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Téma: Inteligentné robotizované systémy, pocitacova podpora

Riadenie mobilného robota
prostrednictvom WEB rozhrania

Uvod

So stéle rastlcim pouzivanim internetu rastie aj mnozstvo inteligent-
nych zariadeni alebo systémov uréenych pre sluzby, bezpeénost a za-
bavu. Tieto umoznuju distribuovanie pocitacovych systémov a vyuzitie
pozorovacich kamier, dalekohladov, manipulatorov a mobilnych robo-
tov. Aj ked' predstava internetovych robotov alebo internetovo zaloze-
nych robotov je relativne nova, tesi sa velkému zaujmu vyskumnikov.
Okrem ovladania v nebezpecnych prostrediach, ktoré st tradi¢nymi
tele-robotickymi operaciami, internetové roboty rozsiruju hranice
realneho vyuzitia robotov v oblastiach nazyvanych ako tele-vyroba,
tele-vyucba, tele-chirurgia, ale aj ako sprievodca v muzeu, pri ovladani
cestnej premavky, vesmirnom vyskume, pri zachrannych pracach pri
pohromach, cisteni domacnosti alebo zdravotnej starostlivosti. Aj ked’
internet poskytuje pre teleoperacie lacny a lahko dosiahnutelny komu-
nikacny kanal, existuje vela problémoyv, ktoré musia byt vyriesené pred
Uspesnym dosiahnutim jeho realneho vyuzitia. Tymito problémami st
najma obmedzena Sirka pasma a lubovolne velké prenosové onesko-
renia, ktoré vyrazne ovplyviuji vykon tele-robotickych systémov zalo-
zenych na internete. Z tychto dévodov je nevyhnutné vybavit roboty
vysokou mierou autonémneho spravania. Taktiez je pozadované
intuitivne uzivatelské rozhranie pre operatorov ovladajicich roboty
na dialku.

Internetova robotika zahffa riadenie robotov pomocou webového
prehliadac¢a na dialku a li$i sa od tradi¢nych teleoperacii v niekolkych
aspektoch. Oneskorenie a priepustnost internetu st vysoko nepredvi-
datelné, na rozdiel od tradi¢nych teleoperacii, kde rozhrania maju zna-
me a zarucené oneskorenia. Na zaklade webu dialkovo ovladany robot
potrebuje vysokd mieru odolnosti k strate datového paketu (balicka).
Internetové roboty st dialkovo riadené vacsinou ludmi s malymi od-
bornymi znalostami a obmedzenymi skdsenostami, na rozdiel od tra-
di¢nych telerobotov, ktoré boli ovladané vyskolenymi operatormi,
a preto sa ich spravanie rovnako stava délezitym hladiskom pri navrhu
systému. Internetové roboty sa zaoberaju problémami zlozeného, dy-
namického prostredia v podmienkach nepredvidatelného oneskorenia
v sietovej komunikacii, a preto ich navrh a samotna realizacia prinasaju
mnozstvo vyziev pri rieSeni tychto Uloh.

Prispevok sa zaobera navrhom systému ovladania mobilného robota
prostrednictvom webového rozhrania. Systém by mal obsahovat $tan-
dardny sietovy protokol a interaktivne Human — Machine rozhranie.
Pouzitim webového prehliadaca, vzdialeny operator méze ovladat mo-
bilny robot s vizualnou spatnou vazbou a simulovanou mapou prostre-
dia cez internet. Pouzivanie intuitivneho uzivatelského rozhrania umoz-
nuje internetovym pouzivatelom ovladat mobilny robot a vykonavat
uzitocné ulohy na dialku.

Teoreticky navrh systému

Vyskum v oblasti dialkovo riadenych systémov sa zaobera novou gene-
raciu sietovych telerobotickych systémov pre redlne vyuzitie ako na-
priklad tele-vyroba, tele-vyuka a tele-sluzby. Tieto systémy kombinuju
pokrodilt sietovil technoldgiu s inteligentnymi mobilnymi robotmi. Mo-
derné telerobotické systémy by mali disponovat viacerymi vlastnosta-
mi umoziujicimi ich efektivnejSie a flexibilnejsie vyuzitie. Medzi také
patri poziadavka na:

¢ univerzalne rozhranie pre jednoducht integraciu réznych typov ro-

botov do systémovej sUstavy,

* intuitivne uzivatelské rozhranie a primerana spatna vazba,

* jednoduchd rozsiritelnost systému pre pridanie komplexnejsej
funkénosti,

* moznost implementacie kooperativnych sposobov riesenia kom-
plexnych uloh,

* vysoka miera autonémneho spravania a inteligencie robota.
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Obr.1 Systémova architektura

S prudkym rastom internetu existuje viacero dostupnych komunikac-
nych technolégii pre vykonavanie poziadaviek v sietovom prostredi.
Aktualny internetovy protokol, ktory je vyuzivany webovymi prehlia-
daémi je Hypertext Transfer Protocol (http). Na prepojenie externych
aplikacii s webovym serverom slazi protokol Common Gateway Inter-
face (CGlI). Prostrednictvom Hyper Text Makeup Language (HTML)
moze byt zadana poziadavka od klienta k serveru na spustenie proce-
su vykonavajlceho urcité vopred stanovené akcie na serveri. Dynamic-
ky generovana HTML stranka umozriuje vratit vysledky klientovi.
Na druhej strane ma CGl aj mnozstvo nedostatkov, ako je napriklad re-
lativne pomala rychlost odozvy. NavySe musi byt generovana s kazdou
poziadavkou kompletna HTML stranka, a preto tento spésob komuni-
kacie nie je prili§ vhodny na dialkové ovladanie v redlnom case. Naopak
Java (objektovo orientovany programovaci jazyk) poskytuje moznosti
implementovat sietové spojenia, a tak ddva moznost vyhn(t sa obme-
dzeniam CGl. Relativne flexibilny a rozsiritelny pristup je pouzivanie
centralnej serverovej architektury, ako je to znazornené na obr. 1.
Vsetci klienti a servery su pripojené k centralnemu webovému serve-
ru. Potrebné je poznat umiestnenie webového servera a vzajomnu ko-
munikaciu cez webovy server. S touto architektirou mézeme bud’ po-
davat vsetky obrazové sluzby, sluzby riadenia robota a webovi sluzbu
v jednom poditaci, alebo ich mézeme dat do viacerych pocitacov a pre-
pojit pomocou TCP soketov. Tiez je velmi jednoduché pridat viac po-
citacov pre riadenie robota a spracovanie grafickych Gdajov pre viace-
ré riadené roboty.

Cely ¢lanok ,,Riadenie mobilného robota prostrednictvom WEB
rozhrania“ si mézete preéitat na www.atpjournal.sk pri odkaze
na tento clanok.
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