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Do chwili powołania do życia agenta adyn nadzór nad systemem sprawuje agent acore. Po uak-
tywnieniu agenta adyn on przejmuje nadzór nad systemem, ponieważ został dobrany dokładnie
do realizacji polecenia wydanego przez człowieka. Gdy adyn poinformuje acore o zakończeniu
realizacji zadania, acore likwiduje agenta adyn i ponownie przejmuje nadzór nad systemem. Tak
więc, nie tylko liczba aktywnych agentów w systemie ulega zmianie, ale również łącza komuni-
kacyjne pojawiają się i znikają, a ponadto sprawowanie nadzoru nad systemem jest przenoszone
między agentami acore i adyn. Opisany tu system korzystał z dwóch różnych typów robotów: Nao
(rys. 17.11a) i Elektron (rys. 17.11b), a więc powstały dwa różne agenty acore.

a) b)

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

17.10. Podsumowanie

W rozdziale przedstawiono struktury systemów robotycznych w postaci sieci agentów. Wyróż-
niono osiem typów agentów. Agent typu CERT jest formą najogólniejszą. Pozostałe typy są
jego szczególnymi postaciami. Można tworzyć roboty jednoefektorowe lub wieloefektorowe.
Pojedynczy robot może być reprezentowany pojedynczym agentem albo strukturą wieloagen-
tową. Systemy wielorobotowe wymagają wieloagentowej reprezentacji. Dekompozycja systemu
na agenty wynika z zadań, które system ma realizować, a często także formy organizacyjnej
projektu. Systemy mogą być dekomponowane na wiele sposobów. Forma dekompozycji wynika
z doświadczenia projektanta, a jest więc poniekąd sztuką.
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