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СЕРВІС-ОРІЄНТОВАНА АРХІТЕКТУРА ПРОГРАМНОГО ЗАБЕЗПЕЧЕННЯ СИСТЕМИ УПРАВЛІННЯ МОБІЛЬНИМ РОБОТОМ НА БАЗІ БПЛА
Інтелектуальний мобільний робот на базі безпілотного літального апарату включає корисне навантаження у вигляді сенсорів різного типу та літальний апарат, що оснащені необхідними органами управління. Система управління роботом може бути представлена як дворівнева система, на нижньому рівні якої знаходяться локальні системи управління сенсорами, система стабілізації польоту літального апарату та навігаційна система управління польотом по маршруту. Дві останні системи можуть бути об’єднані у автопілоті.

Система управління верхнього рівня знає мету польоту (польотне завдання) та управляє роботом через локальні системи управління. В залежності від метасистеми управління роботом, система управління може вирішувати також завдання організації взаємодії з центром керування польотом.

Всі елементи системи використовуються паралельно та асинхронно, тобто незалежно один від одного. Математичною моделлю такої системи може бути модель на основі апарату мереж Петрі.

Програмне забезпечення такої системи має вирішувати великий обсяг обчислювальних операцій у стислому часовому режимі, тобто функціонувати як система реального часу.

Перспективною моделлю архітектури програмного забезпечення такого типу є сервіс-орієнтована архітектура на основі підходів SOAP (Service-Oriented Architecture Protocol) і REST (Representational State Transfer) .

На основі цих протоколів з метою уніфікації підходів до створення середовища розробки програмних систем в галузі робототехніки фірмою Microsoft створена уніфікована модель, в основу якої покладено протокол DSSP (Decentralized System Services Protocol).

Результатом цих робот є уніфіковане середовище розробки Microsoft Robotics Studio, що широко використовується розробниками програмного забезпечення робототехнічних систем, у тому числі-систем управління мобільними роботами.

