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Sisteme Colaborative

Ce reprezintă sistemele colaborative?

1 Sunt inspirate din natură.

2 Se bazează pe interact,iunea dintre
indivizi.

3 Nu există un sistem centralizat care ia
decizii.

4 Sunt folosite în aplicat,ii unde un singur
individ nu poate duce la capăt sarcina.

Figura: Colaborarea indivizilor dintr-o colonie de furnici
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Figura: Colaborarea indivizilor dintr-o colonie de furnici

Andrei-Daniel Dedu ETTI Sistem inteligent bazat pe robot,i colaborativi Iunie 2020 4 / 29



Introducere Componentele Hardware Spat,iul de lucru Implementarea Software Demo Concluzii

Sisteme Colaborative
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Componentele Hardware
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Kilobot,i

Prezentare generală

1 Fiecare este un sistem ce poate
funt,iona independent.

2 Sunt echipat,i cu multiple circuite
auxiliare ce permit transmisiunea s, i
recept,ionarea de date.

3 Se deplasează cu ajutorul a două
motoare cu vibrat,ii.

Figura: Grupul de 10 kilobot,i
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Overhead Controler

Prezentare generală

1 Interfat,ează comunicarea cu kilobot,ii.

2 Transmite secvent,a binară primită
către plăcile cu LED-uri IR.

3 Transformă nivelele de tensiune ale
standardului RS232 în nivele TTL.

Figura: Overhead Controler
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3 Transformă nivelele de tensiune ale
standardului RS232 în nivele TTL.

Figura: Overhead Controler

Andrei-Daniel Dedu ETTI Sistem inteligent bazat pe robot,i colaborativi Iunie 2020 7 / 29



Introducere Componentele Hardware Spat,iul de lucru Implementarea Software Demo Concluzii

Overhead Controler

Prezentare generală
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Overhead Controler

Schematic

Figura: Schematic Overhead Controler
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Plăci cu LED-uri IR

Prezentare generală

1 Sunt o extensie a Overhead
Controler-ului.

2 Transmit secvent,ele prin IR.

3 Acoperă o suprafat,ă mare.

Figura: 6 plăci cu LED-uri IR

Andrei-Daniel Dedu ETTI Sistem inteligent bazat pe robot,i colaborativi Iunie 2020 9 / 29



Introducere Componentele Hardware Spat,iul de lucru Implementarea Software Demo Concluzii
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Plăci cu LED-uri IR

Schematic

Figura: Schematic cu placă cu LED-uri IR.
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Înc �arc �ator

Prezentare general �a

1 Poate înc �arca simultan tot,i cei 10
kilobot,i.

2 Design ce minimizeaz�a riscul de
inversare al polarit �at,ii.

3 Protect,ie la scurtcircuit.

Figura: Înc �arc �atorul kilobot,ilor
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Spat,iul de lucru
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Prezentare general �a

Suprafat,a de lucru este o tabl �a alb �a lucrioas�a.

Faciliteaz �a transmisiunea de mesaje dintre kilobot,i.

Figura: Spat,iul de lucru.

Figura: M�asur �atori ale distant,ei de
comunicare între kilobot,i.
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Îmbun�at �at,irea distant,ei de comunicare dintre kilobot,i

F�ar �a surs �a de lumin �a Cu surs �a de lumin �a

Puncte Distant, �a (cm) Puncte Distant, �a (cm)

A1 9.5 B1 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 13.5

A9 9 B9 12

A10 10 B10 13

... ... ... ...

Medie 10.63 Medie 13.7

Tabela: Distant,a de comunicare dintre kilobot,i cu s, i f �ar �a o surs �a de iluminare ex-
tern �a

Figura: M�asur �atori ale distant,ei de
comunicare între kilobot,i.
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Implementarea Software
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Prezentare general �a

1 Toate programele au fost scrise în embedded C.

2 Ca s, i IDE s-a folosit Atmel Studio .

3 Programele kilobot,ilor se folosesc de libr �aria kilolib .
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Exemplu de cod pentru algoritmul de Strângere

1
2 i f s t a t e == 1
3 i f f i r s tMove == 1
4 goForward
5 f i r s tMove = 0
6 else
7 i f cu r ren tD is tance > las tD i s tance
8 s ta te = 2
9 f i r s tMove = 1

10 i f s t a t e == 2
11 i f f i s tMove == 1
12 c o r r e c t D i r e c t i o n T u r n
13 goForward
14 f i s tMove = 0
15 else
16 i f cu r ren tD is tance > las tD i s tance
17 changeCorrec tD i rec t ion
18 f i r s tMove = 1
19 else
20 s ta te = 1
21 f i r s tMove = 1

Figura: Pas, ii de funct,ionare al algoritmului de Strângere.
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Exemplu de cod pentru algoritmul S, ir Indian

1
2
3 i f s t a t e == 1
4 moveRandom
5 s ta te = 2
6 else i f s t a t e == 2
7 i f newMessageFromBeacon == 1
8 s ta te = 3
9 else i f s t a t e == 3

10 i f distanceToBeacon < Threshold
11 s ta te = 4
12 else
13 goToBeacon
14 else i f s t a t e == 4
15 i f p o s i t i o n I s C o r r e c t
16 stopMoving
17 s ta te = 5
18 else
19 f o l l owL ineBorder
20 else i f s t a t e == 5
21 startTransmit t ingBeaconMessages
22 s ta te = 6
23 else i f s t a t e == 6
24 doNothing

Figura: Exempli�carea algoritmului S, ir Indian.
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Demo
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Împr �as, tiere

Demo algoritm de Împr �as, tiere.
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Strângere

Demo algoritm de Strângere cu un robot de
tip beacon.

Demo algoritm de Strângere cu doi robot,i
de tip beacon.
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Orbitare

Demo algoritm de Orbitare.
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S, ir Indian

Demo algoritm S, ir Indian.
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Concluzii
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Concluzii

Sistemele colaborative reprezint �a o alternativ �a viabil �a a sistemelor centralizate.

Kilobot,ii reprezint �a poate cea mai bun�a metod�a de a studia s, i simula astfel de
sisteme.

Modelele colaborative au aplicat,ii într-o gam�a vast �a de domenii.
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Contribut,ii Personale

1 Construirea Overhead-Controler-ului.

2 Construirea pl �acilor cu LED-uri IR.

3 Construirea înc �arc �atorului pentru kilobot,i.

4 Organizarea spat,iului de lucru.

5 Îmbun�at �at,irea distant,ei de comunicare dintre kilobot,i.

6 Realizarea unor aplicat,ii ce pun în evident, �a comportamentul colaborativ al
kilobot,ilor.
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Probleme întâmpinate

1 Diferent,ele de fabricare ale kilobot,ilor.

2 Suprafat,a de lucru ce prezint �a imperfect,iuni.

3 M�asur �atori eronate din partea kilobot,ilor.

4 Volum mic de materiale utile.
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Referint,e

Eleftherios Nikolaidis, Chelsea Sabo, James A. R. Marshal, Andreagiovanni Reina

Characterisation and upgrade of the communication between overhead controllers and Kilobots
Department of Computer Science, University of Sheffield, S1 4DP

Michael Rubenstein, Christian Ahler, Radhika Nagpal

Kilobot: A Low Cost Scalable Robot System for Collective Behaviors
2012 IEEE International Conference on Robotics and Automation

Simon Halle , Brahim Chaib-draa

A collaborative driving system based on multiagent modelling and simulations
Departement informatique genie logiciel, Universite Laval, Sainte-Foy, QC, Canada G1K 7P4

Calum Imrie, J. Michael Herrmann

Self-organisation of Spatial Behaviour in a Kilobot Swarm
School of Informatics, Institute for Perception, Action and Behaviour, University of Edinburgh, 10 Crichton St, Edinburgh EH9 8AB, UKP4

Gabriele Valentini, Eliseo Ferrante, Heiko Hamann, Marco Dorigo

Collective decision with 100 Kilobots: speed versus accuracy in binary discrimination problems
Université Libre de Bruxelles, Laboratory of Socioecology and Social Evolution, Department of Computer Science, Heinz Nixdorf Institute

Andrei-Daniel Dedu ETTI Sistem inteligent bazat pe robot,i colaborativi Iunie 2020 28 / 29



Introducere Componentele Hardware Spat,iul de lucru Implementarea Software Demo Concluzii

Vă mulţumesc pentru atenţie!
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