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Detta projekt utvecklar en skill for en autonom robot. Skillen hittar positionen av
en dorrknapp, oppnar dorren och passerar denna. Projektet ar utfért med ROS och

SkiROS.

Robotar i dagens samhélle anvinds mest i indus-
trin dér de &r separerade fran ménniskor. Som
tekniken utvecklar sig i dagens samhélle gor robo-
tarna en forflyttning till platser som &r designade
for manniskor. For att kunna existera i samma
utrymme maste de kunna navigera i dessa om-
raden. Detta ger ett behov av en navigeringsskill
som inte bara kan ta sig runt i rum utan dven mel-
lan dessa. Pa grund av detta har vi implementerat
en skill for just detta.

Skills ar byggnadsblock som en robot kan an-
vianda for att utfora olika processer. Med hjélp
av SkiROS kan vi fokusera pa att endast program-
mera roboten utan att tdnka pa hur informationen
runtomkring ska hanteras. En skill ar inte specifik
till en viss robot eller en viss situation utan den
ska beskrivas pa ett sitt som kan anvindas i ett
stort antal situationer.

En grafrepresentation av byggnaden har kon-
struerats som beskriver hur de olika rummen re-
laterar till varandra. Dorrar och deras knappar
finns dven i denna grafen. Grafen kan sedan an-
viandas for att, givet ett mal och en start, planera
vilka dorrar roboten kommer att behova passera.
Vi anviander den planerade vigen och foljer denna.
Vid passering av en doérr maste en knapp hittas
vilket sker med en kamera pa armen som hittar
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Figure 1: Grafrepresentation av byggnaden

positionen dir det ska tryckas. Armen ror sig
sedan till knappen och trycker pa den med hjélp
av kraftsensorer. For att forsdkra att dorren fak-
tiskt har 6ppnats har en skill som definierar om
dorren ar Oppen eller stdngd gjorts. Efter detta
foljer roboten aterigen navigeringsplanen och gar
igenom dorren.

Dessa separata skills kan sedan séttas ihop for att
navigera i en byggnad. Den totala skillen sitter
sedan ihop alla dessa byggnadsblock till en full-
standig navigering.



