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Co je nasim cilem?

Vyvinout rekonfigurovatelnou distribuovanou robotickou platformu.


https://youtu.be/gm0KUVByx40?t=49
https://youtu.be/4oSavAHf0dg?t=164

Co je nasim cilem?

Vyvinout rekonfigurovatelnou distribuovanou robotickou platformu.

...v podstaté Replikdtory z StarGate SG-1.

https://youtu.be/gmOKUVByx407t=49


https://youtu.be/gm0KUVByx40?t=49
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Co je nasim cilem?

Vyvinout rekonfigurovatelnou distribuovanou robotickou platformu.

...v podstaté Replikdtory z StarGate SG-1.
https://youtu.be/gmOKUVByx407t=49

...prakticky https://youtu.be/40SavAHf0dg?t=164.


https://youtu.be/gm0KUVByx40?t=49
https://youtu.be/4oSavAHf0dg?t=164

Co je to replikator?

Co si bereme jako inspiraci:

e rekonfigurovatelnost
e distribuovanost
e fault tolerantnost

e integraci s prostfedim



Co je to replikator?

Co si bereme jako inspiraci: Cemu se chceme vyvarovat:

e rekonfigurovatelnost
e distribuovanost e pfiliSnd autonomnost
e fault tolerantnost e snaha se ovladnout svét

e integraci s prostfedim



RoFIl aka pozemsky replikator

https://a360.co/2KFIRaF


https://a360.co/2KFIRaF

Jak unikatni jsme?
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Jak unikatni jsme?

Roombots
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Evoluce RoFlI



Prvni koncept — Kostitky

https://a360.co/2KGdj4q


https://a360.co/2KGdj4q

Druhy koncept

https://a360.co/2k9dRVE


https://a360.co/2k9dRVf

Zamykaci systém — zaklad rekonfigurovatelné platformy

PoZadované vlastnosti:

e mechanicka odolnost

e symetri¢nost (rotani & pohlavi)
e odolnost vii¢i nezarovnani

e spotfeba energie

e rychlost



Mozné zamykaci systémy

Hatky
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Mozné zamykaci systémy

Permaelektrické magnety
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Sroubovaci systém 1




oubovaci systém 2
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Hackovy systém




Grid-awareness
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Grid-awareness




Grid-awareness




Grid-awareness

Re¥eni: robot vepsany do dvou kouli



Grid-awareness

Redeni: robot vepsany do dvou kouli

Problém: je tfeba zamykat na dalku



Hackovy systém 2
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Hackovy systém 3

https://a360.co/2KCw0Gk
16


https://a360.co/2KCw0Gk

Hackovy systém 3

https://a360.co/2KCw0Gk
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https://a360.co/2KCw0Gk

Hackovy systém 3

https://a360.co/2KCw0Gk


https://a360.co/2KCw0Gk

Aktualni stav

https://a360.co/2KFJ2Th

Jsme (snad) par tydni od prvnich pohybil a vyvoj RoFIOS za&ina.
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https://a360.co/2KFJ2Th

O rekonfigurovatelnosti




Atribaty jedného rofika
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Rekonfiguracia
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Rekonfiguracia

zmena otoleni
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Rekonfiguracia

zmena spojeni zmena otoleni
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Problém: Vyjdi po schodoch.

20



Problém: Vyjdi po schodoch.
RieSenie:
1. Vytvor spojenie na chodenie po schodoch.

2. Vykonaj sekvenciu otoleni na vyjdenie jedného schodu.

3. Opakuj, kym nie si navrchu.
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Problém: Vyjdi po schodoch.
RieSenie:
1. Vytvor spojenie na chodenie po schodoch.

2. Vykonaj sekvenciu otoleni na vyjdenie jedného schodu.

3. Opakuj, kym nie si navrchu.

Podproblém 1:
Prejdi zo spojenia a otocenia do iného spojenia a otolenia.
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Problém: Vyjdi po schodoch.
RieSenie:
1. Vytvor spojenie na chodenie po schodoch.

2. Vykonaj sekvenciu otoleni na vyjdenie jedného schodu.

3. Opakuj, kym nie si navrchu.

Podproblém 1:
Prejdi zo spojenia a otocenia do iného spojenia a otolenia.

Podproblém 2:
Prejdi z oto¢enia do iného otocenia pri tom istom spojeni.
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Vsetky pohyby jedného rofika
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Vsetky pohyby jedného rofika
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Vsetky pohyby jedného rofika




Vsetky pohyby jedného rofika

21



Ukazka rekonfiguracie
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Ukazka rekonfiguracie
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Prehladavanie stavového priestoru

Stav = jedno otol&enie
Hrana = pohyb jedného rofika

Problém = hladanie najkratgej cesty
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Prehladavanie stavového priestoru

Stav = jedno otol&enie
Hrana = pohyb jedného rofika

Problém = hladanie najkratgej cesty

MoZné riesenia:
e BFS (duh...)

e A* (rézne ohodnotenia stavov)

e Rapidly-exploring Random Tree
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Kratkodobé ciele

e otestovat mozné algoritmy
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Kratkodobé ciele

e otestovat mozné algoritmy

e vyskiiat algoritmy v distribuovanej podobe
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Kratkodobé ciele

e otestovat mozné algoritmy
e vyskiiat algoritmy v distribuovanej podobe

e implementovat algoritmy na robotoch
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Plany do bucoucna

Na ¢em pracujeme:
e Honza jde od HW k RoFIOS
e Viki jde od algorimické
vrstvy k RoFIOS

e na ostatnich ¢astech zatim

nikdo nepracuje
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