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Resumen. El prototipo desarrollado es un sistema de software para el comando
oral de un robot mévil. Este sistema estd basado en una arquitectura
multiagentes, consta de tres procesos principales: el receptor de la orden, el
intérprete de la orden, el controlador de movimientos. El diagrama siguiente

muestra nuestro sistema.

1 Introduccion

El presente trabajo presenta el disefio y los resultados de la implementacién de una
arquitectura multiagentes para el comando oral de un robot mévil. La idea central fue
la bisqueda de una plataforma flexible capaz de integrar todos los elementos posibles
para poder brindar una solucién satisfactoria. En [1] encontrard el lector una

descripcién teérica detallada de este trabajo.

2 Caracteristicas y funcionamiento del sistema

sistema es modelado a través de
n a llevarse a cabo por un agente.
CK. Esta plataforma brinda las
6n de agentes, manejo
a red. JACK esta

Cada uno de los tres procesos que constituyen el
agentes por lo que las funciones de cada proceso va
Para e!lo se utiliz6 la plataforma multiagentes JA
operaciones basicas de un ambiente orientado a agentes: creaci
de directorio de servicios, paso de mensajes a través de |
completamente integrado con el lenguaje de programacion JAVA.
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La funcién del agente receptor es capturar la frase que pronuncio el usuarioy
enviarla al agente intérprete. Para el reconocimiento de voz se utilizé un sistema de
reconocimiento de habla comercial (Dragon Natural Speaking), el cual a partir de una

sefial acustica entrega el texto correspondiente.

El agente intérprete se encarga de transformar el texto de la orden, expresado en
lenguaje natural, a comandos expresados en el lenguaje de control del robot. El
intérprete estd programado en Prolog y utiliza el formalismo de DCGs (Definite
Clause Grammars) para representar las estructuras gramaticales manejadas. Al
terminar la transformacién de la orden, si se trata de una orden vélida, se entregaré el

comando correspondiente al controlador de movimientos.

El controlador de movimientos se encarga de ejecutar la orden que recibe del
intérprete. El agente controlador es un agente en JAVA que encapsula el software de
comando del robot Pioneer el cual estd programado en C. Esto se hizo a través de
métodos nativos. Un método nativo es un método de JAVA cuya implementaci6n estd
escrita en otro lenguaje de programaci6n. Los métodos nativos se integran a Java
utilizando JNI (Java Native Interface). JNI es una interfaz de programacién nativa y
permite que c6édigo de JAVA que corre dentro de la médquina virtual, interopere con
aplicaciones y librerias escritas en otro lenguaje de programacioén, tales como C, C++

ensamblador.
Los agentes utilizados en este sistema pueden ejecutarse dentro de una misma

méquina o en maquinas distintas, el mdximo nimero de méquinas que se pueden
utilizar para la ejecucién de nuestro sistema debe ser el mismo que el niimero de

agentes utilizados.
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por el momento, las 6rfienes que puede entender el robot i
bésicamente S€ realizan acciones de desplazamiento, rotacién SO(?‘ e
velocidad del robot. Las érdenes que puede entender el robot las zlar;cf)iclaﬁcacmn 1(le

mos en los

tres tipos siguientes:

Ordenes simples:
Ejemplos: camina, avanza, retrocede, alto, camina m4s eépido, vete up ;
g poco miés

despacio.

Ordenes compuestas:

Ejemplos: camina dos metros hacia adelante, camina répj :

camina hac.ia at{és, gira a la derecha 90 grados, gira 1%13(;:151:;&;)03 1_'1&018 delante,
camina hacia la izquierda. Es también posible construir frases dond lacla la derecha,
da por sobreentendida (elipsis), por ejemplo: hacia adelante un me[e a frase verbal se
delante, a la derecha 90 grados, 90 grados a la izquierda ro, 5 metros hacia
Ordenes para la manipulacién de la cimara: -
Ejemplos: mira hacia la derecha, mira hacia la izquierda, mira hacia el frente
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