om een
oplossing te bieden voor het
personeelstekort in de zorg, wordt
nog niet geheel waargemaakt. De
redenen hiervoor zijn dat de
techniek soms nog niet zo ver is

dat de robot aan de verwachtingen
voldoet, de kennis van

zorgpersoneel over de

mogelijkheden beperkt is en dat
het door tijdgebrek moeilijk is om
te investeren in het leren omgaan
met zorgrobots.

https: / /www.icthealth.nl /nieuws /zorgrobotica-biedt-nog-geen-oplossing-voor-personeelstekorten



https://www.icthealth.nl/nieuws/zorgrobotica-biedt-nog-geen-oplossing-voor-personeelstekorten/
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Socratische Verdieping
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EXAMPLE OF ROBOTS

ROBOTICS AT GLANCE
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Pre-Programmed Tele-operated Robots Autonomous Robots Augmenting Robots Humanoid Robots
Robots Drones Vacuum cleaner robots Exoskeletons Hanson Robotics’ Sophia
Mechanical arm Surgery robots UAV (Unmanned Aerial Prosthetic devices Boston Dynamice’ Atlas
Vehicles)

INNOVATION



AUTONOMY IN ROBOTICS

IFR* LEVELS OF AUTONOMY IN ROBOTICS DEFINITION

| THE FIVE LEVELS OF AUTONOMY IN ROBOTS |

WO AUTO MO Y, O AUTONONY, BD MO AUTONOMY BUT
R TE COMTRL SEHEE LMD M AFOMD RIMAT AWD AT AFOMD
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Hard code awerrides
protabilistic
algoritvms

I ; Hard code ovwemdes
User ensures safety Sensors on cages Semngi;u;w e probabilistic

algonthms

NO Al DETERMINISTIC ALGORITHMS | |~

*IFR : International Federation of Robotics o INNOVATION

SAFETY
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obotisering te introduceren?”

C “Mensen of Technologie”
/ Mensen Technologie ?
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sitie spelen

jonge medewerkers een cruciale rol”
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https://www.mckinsey.com/featured-insights/future-of-work/the-future-of-work-after-covid-19
https://www.mckinsey.com/featured-insights/future-of-work/the-future-of-work-after-covid-19

“You can’t always get what you want, but if you try....... j

\ Sometimes, you just might find You get what you need.”
- Rolling Stones




