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Abstrakt

Prace se zabyva tvorbou univerzalniho komunikacniho protokolu pro ovladani mobilniho robota. Vy-
sledkem je vytvofeni XML schématu a bindrniho formétu takového protokolu vcetné jeho otestovani na
dvou praktickych ukazkach. Prace se také zabyva Casti umelé intelignece — planovanim.

Uvod

Velmi Casto se v dne$ni dobé miZeme setkat s robotyﬂ Ti v dne$ni dobé pracuji v primyslu, zdravotnic-
tvi, armadé i na mnoha jinych mistech. VéEtSina takto vyuzivanych robotd disponuje pouze robotickou
rukou — jsou napevno umistény. Tito roboti se nemohou samostatné pfemist’ ovat, coZ je jejich hlavni
nevyhoda.

Druhou skupinu tvofi roboti pohyblivi — mobilni. Velci vyrobci mobilnich robotti doddvaji ke svym
vyrobkim jako soucdst i ovlddaci program pro daného konkrétniho robota. Pfi pfechodu ke konkurenéni
firmé je tak nutné se znovu naudit ovlddat konkrétni ovlddaci program (a pfepsat do tohoto prostiedi jiz
implementované algoritmy). Cilem této prace je navrhnout, implementovat a otestovat navrh jednotného
komunikacniho protokolu pro ovladani mobilnich robott, ktery by tyto nedostatky eliminoval.

Pro praktickou implementaci navrhovaného feseni je pouZzit mobilni robot Robotino od némecké
firmy Festo.

Planovani je ¢asti umélé inteligence a zabyva se tvorbou plant — pfesné danych elementarnich kroki,
které vedou z pocatecni situace do situace cilové.

Navrh univerzalniho komunikac¢niho protokolu

Komunika¢ni protokol je navrzen jako univerzalné pouZzitelny pro Siroké spektrum mobilnich roboti.
Pomoci tohoto protokolu je mozné ziskavat tidaje ze senzord (napriklad ddlkoméril) robota, stejné jako
ovladat efektory robota (napriklad motory). Komunikacni protokol je definovén jako vlastni znackovaci
jazyk nad metajazykem XML. ProtoZe je zndma neefektivita jazykd postavenych nad textovym XML
(tagy mohou velikostné ptekraCovat vlastni obsah zpravy) je vytvoren také ndvrh bindrniho protokolu,
ktery je datové tspornéjsi.

Komunikace mezi robotem a ovlddacim programem probihd pomoci zprav skrz zprostfedkujici apli-
kaci, ktera preklada platformné zavislé ptikazy fizeni robota na platformné nezavisly navrhovany proto-
kol a opacné. Zprostredkujici aplikace je tak jedinou soucdsti celého feSeni, kterd musi byt pro kazdého
robota (nebo skupinu robot) implementovana zv1ast’.

Komunikac¢nfi protokol nedefinuje zptisob jakym budou jednotlivé zpravy prenaseny mezi ovladacim
programem a zprostfedkovatelskou aplikaci a zaleZ{ tak Cisté na rozhodnuti tviirce konkrétniho feseni.

1y Geském jazyce je moZné psit roboti i roboty. Podle Internetové jazykové piirucky Ustavu pro jazyk esky bychom pro
stroj podobny ¢lovéku méli zdsadné pouzivat rod muzsky Zivotny, pro stroj ktery neni podobny ¢lovéku jsou mozné obé varianty
Zivotnosti.
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Obrézek 1: Idea ndvrhu komunikacniho protokolu a zobrazeni dlohy zprostfedkovatelské aplikace

Pro otestovani funkcnosti navrhu byly vytvoreny dve prezentacni ulohy (jizda robota po Cerné Cafe a
jizda robota mezi barevnymi vélci), které spojuji robotiku se zpracovanim obrazu algoritmy pocitacového
vidéni.

Vysledky a diskuze

Vysledkem prace je hotovy navrh univerzalniho komunikacniho protokolu jako jazyka nad XML, spo-
le¢né s bindrni podobou tohoto protokolu. Dal§im vystupem préce je univerzdlni ovlddaci program a
implementace zprosttedkujci aplikace pro robota Robotino firmy Festo.

Soucésti prace jsou také dvé prezentacni dlohy, které mohou zvednout zdjem o studium robotiky.
Prilozena je také planovaci tiloha, ktera spojuje vyhody klasickych programovacich jazyki (C#, Java, .. .)
s jazykem pro pldnovéani dloh PDDL (Planning Domain Definition Language) — zaloZeném na STRIPS.
Toto vyhodné spojeni je ukdzdno na prikladu transportu ndkladu mezi jednotlivymi uzly sité.

Zaveér

Robota je moZné pomoci ovladaciho programu ovlddat, komunikace prostfednictvim navrhovaného fe-
Seni funguje velmi dobfe. Prezentacni tlohy spliuji zadadni a existuje redlny predpoklad, zZe pfi zméné
robota by fungovaly stejné dobfe.

V praxi je mozné vyuzit vysledki této prace predevsim v oblasti robotiky, kdy je dan konstruktérim
robotl jiz hotovy navrh komunikac¢niho protokolu, ktery mohou vyuZit ve svilij prospéch. Tato price
mizZe byt vyuzita i ve vyuce predméti souvisejicich s robotikou, pocitacovym vidénim, nebo pfi dnech
otevienych dvefi.

Na préci lze ddle navazat implementaci zprostfedkujicich aplikaci pro dalsi roboty nebo rozsifenim
planovaci tlohy o fyzickou implementaci na nékterém z robotu.
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