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Organizace Zkousky a zapocty
Semor 2009

Zkousky a zapocty

o terminy kazdy Ct od 17:20 v u-lab2 (jako byla cvigeni)
@ zapoclty spojené se zkouskou
o forma — 2 témata, pisemna priprava, Ostni zkouska

@ terminy pouze v ramci zkouskového obdobi
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Organizace Zkousky a zapoclty
Semor 2009

Seminar z mobilni robotiky

@ prevazné referativni
@ letosni téma multi-roboti (pfipadné kolonie roboti)

@ pokusy na heterogenich multi-robotech (5 skolnich Robototi,
Morboti, Eduro, Kryplik, upravend RC auti¢ka, mozna
Monstrboti)

e middleware pro integraci (pravdépodobné Player/Stage)
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

@ sada robotl, co mohou pracovat samostatné
@ dohromady dokazou vice (synergy = celek je vice nez soucet
¢asti)

@ homogeni vs. heterogeni
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Priklad heterogeniho multi-robota

A Miniature Robotic System for Reconnaissance and
Surveillance, ICRA 2000

velky robot (ranger) dopravi na misto uréeni malé roboty
(scouts)

dojezd az 20km

vystrelovaci mechanismus do vysky 30m

(]

prostreli sklo
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Uvod

Priklad

Popis kor e multi-robota
Multi-roboti Plan

SLA

Swarm

@ maly, velice odolny, robot velikosti ru¢niho granatu
o differencialni fizeni s podpérou

@ vystrelovaci pruzina — prekona az 1m vysoké prekazky
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Popis konfigurace multi-robota

@ pracovni prostor (work space) ziistava stejny (2D nebo 3D)

@ konfiguraéni prostor je mnohonasobné vétsi (napf. pro 10
stejnych roboti s pozici a nato¢enim ma dimenzi 30)

@ ¢im je konfiguracni prostor specificky?
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Planovani cesty — naivni pristup

@ pouzit pravdépodobnostniho pladnovace (napf. RRT) v dimenzi
konfigurace jednoho robota x pocet robotil

@ pohyby jednotlivych roboti jsou vsak skoro nezavislé . ..
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM
Swarm

Oddélné planovani (decoupling)

@ urcit poradi robotd pro planovani

@ pldnovat pro kazdého zvlast s tim, ze se pohybuje v
dynamickém (znamém) prostredi

@ tento pristup nemusi najit existujici reSeni
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Heuristika - pevné trasy, optimalizace priijezdu

nezavisle naplanovat trasy pro vsechny roboty

dodatecné optimalizovat rychlost prijezdu i s moznosti
couvani

pro N roboti to znamena hledat cestu z (0,0, ...,0) do
(1,1,...,1) v N-dimenzionalni krychli

@ opét nemusi najit existujici reseni
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Koordinované planovani — roadmaps

@ spolecna sit cest

o test kolize mezi vrcholy (pozice v konfiguraénim prostoru) a
hranami

e trividlni krok (N — 1 robot( stoji a pouze jeden udéld krok)

o flat" verze grafu ma n™ vrchola (N robotii a n vrcholi
zakladniho grafu)

@ moznd agresivni komprese pomoci dekompozice grafu cest (to
az na SEMORu)
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

SLAM pro multi-roboty

@ pri kontaktu predani nasbiranych dat
@ vzdjemné se mohou pouzivat jako aktivni majacky (napf. pro
objezd prekazky)

s

o lokalizaéni sit
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Uvod

Priklad

Popis konfigurace multi-robota
Multi-roboti Planovani cesty

SLAM

Swarm

Swarm robotics

o typicky velké mnozstvi jednoduchych robotl

@ vznik slozitého kolektivniho jednani na zdkladé vzajemnych
jednoduchych interakci a interakci s prostfedim

@ vyznam i v biologii (chovani hmyzu, mravenci, atd.)
@ scalebility (napf. pouzivanim pouze lokalni komunikace)

@ nanorobotics, microrobotics, distribuované vnimani

www.swarmrobot.org
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Motivace
PolyBot

Rekonfigurovatelni roboti Repliteziier

Motivace

o roboticky systém z N oddélitelnych casti

@ jednotlivé moduly mohou byt specifické (napf. modul na
utahovani matic)

@ rizné konfigurace se vyporadaji s riznym prostfedim (kolo,
pavouk, had)
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Motivace
PolyBot

Rekonfigurovatelni roboti Repfieziien

PolyBot

@ univerzalnost — diky mnozstvi konfiguraci, néco jako LEGO

@ robustnost — snadno nahraditelné dily

@ nizka cena — seriova vyroba

@ dva typy moduli: segment (LDOF a 2 konektory), uzel (ODOF
a 6 konektor()

@ velikost do 5cm, 32 modull poskladanych z modelarskych serv

@ komunikace pres CAN bus
: . _ Chamfered holes x4

e }_%’%_(Grooved pins x4
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Motivace
PolyBot
Replicator

Rekonfigurovatelni roboti

Replicator

o Evropsky projekt, probiha i na FEL CVUT

@ roboti ve tvaru krychle velikosti 5cm

@ moznost propojeni vypocetni sily, distribuované vnimani,
napdjeni

L i
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Motivace
PolyBot

Rekonfigurovatelni roboti Replhezier

Zavér a neb co dal?

o Eurobot 2009 — do konce ledna registrace
@ Robotour 2009 — pravdépodobné v zafi
@ Seminaf z mobilni robotiky — kaZdou St od 17:20
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