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Plan prezentacji

1 Wstęp,
Geneza i cel pracy.

2 Opracowany projekt,
Założenia pracy,
Założenia systemu sterowania.

3 Implementacja systemu,
Aplikacja operatora,
Aplikacja robota,
Aplikacja do testowania.

4 Podsumowanie
Wnioski,
Kierunki rozwoju.
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włączanie / wyłączanie modułu rozpoznawania mowy

wywoływanie okna ustawień sterowania głosowego
okno komunikatów sterowania głosowego

o przyjętej komendzie
o zmianie kontrolera po czasie
o aktualnym kontrolerze
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Obsługa plików modelujących zachowania

definiowanie węzłów sieci

określanie zachowań i ich tabel prawdopodobieństw
możliwość przesyłania plików przez sieć

w przypadku pracy pod adresem dostępu sieciowego
\\TROBOT-T3 \conFiles
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Plan badań - badania cząstkowe

Badanie dokładności
zatrzymania robota
w zadanej odległości
od przeszkody

Badanie skuteczności
przyjmowania rozkazów
w różnych warunkach
i z wykorzystaniem
różnych urządzeń
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Plan badań - badanie zasadnicze

Badanie sprawności pokonania zaplanowanego toru
w zależności od zastosowanej metody sterowania
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Wyniki badań

Wyniki przeprowadzonych badań wskazują na znacznie niższą
skuteczność sterowania głosowego względem sterowania
za pomocą klawiatury. Jednakże możliwe jest sterowanie
robotem bez użycia rąk, jak również wprowadzenie częściowej
autonomii robota.
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Wnioski

1 Dzięki opracowaniu szkieletowego systemu sterowania
osiągnięto wysoką uniwersalność tego systemu.

2 Pliki modelujące zachowania mogą być modyfikowane
praktycznie na bieżąco w trakcie działania systemu.

3 System może być stale doskonalony - sieci i parametry
konfiguracyjne mogą być dostrajane do warunków w jakich
robot ma pracować.

4 Możliwość szerokiej konfiguracji sterownika robota, zarówno
plików sieci Bayesa, jak i pliku konfiguracyjnego sterownika,
stwarza wiele możliwości, ale również zagrożenie przy
niewłaściwej konfiguracji.
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Kierunki rozwoju

Rozbudowanie sieci o kolejne wejścia i wyjścia, na przykład
czujniki zbliżeniowe, czy moduł IMU. Umożliwi to bardziej
precyzyjne i mniej kolizyjne poruszanie się robota.

Przeprowadzenie prac nad bardziej złożonymi sieciami
modelującymi zachowania w celu zapewnienia jeszcze
sprawniejszego realizowania ruchu autonomicznego.

Rozbudowanie możliwości obsługi interfejsu użytkownika
aplikacji operatora z wykorzystaniem poleceń głosowych.

Przeprowadzenie testów działania robota w warunkach
imitujących docelowe przypadki użycia robota, takich jak pole
walki, działania ratunkowe lub oprowadzanie studentów po
wydziale Mechanicznym Technologicznym.
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Zdjęcia:

Slajd 3: Geneza i cel pracy
http://www.bostondynamics.com/img/BigDog OCU.png,
Slajd 4: Wykorzystane komponenty - BayesFusion LLC
https://www.bayesfusion.com/.
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