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Streszczenie

Rozprawa poswiecona jest zagadnieniu automatycznego wykonywania ztozonych zadan w systemach
sktadajacych sie z robotéw mobilnych i inteligentnych, kognitywnych urzadzen potgczonych w sie¢
komunikacyjna. Proponowane rozwigzanie polega na stworzeniu odpowiedniej infrastruktury
informacyjnej dla systemu rozproszonego opartej na paradygmacie SOA (Service Oriented Architecture).
W sktad tej infrastruktury wchodza: architektura SO-MRS, wspdlna reprezentacja Srodowiska
(ontologia), uniwersalny jezyk opisu tej reprezentacji oraz protokoty do komunikacji miedzy
komponentami systemu w ramach architektury SO-MRS.

W ramach tej architektury mozna wyodrebnic¢ nastepujgce typy komponentéw komunikujgcych sie ze
soba:

* MenadZzer Zadan; umozliwia uzytkownikowi definiowanie opisu sytuacji w $rodowisku.
Doprowadzenie do tej sytuacji jest zadaniem do wykonania przez system.

+ Agent; odpowiada za wykonanie zadania, czyli wyszukanie odpowiednich ustug, a nastepnie za
ich aranzacje i wywotanie.

*+  Rejestr Ustug; odpowiedzialny za rejestrowanie ustug oraz za przechowywanie i udostepnianie
informacji o tych ustugach.

* Repozytorium; przechowuje i udostepnia dane o aktualnych mapach obiektowych — reprezentacji
Srodowiska fizycznego.

*+ Usfuga. Ustugg moze by¢ dowolna czynnos¢ (funkcja) realizowana ($wiadczona) przez
urzadzenie. Wszystkie urzadzenia (w tym roboty mobilne) sg widziane w systemie jako zbiory
ustug, ktdre swiadcza.

Rozprawa rozpoczyna sie od przedstawienia proponowanego rozwigzania w kontekscie rozwoju nowe;j
dziedziny robotyki, jakg jest tworzenie systemdéw wielorobotowych majgcych wspiera¢ cztowieka
w realizacji ztozonych zadan. W kolejnych rozdziatach sg szczegétowo omawiane poszczegdlne elementy
technologii:

+  architektura systemu i zakres funkcjonalnosci kazdego z jej komponentow,

*+ przyjety sposéb reprezentacji srodowiska wspdlnego dla cztowieka i otaczajacych go urzadzen,
czyli koncepcje map obiektowych, oraz wspdlny jezyk opisu $rodowiska stuzacy do
deklaratywnego definiowania zadan i interfejsow ustug,



* protokoty komunikacyjne i funkcjonalnos¢ systemu SO-MRS, tj. ogdlny format wiadomosci, ich
typy, oraz same protokoty poprzez przedstawienie poszczegdlnych komponentéw systemu jako
automaty skoniczone wraz z ich stanami i zdarzeniami (takimi jak odbieranie i wysytanie
wiadomosci okreslonego typu) powodujgcymi przejscia miedzy tymi stanami.

W kolejnych dwdch rozdziatach opisane zostaty eksperymenty przeprowadzone w srodowisku
rzeczywistym i symulacyjnym. W pierwszym z nich przedstawiono eksperymenty przeprowadzone na
pierwszej, prototypowej implementacji systemu wielorobotowego stworzonej na bazie zaproponowanej
technologii informacyjnej. Na ich opis sktada sie zachowanie systemu (jego poszczegdlnych
komponentdéw) oraz zawartosci przesytanych wiadomosci (w ramach protokotéw), podczas realizacji
zadania z klasy zadan transportowych wykonywanego w rzeczywistym srodowisku testowym przez dwa
roboty mobilne. W drugim rozdziale opisane zostaty dodatkowe eksperymenty zrealizowane
i przeprowadzone w ramach projektu RobREx w srodowisku symulacyjnym.



