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ICub a 1ICubSim

 EU IP RoboCub & NoE EuCognition I-111

* Ciel’: overitel'nost’ vysledkov vyskumu na
humanoidnych robotoch

« 53 DOF, koza, oci

Jager - Meijering 2015 Zdechovan, 201 )



ICubSIm

e Simulator napisany v C++ pouzivajuci ODE a
OpenGL, primarne na platforme Linux

* Na zriadenie toku dat medzi riadiacim programom
a simulatorom pouziva nadstavbu TCP — YARP

 YARP umoznuje definovat’ na kazdej strane svoje

porty a zrealizovat’ medzi nimi1 tok dat. :
JicubSim/cam/left

/left/image/in

riadenie
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RozSirenie o0 Agent-Space

* Riadiaca aplikacia v ktorej su senzory a
akturatory 1CubSim dostupne vo forme
blokov na Ciernej tabuli a do ktorej mozno
vkladat’ agentov, ktori s nim1 mo6zu
manipulat’

yarpserver

* Riadenie robota tu
povstava z interakcie
vloZenych agentov




Architektura Agent-Space

v

, A § ‘o ¢
* Systém sa sklada z : g’ ) .
agentov \l
initializw

« Agenti medzi sebou
komunikuju
nepriamo cez Space
(C1ernu tabul'u)




Modelova uloha

iCub Simulator

e Hladanie
modrej
loptiCky v
priestore.

« Upriamenie
pozornosti.

e Udrzanie
loptiCky v
zornom poli




Pouzitie architektary Agent-Space
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Riadiaci systém na baze Agent-Space




for (55) {

if (!Ball.see(read(“image™))

write(“motorl”, FORWARD);
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for (55) {
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for‘ (55) {

if (!Ball.see(read(“image”))
write(“motorl”,BACKWARD);

if (!Ball.see(read(“image”))
write(“motorl”, FORWARD);
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Implementacia v C++

* Multivlaknové prostredie pthreads
« Kazdy agent ma vlastné vlakno
* Moze volat’ metody singletonu Space

 vlakno agenta je blokovan¢ na Casovac
alebo spustac

casovac



#include <iostream>

#include <conio.h> Prl’kladeuéitia

#include "agentspace.h"

using namespace std; class MyAgent2 : public Agent {
? protected:
class MyAgentl : public Agent
priva¥e§ P 8 { void init (string args) {
int i: trigger_attach("*",TRIGGER_MATCHING);
J
protected: }
void init (string args) { void sense_select _act (int pid) {
i=o: int a = space_read("a",0);
timer,attach(leee,leee); cout << "a = " << it->value << endl;
} - }
void sense_select_act (int pid) { public: i
i++; MyAgent2 (string args) :
cout << "a := " << i << endl; . Agent(args) {};
space_write("a",i,1500); };
} int main () {
public: MyAgentl al("");
MyAgentl (string args) : Myﬁgﬁnt? az("");
Agent(args) {}; getch();

}s }



Vyvojova strategia: subsumpcia

layer N e .cvolucne starSie*
: vrstvy sa uz
nemenia
layer 3 e _evoluéne novsie
layer 2 vrstvy ovplyviuju
layer 1 ,,evolucne starsie*

VIstvy



0. etapa vyvoja — senzory a aktuatory

Prepojenie senzorov a aktuatorov s blokmi v Space
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video/icub-basic.mp4

1. etapa vyvoja - datova vymena

~leftimage, - . ballPos hnadvn|
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2. etapa vyvoja

Hl'adanie loptiCky
— RozSirovanie zorného pola
PositionAgent, EyeVersionAgent, EyeTiltAgent
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3. etapa vyvoja
Upriamenie pohl'adu na lopti¢ku - FocusAgent
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=

_5"

- T =

“headEnc - E:

” ]
nﬂ|p‘|a:|.:. hEI"FDE h':'Eld"'-"":'l

SlsHo e

CamsSensAgent BallPosAgent

LookAtAgent VelocityMaotor


video/icub-demo.mp4

Princip Embodiment-u

telo ako vypoctove zariadenie +
senzomotoricky pristup
Tradic¢né rieSenie
algebraické vypocty

méame model z = M(®, ¥, (2)
hladdme riesenie (®, ¥, €2;) rovnice
Lt = (%((I)O)v ((55_]\\1/;[(\1}0)7 %ﬂéf (QO))((I)t: \Ijta Qt)T

D, <:/ D, Embodiment

- o AP = ceAx analogicky W, ()
| - ﬁ O alebo
4 AP = random

e analogicky W, ()
Q. Q, aby [Az| — 0



Zaver

Rozbehali sme simulator iCubSim

Do simulatora 1CubSim sme implementovali
architekturu Agent-Space

Prepojili sme senzory a aktuatory 1Cub-U S
architekturou

Vyvinuli sme pomocou nej riadenie hlavy iCub-u
tak, aby sa pozerala za modrou loptickou na stole (Co
najprirodzenejSim sposobom)

Vyvijali sme na principe subsumcie a embodimentu

Dalsie info: www.agentspace.org/icub



Dakujeme za pozornost’
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