Nr rejestracyjny: 2017/25/N/ST7/00900; Kierownik projektu: mgr inz. Maksym Figat

Streszczenie popularnonaukowe
Maksym Figat

Gtéwnym wyzwaniem dla starzejacych sig¢ spoteczenistw krajow Unii Europejskiej w najblizszych dzie-
sigcioleciach bgdzie zmaganie si¢ z problemem kurczenia si¢ zasobow sity roboczej. Proponowanym rozwia-
zaniem powyzszego problemu jest robotyzacja wielu dziedzin gospodarki. Wymaga to jednak opracowania
robotéw zdolnych do realizacji zadafi dotychczas wykonywanych przez czlowieka. Jako, ze niemozliwe jest
opracowanie pojedynczego, uniwersalnego robota realizujacego wszystkie mozliwe zadania, wymagane bedzie
opracowanie robotéw specjalizowanych. Ze wzgledu na roznorodno$¢ robotéw specjalizowanych nieodzowne
jest opracowanie narzgdzi wspomagajacych proces szybkiego ich tworzenia oraz weryfikowania poprawnosci
ich dziatania. Narzedzia umozliwiajace automatyczne generowanie kodu sterownikéw systeméw robotycznych
skréca catkowity czas, potrzebny na opracowanie oraz sprawdzenie poprawnos$ci wygenerowanego sterownika.
Doprowadzi to do obnizenia kosztéw wytwarzania robotéw, a co za tym idzie, zwigkszy ich ogélnodostgpnosé
oraz w dalszej przysztosci umozliwi ich wykorzystanie w celu zaspokojenia indywidualnych potrzeb ludzi.

Proponowane badania majg na celu wskazaé¢ metody projektowania systemoéw robotycznych, a przez to
uproscié oraz przyspieszyC proces ich tworzenia oraz weryfikowania. W tym celu, w ramach badan nalezy okre-
§li¢ ogdlny model systemu robotycznego. Postuzy on do automatycznej generacji kodu sterownikéw robotéw.
Bazujac na istniejacej metodyce tworzenia specyfikacji, wykorzystujaca koncepcje agenta upostaciowionego,
funkcji przejScia, zachowania oraz automatu skoficzonego, model systemu robotycznrgo zostanie rozszerzo-
ny o metody komunikacji oraz synchronizacji pracy podsysteméw. Opracowane zostana narzg¢dzia wykorzy-
stujace model (podejScie Model Driven Engineering), stuzace do specyfikowania systemu robotycznego oraz
umozliwiajace automatyczng generacje kodu sterownika robota. Migdzy innymi stworzony zostanie jezyk dzie-
dzinowy RSL (Robot Specification Language) stuzacy do zapisu modelu systemu robotycznego w formacie
tekstowym. Jezyk ten sktadaé si¢ bedzie ze stéw kluczowych okreslajacych pojecia zwiazane z agentem upo-
staciowionym, funkcjami przej$cia oraz rozwijana w ramach dotychczasowych badai metodyka projektowania
systeméw robotycznych. Dla jezyka RSL opracowany zostanie kompilator pelniacy dwie podstawowe funkcje:
analizy poprawnosci modelu zapisanego za pomoca jezyka RSL oraz automatycznej generacji kodu sterownika
na podstawie modelu.

Korzystajac z opracowanego w projekcie jezyka RSL oraz jego kompilatora zostanie przeprowadzona we-
ryfikacja metodyki projektowania systeméw robotycznych oraz opracowanych narzgdzi. W tym celu wykorzy-
stane zostana dwa roboty: prosty robot zbierajacy piteczki ping-pongowe oraz ztozony dwurgki robot wyposa-
model sterownika realizujacy okreslone zadanie. Zostanie on zapisany za pomoca jezyka RSL, na podstawie
ktérego w sposéb automatyczny wygenerowany zostanie kod sterownika. Poprawno$¢ dziatania sterownika
zostanie zweryfikowana w serii eksperymentow w symulacji oraz na wyzej wymienionych robotach.

Dodatkowym celem badan jest proba potwierdzenia hipotezy, czy ekonomicznie uzasadnione jest petne
specyfikowanie systemu oraz automatyczne generowanie kodu catego sterownika systemu robotycznego. W
tym celu wskazane zostang te fragmentéw systemu, dla ktérych nieoptacalne jest formalne specyfikowanie
oraz automatyczna generacja kodu.



