Nr rejestracyjny: 2016/23/B/ST7/01441; Kierownik projektu: dr hab. inz. Elzbieta Katarzyna Roszkowska

Popularnonaukowe streszczenie projektu

Wiele praktycznych zastosowan robotéw mobilnych wymaga korzystania z grupy robotow
pracujacych jako zespdt. Takie grupy realizuja zadania szybciej, ze zwiekszonag odpornoscig na
awarie, a przede wszystkim — dajg mozliwos¢ jednoczesnej realizacji réznych zadan,
rozlokowanych w przestrzeni i czasie. Przykladem takich zastosowan sg grupy robotow
realizujgcych zadania transportowe w elastycznych systemach wytwarzania, magazynach,
portach, czy terminalach lotniczych, ale takze roboty spoteczne dostarczajgce poczte, positki w
szpitalach, czy petnigce role przewodnikéw w muzeach.

Mozna jednak zaobserwowac, ze roboty czesto nie realizujg swoich zadan, podazajac ztg Sciezka,
wpadajgc na przeszkody, a czasem po prostu pozostajgc bez ruchu. Ten problem staje sie
szczegOllnie widoczny i ucigzliwy w przypadku grup robotéw przebywajgcych w tym samym
obszarze. Nawet jezeli kazdy z pojedynczych robotéw umiatby sam wykonac¢ swoje zadanie, to
moze sie okazac, ze w grupie roboty beda podlegac kolizjom lub nawzajem blokowac swoje plany
ruchu. Cho¢ konstruktorzy robotéw wprowadzajg sposoby unikania kolizji lub zakleszczen, to
bazujg one na wynikach eksperymentéw, dotyczg konkretnych przypadkow i nie dajg gwarancii, ze
rozwigzania te okazg sie skuteczne w kazdej sytuacji.

Poréwnujac sytuacje z prostym kalkulatorem, mozemy zadac¢ pytanie, dlaczego zawsze poprawnie
dodaje on dwie liczby — czy dlatego, ze twércy pokazali mu kilka przyktadéw jak dodac pary liczb?
Ot6z nie — zaimplementowane zostaty reguly dodawania prawdziwe w kazdej sytuacji. Podobny cel
przyswieca temu projektowi — rozwingé metody sterowania dla grup robotéw, ktére nie beda
prawdziwe tylko dla sprawdzonych eksperymentalnie przypadkéw, ale dla kazdej sytuacji, w ktérej
moga sie takie roboty znalez¢. Metody te majg informowac robota jak sie poruszaé, by zaréwno
realizowat on swoje zadanie, jak i umozliwiat prawidtowe dziatanie pozostatym robotom w grupie.

Poniewaz takie prawidtowe wspotdziatanie robotéw mozna wymusi¢ na wiele sposobdw, bedziemy
poszukiwac rozwigzan, ktére sg efektywne pod wzgledem wybranych kryteriow, np. pozwalajg na
ukonczenie wszystkich zadan transportowych w mozliwie krétkim czasie.



