System sterowania grupa inspekcyjnych robotow mobilnych
bazujacy na zachowaniach
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Celem niniejszej pracy byto opracowanie systemu sterowania grupa robotéw mobilnych wykonu-
jacych zadania inspekcyjne. Podstawowym problemem naukowym podjetym w pracy byto okreslenie
systemu sterowania grupa robotéw w taki sposéb, aby mozliwa byta wspétpraca tych robotow celem
realizacji postawionych zadan.

Na podstawie przegladu istniejacych rozwigzan w zakresie budowy systemoéw sterowania grup
robotéw mobilnych stwierdzono, ze na efektywne dziatanie tych systeméw znaczacy wptyw ma
wtasciwa alokacja zadan wsrod cztonkow tej grupy. Zidentyfikowane zostaty dwa istotne problemy,
ktérych rozwigzanie pozwolitoby na efektywniejsze wykonywanie zadan (misji) przez grupy robotdow.
Wiele sposréd znanych systemdéw sterowania jako podstawe przydzielania zadan stosuje metody
aukcyjne, w ktérych przedmiotem aukcji sq zadania. Wydaje sie, ze dla misji o znacznej nadmiaro-
wosci zadan korzystniejszym bedzie prowadzenie aukcji, dla ktdrych przedmiotem ofert beda roboty.
Drugim problemem, ktdry zidentyfikowano w istniejacych rozwiazaniach, jest jednostronna ocena
przystosowania robota do zadania. Stwierdzono, Ze jednoczesna ocena przystosowania robota do
zadania oraz ocena atrakcyjnosci zadania dla robota wptynie na wzrost efektywnosci dziatania
grupy robotéw wykonujacych zadania inspekcyjne.

W celu wykazania stusznosci sformutowanych tez zaproponowano metodyke budowy systemow
sterowania grup robotéw oraz w oparciu o nig opracowano opis formalny systemu, za pomoca ktérego
mozliwe jest przydzielanie zadan w grupie robotéw stosujacych rézne metody wyznaczania oceny
przystosowania robotéw do zadan oraz przydziatu zadan. Zaproponowana zostata wielokryterialna
metoda oceny przystosowania robotéw do zadan, ktérej sktadowymi sg pozycja konkurencyjna ro-
bota dla zadania wsrdd innych robotéw oraz atrakcyjnos¢ zadania dla robota wsrdd innych zadan.
Ponadto zaproponowane zostaty metody przydzielania zadan stosujace wielokryterialng metode
oceny przystosowania robotow do zadan. Opracowano rowniez behawioralny sterownik stuzacy
sterowaniu ruchem robotéw mobilnych.

Weryfikacje systemu, a takze zaproponowanych metod alokacji zadan, przeprowadzono na dro-
dze eksperymentu symulacyjnego, w ktérym obiektem badan byta grupa wirtualnych robotéw be-
dacych odpowiednikami robotéw inspekcyjnych bedacych na wyposazeniu Katedry Podstaw Kon-
strukcji Maszyn Politechniki Slaskiej. Analiza zebranych wynikéw badan potwierdzita stuszno$¢

postawionych w pracy tez.
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