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Uplatnenie vysledkov projektu

Transfer ziskanych poznatkov do novovyvijanych zariadeni, hlavne v oblasti servisnej
robotiky pre komeréné vyuzitie, napr. pri likvidacii jadrovych zariadeni a nastraznych
systémov. Vysledky projektu tvoria potencial pre vyvoj pokrocilych technolégii a taktiez
vyznamné podnety pre akademicku sféru. Ziskané poznatky, uplatnené v servisnej robotike,
davaju dobry predpoklad pre udzanie konkurencieschopnosti a uplatnenie na trhu.

CHARAKTERISTIKA VYSLEDKOV

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v slovenskom jazyku
(max. 20 riadkov)

Po&as doby rieSenia projektu bol vykonany vyskum, navrh, realizacia a testovanie:

- modulu hlasového rozhrania pre robot SCORPIO. Jadrom rieSenia je systém
automatického rozpoznavania reci, zalozeny na Statistickom modelovani subslovnych
jednotiek a bezkontextovej gramatiky, umoznujuci realizovat ovladanie robota jedno
a dvojslovnymi hlasovymi povelmi. Sucastou rieSenia boli viaceré druhy testov, ktoré boli
zamerané na zvysSenie robustnosti systému pri zhor§enych akustickych podmienkach a viedli
k finalnemu nastaveniu parametrov modulu.

- modulov rozpoznavania prostredia a navigacie, ktoré je mozné vyuzivat v autonémnom
rezime pre pohyb mobilného robota a tiez pre podporuju teleoperatorského rezimu. RieSenie
bolo rozdelené do viacerych submodulov, ktorych vyuzitie je mozné kombinovat. Ide o
submoduly navigacie (VFH+, navigacia v globalnej mape), submoduly spracovania obrazu
(Watershed, identifikacia znac€iek), submoduly mapovania a lokalizacie (lokalizacia pomocou
GNSS systémov). Tieto moduly boli testované na mobilnych robotoch MRVK a Scorpio,
pricom zvySené usilie smerovalo najma k zvySovaniu spolahlivosti.

- moduly agentov pre multiagentovy systém realizovany na robotoch robotického futbalu s
centralizovanym aj decentralizovanym hierarchickym usporiadanim agentov v systéme.
Moduly boli programované, tak aby v buducnosti bolo mozné prenesenie zdrojovych kédov
alebo ich €asti na realne roboty MRVK a SCORPIO. V priebehu testovania na redlnom
systéme robotického futbalu boli odhalené a preukazané niektoré vyhody ako aj nedostatky
multiagentnych systémov.

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v anglickom jazyku
(max. 20 riadkov)

During the solution period the following moduls have been researched, designed,
implemented and tested:

- modul of speech interface for robot SCORPIO. Automatic speech recognition system is the
core of the interface solution. It is based on statistical modeling of basic subword acoustic
units via Hidden Markov Models and context free grammars. The solution enables controlling
robot via one- and/or two-word commands. Varios kind testing procedures have been
performed with the speech interfece.

- modules of environment recognition and navigation. They can be used in autonomous
mobile robot operation mode and they can also support an remote control mode. The
solution was divided into several submodules, which use can be combined. There are
navigation submodules (VFH+, navigation in the global map), image processing submodules
(Watershed, identification of markers) mapping and localization submodules (localization by
GNSS systems). All modules were tested on mobile robots MRVK and Scorpio. Efforts were
directed mainly to increase the reliability.

- agent modules for multiagent system, which were realized on robosoccer robots with
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centralized and decentralized hierarchic arrangement of agents in a system. Modules were
programmed in a way that able to transfer source code or parts of code on the real robots
MRVK and SCORPIO. During the testing on real system of robosoccer robots were
discovered and shown some of advantages and also disadvantages of multiagent systems.
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Svojim podpisom potvrdzujem, Ze Udaje uvedené v zaverecnej karte su pravdivé a uplné
a suhlasim s ich zverejnenim.

Zodpovedny riesitel Statutarny zastupca prijemcu
Ing. Jan Paulik Ing. Jaromir Jezny

V KoSiciach 27. 2. 2012 V KoSiciach 27. 2. 2012

" podpis zodpovedného riesitela podpis Statutameho zastupcu prijemcu
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