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Uplatnenie výsledkov projektu 

Transfer získaných poznatkov do novovyvíjaných zariadení, hlavne v oblasti servisnej 
robotiky pre komerčné využitie, napr. pri likvidácii jadrových zariadení a nástražných 
systémov. Výsledky projektu tvoria potenciál pre vývoj pokročilých technológií a taktiež 
významné podnety pre akademickú sféru. Získané poznatky, uplatnené v servisnej robotike, 
dávajú dobrý predpoklad pre udžanie konkurencieschopnosti a uplatnenie na trhu.  

CHARAKTERISTIKA VÝSLEDKOV 

 

Súhrn výsledkov riešenia projektu a naplnenia cieľov projektu v slovenskom jazyku 
(max. 20 riadkov) 

Pošas doby riešenia projektu bol vykonaný výskum, návrh, realizácia a testovanie: 

  - modulu hlasového rozhrania pre robot SCORPIO. Jadrom riešenia je systém 
automatického rozpoznávania reči, založený na štatistickom modelovaní subslovných 
jednotiek a bezkontextovej gramatiky, umožňujúci realizovať ovládanie robota jedno 
a dvojslovnými hlasovými povelmi. Súčasťou riešenia boli viaceré druhy testov, ktoré boli 
zamerané na zvýšenie robustnosti systému pri zhoršených akustických podmienkach a viedli 
k finálnemu nastaveniu parametrov modulu.  

  - modulov rozpoznávania prostredia a navigácie, ktoré je možné využívať v autonómnom  
režime pre pohyb mobilného robota a tiež pre podporujú teleoperátorského režimu. Riešenie 
bolo rozdelené do viacerých submodulov, ktorých využitie je možné kombinovať. Ide o 
submoduly navigácie (VFH+, navigácia v globálnej mape), submoduly spracovania obrazu 
(Watershed, identifikácia značiek), submoduly mapovania a lokalizácie (lokalizácia pomocou 
GNSS systémov). Tieto moduly boli testované na mobilných robotoch MRVK a Scorpio, 
pričom zvýšené úsilie smerovalo najmä k zvyšovaniu spoľahlivosti. 

  - moduly agentov pre multiagentový systém realizovaný na robotoch robotického futbalu s 
centralizovaným aj decentralizovaným hierarchickým usporiadaním agentov v systéme. 
Moduly boli programované, tak aby v budúcnosti bolo možné prenesenie zdrojových kódov 
alebo ich častí na reálne roboty MRVK a SCORPIO. V priebehu testovania na reálnom 
systéme robotického futbalu boli odhalené a preukázané niektoré výhody ako aj nedostatky 
multiagentných systémov.  

 

Súhrn výsledkov riešenia projektu a naplnenia cieľov 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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