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ABSTRACT
Th e work d eal s with th e creation of a u n iversal com m u n ication protocol for m obi l e

robot con trol . Th e resu l t is th e creation of XM L sch em a an d bin ary form at, su ch a

protocol in cl u d in g testin g on two practical exam pl es. Th e work al so d eal s with parts

of artificial in tel l igen ce – pl an n in g.

CÍL
Vel cí výrobci m obi l n ích robotů d od ávaj í ke svým výrobků m j ako sou část i ovl ád ací

program pro d an éh o kon krétn íh o robota. Při přech od u ke kon ku ren čn í firm ě j e tak

n u tn é se zn ovu n au čit ovl ád at kon krétn í ovl ád ací program (a přepsat d o toh oto

prostřed í j iž im pl em en tovan é al goritm y) .

Cíl em této práce j e n avrh n ou t, im pl em en tovat a otestovat n ávrh j ed n otn éh o

kom u n ikačn íh o protokol u pro ovl ád án í m obi l n ích robotů , který by tyto n ed ostatky

el im in oval .

Sou částí práce j sou také zákl ad n í in form ace o části u m ěl é in tel igen ce – pl án ován í.

METODIKA
Kom u n ikačn í protokol j e n avržen j ako u n iverzál n ě pou žitel n ý pro široké spektru m

m obil n ích robotů . Pom ocí toh oto protokol u j e m ožn é získávat ú d aj e ze sen zorů

(n apříkl ad d ál kom ěrů ) robota, stej n ě j ako ovl ád at efektory robota (n apříkl ad

m otory) . Kom u n ikačn í protokol j e d efin ován j ako vl astn í zn ačkovací j azyk n ad

m etaj azykem XM L. Protože j e zn ám a n eefektivita j azyků postaven ých n ad textovým

XM L (tagy m oh ou vel ikostn ě překračovat vl astn í obsah zprávy) j e vytvořen také

n ávrh bin árn íh o protokol u , který j e d atově ú sporn ěj ší.

Kom u n ikace m ezi robotem a ovl ád acím program em probíh á pom ocí zpráv skrz

zprostřed ku j ící apl ikaci (viz obrázek 1) , která překl ád á pl atform n ě závisl é příkazy

řízen í robota n a pl atform n ě n ezávisl ý n avrh ovan ý protokol a opačn ě. Zprostřed ku j ící

apl ikace j e tak j ed in ou sou částí cel éh o řešen í, která m u sí být pro každ éh o robota

(n ebo sku pin u robotů ) im pl em en tován a zvl ášť.

Kom u n ikačn í protokol n ed efin u j e způ sob j akým bu d ou j ed n otl ivé zprávy přen ášen y

m ezi ovl ád acím program em a zprostřed kovatel skou apl ikací a zál eží tak čistě n a

rozh od n u tí tvů rce kon krétn íh o řešen í.

Obrázek 1: I d ea n ávrh u kom u n ikačn íh o protokol u a zobrazen í ú l oh y

zprostřed kovatel ské apl ikace

PLÁNOVÁNÍ

Dn es n ej častěj i pou žívan ým j azykem pro popis pl án ovací ú l oh y j e j azyk PDDL, který

u m ožň u j e zapisovat j azyk STRI PS pom ocí syn taxe j azyka LI SP, ze kteréh o vych ází.

Zákl ad em při řešen í probl ém ů pom ocí pl án ován í j e vytvořen í d om én y světa (která

obsah u j e pred ikáty a akce, které se v tom to světě m oh ou od eh rávat) a kon krétn íh o

probl ém u , který j e třeba řešit. Dom én a a probl ém j sou poté před l ožen y pl án ovači ,

který vytvoří kon krétn í pl án pro řešen í d an éh o probl ém u .

Pl án ován í j e výh od n é v situ aci , kd y d och ází ke zm ěn ám probl ém u a systém m u sí být

sch open n orm ál n ím způ sobem fu n govat (al goritm u s se přeprogram ovává za běh u ,

bez zásah u program átora) .

Pl án ován í j e sou částí u m ěl é in tel igen ce a tvoří j ej í j ed n o vel ké od větví. Výsl ed kem

pl án ován í j e pl án – n ebol i přesn ý popis j ed n otl ivých kroků způ sobu , j akým z vých ozí

situ ace (obrazu světa) , n azvan é počátečn í, d ostan em e situ aci cíl ovou (cíl ovou

form u l i) . Pro popis pl án ován í se vyu žívá situ ačn í kal ku l , který vych ází z pred ikátové

l ogiky prvn íh o řád u , kd e j e ke každ ém u pred ikátu přid án situ ačn í term .

VÝSLEDKY
Práce přin áší n ásl ed u j ící výsl ed ky:

– N avržen ý a im pl em en tovan ý kom u n ikačn í protokol (+ apl ikaci n a j eh o sn ad n é

l ad ěn í)

– U n iverzál n í ovl ád ací program pro řízen í robota (viz obrázek 2)

– Ú l oh y pro otestován í n avržen éh o řešen í – " J ízd a po čáře" a " Barevn é terčíky" ,

tyto ú l oh y m oh ou zároveň sl ou žit j ako ú l oh y prezen tačn í. V těch to ú l oh ách j e

prezen tován o spoj en í počítačovéh o vid ěn í a robotiky.

– Program pro u kázku pl án ován í. V program u j e sim u l ován d opravn í probl ém .

V praxi j e m ožn é vyu žít výsl ed ků této práce před evším v obl asti robotiky, kd y j e d án

kon stru ktérů m robotů j iž h otový n ávrh kom u n ikačn íh o protokol u , který m oh ou

vyu žít ve svů j prospěch . Tito kon stru ktéři se tak n em u sí zabývat im pl em en tací

vl astn íh o ovl ád acíh o program u a zároveň m oh ou d át všem u živatel ů m svých robotů

svobod n ou vol bu pro výběr vl astn íh o ovl ád acíh o prostřed í.

← Obrázek 2: U n iverzál n í ovl ád ací program pro řízen í robota po připoj en í k robotu

Robotin o firm y Festo.

→ Obrázek 3: U kázka pl án ován í d opravn íh o probl ém u .
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