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Do chwili powotania do zycia agenta a4y, nadz6r nad systemem sprawuje agent dcore. Po uak-
tywnieniu agenta agy, on przejmuje nadzor nad systemem, poniewaz zostat dobrany doktadnie
do realizacji polecenia wydanego przez cztowieka. Gdy agy, poinformuje acore 0 zakoficzeniu
realizacji zadania, acore likwiduje agenta aqy, i ponownie przejmuje nadzor nad systemem. Tak
wigc, nie tylko liczba aktywnych agentéw w systemie ulega zmianie, ale réwniez facza komuni-
kacyjne pojawiaja si¢ i znikajg, a ponadto sprawowanie nadzoru nad systemem jest przenoszone
migdzy agentami dcore i agyn. Opisany tu system korzystat z dwéch réznych typéw robotéw: Nao
(rys. 17.11a) i Elektron (rys. 17.11b), a wigc powstaly dwa rézne agenty dcore.

Execute plan

Rysunek 17.11. (a) Robot Nao, (b) robot Elektron

17.10. Podsumowanie

W rozdziale przedstawiono struktury systeméw robotycznych w postaci sieci agentéw. Wyrdz-
niono osiem typéw agentéw. Agent typu CERT jest forma najogélniejszg. Pozostate typy sa
jego szczegblnymi postaciami. Mozna tworzy¢ roboty jednoefektorowe lub wieloefektorowe.
Pojedynczy robot moze by¢ reprezentowany pojedynczym agentem albo strukturg wieloagen-
towa. Systemy wielorobotowe wymagaja wieloagentowej reprezentacji. Dekompozycja systemu
na agenty wynika z zadan, ktére system ma realizowac, a czesto takze formy organizacyjnej
projektu. Systemy moga by¢ dekomponowane na wiele sposobéw. Forma dekompozycji wynika
z doSwiadczenia projektanta, a jest wigc poniekad sztuka.
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