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Virtualis Robotika

A DATAMIN csoport virtudlis robotokkal is kisérletezik. Ezen virtudlis robotok segitségével
olyan vezérlési algoritmusokat is ki lehet probalni, melyek még nem voltak tesztelve, és ha a
megépitett robot-prototipusokon futtatnank, akkor nagy valosziniiséggel megrongalnak a robot
alkatrészeit. A virtualis robotok segitségével lehet vizsgalni az algoritmusokat, lehet szimulalni a
robotok egyiittes viselkedését, a beépitett viselkedés-mintdk kovetkezményeit a robotok csoport-

jéra nézve.

A feladat leirasa
A feladat egy rendszer implementalasa, mely 1étrehozza a robotok — esetlegesen egyiittmiik6do —
¢s a robotokat leird kdrnyezetet. A programozasi nyelvnek javallott a C/C++ vagy JAVA, az
operacios rendszer lehet Linux vagy Windows. A kiindulopont az ODE szabadon let6lthetd rend-
szer, mely a fizika torvényeit szimulalja egy adott kdrnyezetben. A kornyezet lehet téglalap ala-
pu vagy akar a felhasznal¢ altal definialt ,,aréna” mely a robotok mellett tartalmazza az esetleges
akadalyokat a robotok — vagy agensek — mozgasi tertiletén.
A feladat célja egy olyan szimulacids kornyezet megalkotdsa, amelynek segitségével:

1. Egy eldre specifikalt kornyezetben el tudunk helyezni akadalyokat, ezek lehetnek mozgo

akadalyok vagy rogzitettek.
2. Lehetdség van egy vagy tobb agens elhelyezésére a korabban felépitett kornyezetben.
3. Lehetdség van az agensek felhasznal6 altali irdnyitdséra.

4. LehetOség van egy két-két jatékossal valod foci/hoki jatszmanak a szimulalaséra.



5. Lehetdség van a szimulacios kornyezetet figyelembe vevo ,,intelligens” viselkedést kodo-
16 algoritmus megadasara, mely lehet azonos vagy kiilonb6z6 a szimulacidban szerepld
minden egyes robot esetében.
Specifikacio

A program tartalmazzon egy:

1.

SZERKESZTOT, amiben a kornyezetet lehet specifikalni és az akadalyokat lehet elhelyezni
a kornyezetben. A program kétdimenzids alapteriiletre helyez egy adott tipust objektu-
mot, melyet egy listdbol valaszthatunk ki.

SZERVERT, amely felelds a szimulacio futtatasaért. Lehetdség kell, hogy legyen a szimu-
lacié menetének a kovetésére, ledllitdsara, Gjrainditasara, illetve a szimulacidt jellemzd
statisztikak megjelenitésére.

AGENST, amely egy definialt alakt 3D-s objektum, adott mozgasi modozatokkal: pl.
négylabu robotkutya, harom keréken gurul6 robot. Az dgens fontos alkotdja az interfész,
melynek segitségével mozog. Azonban ra is érvényesek a fizika torvényei, errél az ODE
kornyezet gondoskodik.

JATEKOST, amely egy programmodul segitségével hozza tud kapcsolodni egy agenshez.
A jatékos — a késdbbi specifikacid fliggvényében — részleges vagy teljes informéaciot bir-
tokolhat a kdrnyezetrdl. A jatékos lehet a szerverrel megegyezd gépen, de lehet egy ettdl
kiilonb6z6 szamitdgépen is, ebben az esetben javallott a TCP-alapu kommunikalas.
MEGJELENITOT, amely egy jatékos szamara képes a hozza rendelt agens-sel kapcsolatos
informacio megjelenitésére — példaul a lokacid, vagy amit az dgens 14t — és ezen keresztiil

a parancsok kiildése a szerver felé.

Tudnivalék

Az ODE (www.ode.org) egy teljesen dokumentalt keretrendszer, mely fizika térvényei szerint

mozgo testeket szimulal, nagyon jol kitalalt példaprogramokkal. A C-ben megirt rendszer hasz-

nalhaté C++-ban is. Platformfiliggetlen.



