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Introducere
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Sisteme Colaborative

Ce reprezinta sistemele colaborative?

Figura: Colaborarea indivizilor dintr-o colonie de furnici
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Introducere
[
Sisteme Colaborative

Ce reprezinta sistemele colaborative?

Sunt inspirate din natura.

Se bazeaza pe interactiunea dintre
indivizi.

Nu exista un sistem centralizat care ia
decizii.

@ Sunt folosite Tn aplicatii unde un singur
individ nu poate duce la capat sarcina.

Figura: Colaborarea indivizilor dintr-o colonie de furnici
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Componentele Hardware
L]
Kiloboti

Prezentare generala

Figura: Grupul de 10 kiloboti
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L]

Kiloboti

Prezentare generala

Fiecare este un sistem ce poate
funtiona independent.
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Componentele Hardware
L]

Kiloboti

Prezentare generala

Fiecare este un sistem ce poate
funtiona independent.

B Sunt echipati cu multiple circuite
auxiliare ce permit transmisiunea si
receptionarea de date.

Se deplaseaza cu ajutorul a doua
motoare cu vibratii.

Figura: Grupul de 10 kiloboti
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Overhead Controler

Prezentare generala

Figura: Overhead Controler
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Overhead Controler

Prezentare generala

Interfateaza comunicarea cu kilobotii.

Figura: Overhead Controler
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Componentele Hardware
®0

Overhead Controler

Prezentare generala

Interfateaza comunicarea cu kilobotii.

B Transmite secventa binara primita
catre placile cu LED-uri IR.

Figura: Overhead Controler
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Componentele Hardware
®0

Overhead Controler

Prezentare generala

Interfateaza comunicarea cu kilobotii.

B Transmite secventa binara primita
catre placile cu LED-uri IR.

Transforma nivelele de tensiune ale
standardului RS232 in nivele TTL.

Figura: Overhead Controler
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Componentele Hardware
oe

Overhead Controler

Schematic
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Figura: Schematic Overhead Controler
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Placi cu LED-uri IR

Prezentare generala

Figura: 6 placi cu LED-uri IR
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Componentele Hardware
[ ]9}

Placi cu LED-uri IR

Prezentare generala

Sunt o extensie a Overhead
Controler-ului.

Transmit secventele prin IR.

Acopera o suprafata mare.

Figura: 6 placi cu LED-uri IR
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Componentele Hardware
oe
Placi cu LED-uri IR

Schematic
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Figura: Schematic cu placa cu LED-uri IR.
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[
Tncarcator

Prezentare generala

Figura: Incarcatorul kilobotilor
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Componentele Hardware
[

incarcator

Prezentare generala

Poate incarca simultan toti cei 10
kiloboti.

Design ce minimizeaza riscul de
inversare al polaritatii.

Protectie la scurtcircuit.

Figura: Incarcatorul kilobotilor
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Spatiul de lucru
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Prezentare generala

Suprafata de lucru este o tabla alba lucrioasa.
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Spatiul de lucru
Oeo

Prezentare generala

Suprafata de lucru este o tabla alba lucrioasa.
Faciliteaza transmisiunea de mesaje dintre kiloboti.
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Spatiul de lucru
Oeo

Prezentare generala

Suprafata de lucru este o tabla alba lucrioasa.
Faciliteaza transmisiunea de mesaje dintre kiloboti.

Figura: Masuratori ale distantei de
comunicare intre kiloboti.

Figura: Spatiul de lucru.
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Spatiul de lucru
[e]e] J

Imbunatatirea distantei de comunicare dintre kiloboti

Fara surs a de lumin a Cu surs a de lumin a
Puncte ‘ Distant a (cm) Puncte ‘ Distant a (cm)

Al 9.5 Bl 11

A2 10 B2 11.5

A3 11 B3 14

A4 10 B4 16

A5 10.5 B5 14

A6 10.5 B6 14

A7 10 B7 12.5

A8 9 B8 135

A9 9 B9 12

A10 10 B10 13
Medie 10.63 Medie 13.7 Figura: Masuratori ale distantei de

comunicare intre kiloboti.

Tabela: Distanta de comunicare dintre kiloboti cu si fara o sursa de iluminare ex-
terna
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Implementarea Software
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Implementarea Software
o] le]e]

Prezentare generala

Toate programele au fost scrise in embedded C.
Ca si IDE s-a folosit Atmel Studio

Programele kilobotilor se folosesc de libraria kilolib
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Implementarea Software
[e]e] o]

Exemplu de cod pentru algoritmul de Strangere

1
2 if state ==

3 if firstMove ==

4 goForward

5 firstMove = 0

6 else

7 if currentDistance > lastDistance
8 state = 2

9 firstMove = 1

10 if state == 2

11 if fistMove ==

12 correctDirectionTurn

13 goForward

14 fistMove = 0

15 else

16 if currentDistance > lastDistance
17 changeCorrectDirection

18 firstMove = 1 Figura: Pasii de functionare al algoritmului de Strangere.
19 else

20 state = 1

21 firstMove = 1
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Implementarea Software
[e]e]e] ]

Exemplu de cod pentru algoritmul Sir Indian

1
2

3 if state ==

4 moveRandom

5 state = 2

6 else if state ==

7 if newMessageFromBeacon ==

8 state = 3

9 else if state ==

10 if distanceToBeacon < Threshold
11 state = 4

12 else

13 goToBeacon

14 else if state ==

15 if positionlsCorrect

16 stopMoving

17 state = 5

18 else

19 followLineBorder

20 else if state == Figura: Exempli carea algoritmului S ir Indian.
21 startTransmittingBeaconMessages
22 state = 6

23 else if state ==

24 doNothing
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Demo
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Demo
[e] le]e]e}

Imprastiere
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Demo
[e]e] lele}

Stréngere

Demo algoritm de Strdngere cu un robot de Demo algoritm de Strangere cu doi roboti
tip beacon. de tip beacon.
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Demo
[e]e]e] lo}

mo algori Orbitare
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Demo
[e]e]e]e] }

Sir Indian

Demo algoritm Sir India
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Concluzii
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Concluzii
O@0000

Concluzii

Sistemele colaborative reprezinta o alternativa viabila a sistemelor centralizate.

Kilobotii reprezinta poate cea mai buna metoda de a studia si simula astfel de
sisteme.

Modelele colaborative au aplicatii intr-o gama vasta de domenii.
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Concluzii
[e]e] lele]e}

Contributii Personale

Construirea Overhead-Controler-ului.

Construirea placilor cu LED-uri IR.

Construirea Tncarcatorului pentru kiloboti.
Organizarea spatiului de lucru.

B imbunatatirea distantei de comunicare dintre kiloboti.

[ Realizarea unor aplicatii ce pun Tn evidenta comportamentul colaborativ al
kilobatilor.
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Concluzii
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Probleme intdmpinate

Diferentele de fabricare ale kilobotilor.
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Probleme intdmpinate

Diferentele de fabricare ale kilobotilor.

Suprafata de lucru ce prezinta imperfectiuni.
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Probleme intdmpinate

Diferentele de fabricare ale kilobotilor.
Suprafata de lucru ce prezinta imperfectiuni.

Masuratori eronate din partea kilobotilor.
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Concluzii
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Probleme intdmpinate

Diferentele de fabricare ale kilobotilor.
Suprafata de lucru ce prezinta imperfectiuni.
Masuratori eronate din partea kilobotilor.

Volum mic de materiale utile.
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Concluzii
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Va mulfumesc pentru atentie!
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