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Návrh infraštruktúry1



Popis robotického futbalu
Robotický futbal v rámci pyramídy DSR
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Náčrt MiRoSoT zápasu

Náš MiRoSoT futbalista



Rozpoznávanie obrazu
Základné informácie
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Implementácia modulu Vision

• Rozpoznávania obrazu Ing. M. Vargu 
• Vstup:  

• obraz z kamery - /usb_cam/image_raw 

• Výstup: 
• pozícia robota - /blue/robot_x/vision/situation 
• spozorovanie robota - /blue/robot_x/vision/isSeen





Výstup z rozpoznávania obrazu



Filtrovanie údajov
Základné informácie



Implementácia modulu Filter

• Filtrovanie dostupných údajov 
• Vstup:  

• pozícia robota - /blue/robot_x/vision/situation 
• spozorovanie robota - /blue/robot_x/vision/isSeen 
• odometria robota - /blue/robot_x/comm/situation 

• Výstup: 
• filtrovaná pozícia - /blue/robot_x/filt/situation 
• zmena polohy v robotovi - /blue/robot_x/comm/set_pos





Riadenie robotov
Základné informácie
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Znázornenie robota v priestore



ρ = d x2 + d y2

α = ata n2(d y, d x) − ϕ0

vlin = Kρρ | (co s(α) |

vang = Kαα

Výpočet chyby: 

Výpočet výstupu: 

Výpočet výstupu regulátora
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Simulačné overenie návrhu



Implementácia modulu Regulator

• Filtrovanie údajov z robota a kamery 
• Vstup:  

• požadovaná pozícia robota - /blue/robot_x/traj/situation 
• filtrovaná pozícia - /blue/robot_x/filt/situation 

• Výstup: 
• nastavovanie rýchlosti robota cez bluetooth  

- /blue/robot_x/comm/linang_speed





Overenie návrhu na reálnych robotoch



Pomocné moduly
Manuálne ovládanie robotov
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Implementácia modulu Controller

• Úprava údajov z joysticka 
• Vstup:  

• hodnoty ovládaných prvkov joysticku - /blue/robot_x/joy 

• Výstup: 
• prepočet na rýchlosti - /blue/robot_x/comm/linang_speed





Pomocné moduly
Generovanie trajektorií
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Implementácia modulu Trajectory

• Generovanie zvolených trajektórií 
• Vstup:  

• — 

• Výstup: 
• generované body trajektórie - /blue/robot_x/traj/situation





Pomocné moduly
Ukladanie údajov



Implementácia modulu Statistic

• Ukladanie dostupných údajov do .csv 
• Vstup:  

• údaje z robota - /blue/robot_x/comm/sensor 
• odometria robota - /blue/robot_x/comm/situation 
• poloha z kamery - /blue/robot_x/vision/situation 

• Výstup: 
• —





Aplikácia
Potrebné prostriedky
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• PC s Linux Ubuntu 

• Nainštalovaná platforma ROS 

• USB kamera (PS3eye kamera) 

• MiRoSoT robotický futbalisti 

• Stiahnuté a skompilované moduly



Spúšťanie aplikácie

• Návrh aplikácie (prepojenie správ) 

• Vytvorenie spušťacieho xml skriptu (skupiny modulov) 

• Spustenie aplikácie pomocou platformy ROS 

• Ladenie ROS parametrov v spúštacích skriptoch 



Vytvorené aplikácie

•Sledovanie referenčnej trajektórie (video) 

•Ovládanie robota joystickom 

•Sériové nasledovanie robotov - vláčik (video) 

•Sledovanie loptičky robotom 



Publikácie

• JADLOVSKÝ, J et al. 2017. Výskumné aktivity CMMRaPI na KKUI 
FEI TU v Košiciach. In: ATP Journal - článok v recenznom konaní 
• čast venujúca sa robotickému futbalu



Otázky oponenta



1. V akom vzťahu je ROS a linux? Existuje 
verzia ROS aj pre iné OS?

• Platforma ros vznikla pod OS Linux 
Ubuntu, kde pre jednotlivé verzie 
Ubuntu vychádzali špecifické verzie 
platformy ROS. Napr. pre OS Linux 
Ubuntu 16.04 je to ROS Kinetic Kame. 

• Vznikli rôzne experimentálne verzie 
platformy ROS pre OS Windows a 
macOS, ktoré však niesú 
podporované.



2. Ako by bolo možné uložiť dáta, ktoré 
zaznamenáva programový modul Statistic do 

Databázy v platforme ROS. Kde by tieto dáta mohli 
nájsť uplatnenie v zmysle distribuovaného systému 

riadenia v prípade robotického futbalu?

• V rámci platformy ROS existuje modul s názvom 
“sql_database”, ktorý umožňuje ukladanie správ priamo 
do SQL databázy. Tento modul si na základe typu správy 
sám vytvorí správnu tabuľku v databáze a následne do nej 
ukladá údaje, ktoré sú odchýtavané počas behu aplikácie. 

• Uplatnenie vidím napríklad v offline strojovom učení, kde 
by sa mohli roboti učiť taktiky druhých tímov, čo by 
umožnilo lepšie vyhýbacie manévre a streľby gólu. Ak by 
bol väčší dopyt po nameraných údajoch, bolo by možné 
vytvoriť webové rozhranie, ktoré by umožňovalo stiahnuť 
si namerané dáta podľa požiadaviek.



3. Aký vplyv má hardvérová zmena kamery 
na modul Vision a jeho výstupy? Konkrétne 

z pohľadu rozlíšenia a počtu snímkov za 
sekundu.

• Kamera je charaktreristická hlavne rozlíšením a 
počtom snímok za sekundu. Oba tieto hodnoty 
vedia značne ovplyvniť chovanie rozpoznávania 
obrazu. Väčšie rozlíšenie spôsobuje spomalenie 
rozpoznávania obrazu koli väčším maticiam na 
spracovanie. Vyšší počet snímok nemusíme stíhať 
analyzovať, no ak tieto údaje zladíme vzhľadom na 
použitý hardvér, dostaneme dostatočne rýchle a 
presné rozpoznávanie obrazu a detekciu polôh 
robotov a loptičky. 



4. Popíšte, ako by bolo potrebné upraviť 
moduly platformy ROS prezentovaného 

riešenia v prípade použitia iných mobilných 
robotov, napríklad typu Khepera a podobne.

• V prípade, žeby sme poznali protokol komunikácie, stačilo by 
aplikovať nastavovanie jednotlivých údajov v robotoch pomocou 
bluetooth rozhrania, stačilo by napríklad pomocou ROS 
parametrov v spúštacích skriptoch pozmeniť konštanty zosilnení 
v module regulátor ak by bolo treba (rôzna dynamika robotov) 

• Ak by sme protokol komunikácie nepoznali, bolo by potrebné 
vytvoriť nový modul komunikácie, ktorý by nahradil ten 
existujúci. Nový modul komunikácie by sa pripojil už na 
existujúce správy platformy ROS v rámci tohto riešenia a 
komunikoval by s robotmi, ktorých si zvolíme. Taktiež by mohol 
používať iné rozhrania a protokoly.



Ďakujem za pozornosť


