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Wyniki w skrocie

Szybsze 1 wydajniejsze roboty przemystowe z
planowaniem ruchu w czasie rzeczywistym

W nadchodzgcych latach automatyka i robotyka majg zmieni¢ charakter przestrzeni
biurowych i fabryk. Osiggniecie wysokich poziomow koordynacji pomiedzy
wchodzgcymi w interakcje robotami oraz pomiedzy ludzmi a robotami byto
ostatecznym celem finansowanego ze srodkéw UE projekiu Co4Robots.
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Wyobraz sobie inteligentne fabryki

g wykorzystujgce inteligentne roboty potrafigce
: : < sie uczy¢, mysle¢ i dziata¢ jak ludzie. Wigze
sie to nierozerwalnie z wysokimi poziomami
automatyzacji robotycznej: roboty potrafigce
wykonywac zadania, ktore nie sg uprzednio
starannie zaplanowane, podejmujg
zdecentralizowane decyzje i przeprowadzajg
planowanie ruchu w czasie rzeczywistym. To
witadnie byto wizjg finansowanego przez UE
projektu Co4Robots [4 realizowanego w
ramach partnerstwa publiczno-prawnego
,Eabryki jutra” (4. Projekt opierat sie na zatozeniu, ze wiele robotéw i ludzi moze
pracowac razem w bezpieczny i produktywny sposob, wykonujac wspoélne zadania,
takie jak odbieranie produktdw, ich transport i doreczanie. Gtownym wyzwaniem,
jakim zajat sie zespdt projektu Co4Robots, byta sprawna koordynacja robotéw o
roznych zdolnosciach w zakresie uruchamiania, manipulacji i percepciji.
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https://cordis.europa.eu/pl
https://cordis.europa.eu/programme/id/H2020/pl
https://cordis.europa.eu/domain-of-application/digital-economy/pl
http://www.co4robots.eu/
https://www.effra.eu/factories-future

Kontrola i koordynacja: scentralizowana a
zdecentralizowana

Roboty, ktore poruszajg sie jako spdjna jednostka, a przy tym realizujg tez odrebne
zadania, to efekt, ktéry trudno osiggnac¢ w czasie rzeczywistym. Nadzor nad tym
roznorodnym systemem i jego koordynacja wymagajg zdecentralizowanego systemu
taczacego planowanie zadan na wysokim poziomie, kontrole ruchu na niskim
poziomie oraz sprawng percepcje robotdw w czasie rzeczywistym.

Koordynacja zespotu robotéw opiera sie zwykle na scentralizowanym planowaniu
offline. Powigzane zadania przygotowuje sie z wyprzedzeniem i sg one wykonywane
w uprzednio okreslony sposdéb. ,Wyznaczone Sciezki i czynnosci nie pomogg w
odblokowaniu ogromnego potencjatu systemu obejmujacego wiele robotdw, ktdry
moze ujawnic¢ sie podczas realizowania operacji w dynamicznym Srodowisku. Kazda
nagta zmiana srodowiska lub typu wyznaczonych zadan wymagataby wyzszych
poziomow koordynaciji, co spowodowatoby zatrzymanie sie systemu i prosbe o
ludzka interwencje”, wyjadnia Dimos Dimarogonas, koordynator projektu Co4Robots.

Twoércy projektu zajeli sie kwestig zautomatyzowanego (ponownego) planowania
zadan w czasie rzeczywistym w przypadku braku centralnego przekazywania
polecen przez scentralizowany system. ,Naszym gtéwnym celem byto usprawnienie
wspoétpracy pomiedzy roznymi typami robotow wchodzacych w interakcje, a takze
pomiedzy robotami a ludzmi. Przyktady obejmujg transport kontrolowany sitowo,
rozpoznawanie ludzkich gestéw oraz dynamiczna dekompozycja i przydziat zadan”,
dodaje Dimarogonas.

Kamienie milowe projektu

Badacze zaprezentowali trzy scenariusze, aby przetestowac interakcje pomiedzy
réznymi podmiotami w zmieniajgcym sie Srodowisku.

Pierwszy scenariusz dotyczyt cztowieka i robota wspdlnie pracujgcych nad
transportem tadunku. Cztowiek poinformowat robota, co ten powinien zrobi¢, za
pomocg gestow. W drugim scenariuszu roboty stacjonarne i mobilne nawigzywaty
interakcje ze sobg nawzajem oraz z ludzmi. Ich zadaniem ponownie byto chwycenie
przedmiotu. W ramach trzeciego scenariusza wiele robotéw i ludzi pracowato we
wspdlnej przestrzeni. Ich zadaniem byta okresowa kontrola stacji montazowych
produktow koncowych, dostarczanie produktéw do kolejnej stacji produkcyjnej oraz
monitorowanie stacji montazowej pod kgtem zapotrzebowania na dostawy.

Aby zrealizowac te trzy scenariusze, badacze po raz pierwszy opracowali miedzy
innymi rozproszone metodologie kontroli ruchu w czasie rzeczywistym dla systeméw
sktadajgcych sie z wielu podmiotow w dynamicznym Srodowisku, schematy kontroli

2 of 4



dla wspdlnego transportu tadunkow, algorytmy percepcji oraz wykrywanie obiektow
lub podmiotéw i ich Sledzenie.

Takie nowe, zdecentralizowane podej$cie do planowania ruchu w czasie

logic, LTL) oraz na metrycznej logice temporalnej interwatdéw, fragmencie logiki LTL.
Logika LTL przypomina zapisywanie polecen koniecznych do ukonczenia
okreslonego zadania. Takie automatyczne planowanie obejmuje trzy etapy: Najpierw
wydajne zdecentralizowane metody przektadajg mozliwosci ruchowe i dynamiczne
interakcje kazdego z podmiotéw na dyskretng reprezentacje. Nastepnie pierwotne
zadanie rozbijane jest na zadania lokalne. Na koniec uzyskuje sig plan zadania na
wysokim poziomie.

Kolejnym waznym rezultatem projektu byto opracowanie architektury
oprogramowania, ktéra wspiera wspotprace cztowiek-robot, a takze adaptacje i
koordynacje systemow sktadajacych sie z jednego i wielu robotéw w
zdecentralizowany sposob. Wyniki projektu Co4Robots zaprezentowano w ponad
80 publikacjach.

Stowa kluczowe

Co4Robots roboty koordynacja zdecentralizowany

planowanie ruchu w czasie rzeczywistym Factories of the Future fabryki jutra

liniowa logika temporalna
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https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22Co4Robots%22
https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22roboty%22
https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22koordynacja%22
https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22zdecentralizowany%22
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https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22Factories%20of%20the%20Future%22
https://cordis.europa.eu/search/pl?q=/article/keywords=%22fabryki%20jutra%22
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Finansowanie w ramach
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