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PlayerWebClient
— wolne oprogramowanie webowe
do sterowania robotami dziatajacymi
pod serwerem Player
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W artykule przedstawiono pierwsze wolne oprogramowanie umozliwiajace sterowanie z poziomu przegladarki WWW robotami
dziatajgcymi pod serwerem Player. Opisana aplikacja PlayerWebClient stworzona zostata dla potrzeb ksztatcenia na odlegtosc.
Jednak jej mozliwosci sprawiaja, ze moze réwniez znalez¢ zastosowanie w pracy z robotami laboratoryjnymi lub jako element
interfejsu cztowiek-robot. Architektura aplikacji zrealizowana zostata na bazie oryginalnie rozwigzanej implementacji koncepgji
abstrakcyjnego interfejsu uzytkownika, ktéry znacznie przyspiesza i utatwia tworzenie aplikacji.
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W rozwoju oprogramowania w ostatnich latach mozna za-
notowa¢ dwa trendy. Pierwszy z nich to popularyzacja
wolnego oprogramowania (gpen source). Kolejny — to rozwdj
aplikacji webowych. Robotyka, a w szczegélnosci robotyka mo-
bilna jest dziedzina, w kt6rej wykonanie prostych czynnosci wy-
maga wykorzystania specjalistycznego oprogramowania, ktére
zwykle nie moze by¢ przenoszone miedzy systemami operacyj-
nymi. Zastosowanie aplikacji webowych zwalnia uzytkownika
z konieczno$ci instalowania tego typu oprogramowania. Jedno-
cze$nie umozliwia prace wielu uzytkownikom na tych samych
danych lub na tym samym sprzecie niezaleznie od tego, gdzie
si¢ aktualnie znajduja. Jedynym warunkiem jest dostep do sie-
ci komputerowej i przegladarki stron WWW. Obecne mozli-
wosci przegladarek wraz ze §rodowiskiem Java Runtime Envi-
ronment pozwalaja na realizowanie wigkszosci typowych funk-
cjonalnosci, np. dynamiczna wizualizacje danych w postaci tek-
stowej i graficznej, czy tez wykonanie poleceni po stronie serwe-
ra. Wykorzystanie tej technologii w robotyce moze utatwi¢ pro-
wadzenie badan a takze realizacj¢ zdalnego nauczania.

Wprowadzenie - serwer Player

Obecnie dostgpnych jest kilka liczacych si¢ platform softwa-
re'owych przeznaczonych dla robotyki [1]. Cz¢$¢ z nich ma
otwarty kod, jak np. Player [2], OROCOS, CARMEN [4].
Znaczaca cze$é stanowia Srodowiska komercyjne (Evolution
Robotics ERSP, iRobot AWARE, Microsoft Robotics Studio)
[1]. Wymienione oprogramowanie rézni si¢ mozliwosciami
i przeznaczeniem. Nowym, szybko rozwijajacym si¢ oprogra-
mowaniem o duzych mozliwosciach jest ROS (Robor Operating
System) [5], ktdry czedciowo wykorzystuje rozwiazania z Play-
era. Wciaz jednak duza popularnoscia cieszy si¢ projekt Player
stanowiacy platforme, w skiad kt6rej wehodza serwer robotéw
Player oraz symulatory robotéw i otoczenia Stage (2D)
i Gazebo (3D wraz z symulacja oddziatywan fizycznych).
W chwili rozpoczgcia prac nad aplikacjg PlayerWebClient
zadne $rodowisko nie oferowato aplikacji webowej umozli-
wiajacej sterowanie, wizualizacj¢ danych i programowanie ro-
bota. Obecnie na stronie internetowej firmy Willow Garage

[6], tworcy systemu ROS, mozna znalez¢ informacje o pra-
cach trwajacych nad podobnym rozwiazaniem.

Serwer Player stanowi oprogramowanie posredniczace
miedzy fizycznymi urzadzeniami zainstalowanymi na robocie
a programem sterujacym typu klient (rys. 1). Player dziala
pod systemem operacyjnym Linux, a od wersji 3.0 moze tak-
ze dziata¢ pod kontrolg systemu Windows. Player po pierw-
sze obstuguje komunikacj¢ z fizycznymi urzadzeniami, taki-
mi jak sterowniki napedéw, enkodery, sonary i inne czujniki,
wykorzystujac odpowiednie protokoty (RS-232, TCP/IP itp.)
i porty (szeregowe, USB itd.). Po drugie jest to serwer, kt6ry
przez protokét TCP/IP moze obstugiwaé kilka programéw typu
klient sterujacych robotem i odczytujacych dane z jego senso-
réw przez standaryzowane interfejsy typowych urzadzen m.in.:
e position2d — interfejs do sterowania napedami robota i od-

czytu pozycji obliczonej na podstawie odometrii
e sonar — odczyt danych z sonaréw, wlacznie z informacja

o rozlokowaniu sonaréw na robocie
e camera — udostepnia dane z kamery
e laser — interfejs stuzacy do odczytu danych ze skaneréw la-

serowych mierzacych odleglosci od przeszkéd znajdujacych

sie wokét robota.

Rys. 1. Schemat serwera Player
Fig. 1. Scheme of the Player server
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Wraz z serwerem Player dostarczane sa sterowniki do wie-
lu typowych urzadzen i seryjnie produkowanych robotéw. Je-
zeli wérdd standardowych sterownikéw nie ma odpowiednie-
go drivera do urzadzenia zamontowanego na robocie, mozli-
we jest samodzielne opracowanie kodu udostepniajacego od-
powiedni interfejs. Dzi¢ki zestandaryzowanym interfejsom
urzadzen aplikacje klienckie umozliwiaja kontrolowanie kaz-
dego robota i urzadzenia niezaleznie od konkretnego modelu.

Player do wersji 3.0 dziatat tylko pod systemem Linux, po-
dobnie jak wigkszos¢ aplikacji typu klient. Aplikacje klienckie
tworzone s3 na bazie biblioteki programistycznej dostarczanej
razem z Playerem (interfejsy dla jezykéw C, C++ i Python).
W praktyce zbieranie danych i kontrolowanie robota wyma-
ga specjalnej aplikacji klienckiej dziatajacej pod konkretnym
systemem operacyjnym. Prezentowana w artykule aplikacja
PlayerWebClient jest pierwsza aplikacja typu klient dla ser-
wera Player o interfejsie webowym. Dodatkowo wyposazona
w prosty jezyk programowania pomaga zautomatyzowac ty-
powe zadania, jak zbieranie danych czy unikanie przeszkdd.

Architektura aplikacji PlayerWebClient

Aplikacja PlayerWebClient, zaprojektowana i zrealizowana

przez pierwszego z autordw, zostata w calosci utworzona w jezy-

ku C++. Architektura aplikacji sktada si¢ z sze$ciu podbibliotek:

o Abstract User Interface (AUI) — abstrakcyjny interfejs uzyt-
kownika

o Event Driven Language (EDL) — kompilator jezyka stero-
wanego zdarzeniami

e DPlayer Client Engine (PCE) — silnik odpowiadajacy za ko-
munikacje z serwerem Player

o Abstract User Interface To Wt (AUI2Wit) — automatyczne
tworzenie elementéw interfejsu

e Event Driven Language To Wt (EDL2W?t) — automatycz-
ne tworzenie elementéw interfejsu zwiazanych z kompila-
torem EDL

o Player Web Client (PWC) — wlasciwa aplikacja z interfej-
sem webowym stworzonym za pomoca biblioteki W.
Relacje miedzy podbibliotekami przedstawione zostaly na

rys. 2. Kazda z podbibliotek ma wlasng przestrzen nazw.

% Abstract User Interface (AUI)

7 N AT
% Event Driven Language (EDL) <_ % Player Client Engine (PCE) : % AUIZWL

Al Al
% EDL2ZWt ]( % Player Web Client (PWC)

Rys. 2. Diagram zaleznosci miedzy bibliotekami skladowymi

Fig. 2. Relation diagram of the sub-libraries

Whasciwa komunikacja i obstuga urzadzen podlaczonych do
serwera Player umieszczona jest w module Player Client En-
gine (PCE), ktdrego trzonem jest przestrzeni robocza (obiekt
klasy pceWorkspace), agregujaca dostgpne roboty (obiekty kla-
sy pceRobot). Kolejnymi elementami w tej hierarchii sa urza-
dzenia robotéw (rys. 3).

Nazwy odpowiednich klas dla tych urzadzen tworzone sg
wg wzorca:

pce<nazwa klasy z biblioteki libplayerc++>

class pceWorkspace

class pceClientProxy

1 0.*
0 1 f

class pceRobot class peelaserProxy : public pceClientProxy

Rys. 3. Fragment diagramu klas w bibliotece PCE
Fig. 3. Fragment of the class diagram of the classes in the PCE library

Obecna wersja PCE obstluguje takie interfejsy urzadzen ser-

wera Player, jak:

e aio — wejscia/wyjscia analogowe

o dio — wejscia/wyjscia cyfrowe

e camera — kamera

e laser — skaner laserowy

e sonar — sonary

e position2d - kontroler pozycji

e simulation — kontroler symulatora.

W obiekcie pceWorkspace znajduje si¢ gléwna procedura,
ktéra wymusza jednoczesne odswiezanie danych we wszystkich
obiektach komunikujacych si¢ z robotami, a nastepnie jezeli
uruchomiony jest program uzytkownika, wyzwala sprawdza-
nie zdarzeni i wykonanie odpowiednich poleceri.

Warstwe widoku uzytkownika stanowi modul PWC (Player
Web Client), od ktérego pochodzi nazwa calej aplikacji. Gra-
ficzna wizualizacja danych pochodzacych z réznych urzadzen
wymagata stworzenia osobnych komponentéw dla wybranych
urzadzed. W obecnej wersji PWC przygotowano wizualizacje
graficzng dla interfejséw: laser, sonar, position2d, camera. Na-
tomiast interfejs uzytkownika stworzony zostat z wykorzysta-
niem biblioteki Wt [7] i sklada si¢ w duzej mierze z kompo-
nentéw znajdujacych si¢ w modutach AUI2Wt i EDL2Wr.

Jezyk sterowany zdarzeniami

Na potrzeby realizacji projektu zostal utworzony prosty je-
zyk sterowany zdarzeniami, ktérego kompilator znajduje si¢
w bibliotece EDL. O programowaniu sterowanym zdarze-
niami najczesciej méwi sie w kontekscie aplikacji typu ser-
wer, gdzie z otoczenia naplywaja w sposdb niedeterministycz-
ny kolejne zapytania. Z programowaniem sterowanym zdarze-
niami mozna si¢ réwniez spotka¢ tworzac aplikacje graficzne,
gdzie programowane s3 odpowiednie funkeje dla typowych
zdarzen, takich jak wcisniecie przycisku lub klikniecie myszy.
Podobny charakter ma proces, jakim jest poruszanie si¢ robo-
ta w zmiennym otoczeniu. Przykladem takiego podejscia jest
jezyk programowania robotéw URBI [8], ktéry stal si¢ inspi-
racja do opracowania dla potrzeb omawianej aplikacji podob-
nego, chod prostszego jezyka programowania.

Podstawowe skladniki utworzonego jezyka to obiekty bazu-
jace na klasie auiObject z biblioteki AUT opisane atrybutami
—zmienne, zdarzenia i polecenia. Jezyk nie umozliwia tworze-
nia obiektéw, natomiast pozwala deklarowa¢ zmienne oraz de-
finiowad whasne zdarzenia i polecenia. Programowanie ograni-
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cza si¢ gtéwnie do zdefiniowania zdarzer i okreslenia polecen,
ktére zostang wykonane przy wystapieniu danego zdarzenia.

Kompilator opracowanego jezyka wspélpracuje z dowol-
na strukturg obiektéw pod warunkiem, ze obiekty te sg in-
stancjami klasy, ktéra dziedziczy po klasie auiObject. Dla-
tego jego przydatno$¢ wykracza poza samo sterowanie robo-
téw. Moze réwniez postuzy¢ np. do programowania interfej-
su. Jednak w konkretnym zastosowaniu w kontekscie robo-
tyki jezyk otrzymal nazwe EDeRLezi utworzong z akronimu
od stéw Event Driven Robotic Language, czyli jezyk programo-
wania robotéw sterowany zdarzeniami.

Definicja zdarzenia w jezyku EdeRLezi poprzedzona jest
instrukgcja event, po czym wprowadzana jest nazwa zdarzenia,
a nastgpnie w nawiasie umieszczane jest wyrazenie, ktére musi
zwracaé warto$¢ logiczng bool. Wewnatrz wyrazenia mozna wy-
korzysta¢ zmienne, polecenia i podstawowe operacje arytme-
tyczne. Jezyk umozliwia tworzenie wlasnych polecen, wiacz-
nie z definiowaniem typéw argumentéw, ktdre dane polece-
nie przyjmuje. Polecenia uzytkownika nie sg jednak typowymi
funkcjami, poniewaz nie zwracaja zadnych wartosci.

Najwazniejszymi instrukcjami jezyka sa instrukcje
when (gdy) i whenever (za kazdym razem, gdy). Po kazdej
z tych instrukcji w nawiasie umieszczana jest nazwa zda-
rzenia, a nastgpnie nazwa polecenia, ktére ma by¢ wyko-
nane. Instrukcja when oznacza, ze tylko za pierwszym ra-
zem, gdy wystapi zdarzenie, zostana wykonane przypisane
mu polecenia. Natomiast instrukcja whenever wykona odpo-
wiednie polecenia za kazdym wystapieniem zdarzenia. Przy-
kladowy program pokazany jest na rys. 4.

Deklaracja zmiennych przypomina deklaracje stosowana
w jezyku C++. Obstugiwane typy zmiennych to: int, double,
char, bool oraz string.

int a;
when (.run) a=0;

inc(int b)
{

a=a+b;
}

whenever (.run) .inc(3);

when (.run) .pioneer.position2d0.setSpeed(0.3,0.0);
.pioneer(
event .toclose(.laser0.minright<0.5
|| .laser0O.minleft<0.5);

whenever (.toclose)

}

.position2d0.stop();

Rys. 4. Przyktadowy kod w jezyku EDeRLezi
Fig. 4. Example source code in the EDeRLezi programming language

Decyzja o stworzeniu wlasnego jezyka programowania ro-
botéw wynikata z faktu, ze jezyk URBI byt rozwigzaniem za-
mknietym i nie dawal pelnego wsparcia dla robotéw dziataja-
cych pod Playerem. Poniewaz kod URBI zostat udostgpnio-
ny wszystkim zainteresowanym w maju 2010 r., w dalszych
pracach zostanie podjeta préba zintegrowania aplikacji Player-
WebClient réwniez z jezykiem URBI. Jednoczesnie opracowany
wlhasny jezyk EDeRLezi w dalszym ciagu bedzie stanowi¢ czeé¢
aplikacji, umozliwiajac programowanie interfejsu i automaty-
zacj¢ prostych czynnosci zwigzanych np. z akwizycja danych.

Abstrakcyjny Interfejs Uzytkownika

Abstrakcyjny Interfejs Uzytkownika (AUI), zrealizowany
w nowy, oryginalny sposdb, pelni dwie wazne role. Po pierw-
sze ma na celu przyspieszenie tworzenia interfejsu i ulatwienie
dodawania kolejnych funkcjonalnosci. Po drugie obiekty AUI
s3 bazowymi skladnikami jezyka programowania sterowane-
go zdarzeniami.

W bibliotece AUI zdefiniowana zostala klasa bazowa
auiObject, po ktérej dziedzicza zaréwno obiekty w silniku ko-
munikacji z serwerem Player (PCE), jak i obiekty koricowej apli-
kacji PWC. Kazdy obiekt klasy auiObject przechowuje w ma-
pach indeksowanych unikalnymi nazwami listy zmiennych, po-
lecen, zdarzen, whasciwosci i podobiektéw. Zmienne, polecenia
i zdarzenia s zwiazane z przystosowaniem modelu do jezyka
sterowanego zdarzeniami. W bibliotece AUI znajduje si¢ réw-
niez wirtualna maszyna kontrolujaca wywolanie odpowiednich
reakcji na zdarzenia. Whasciwosci natomiast maja postuzy¢ do
automatycznego tworzenia elementéw interfejsu uzytkownika.

Zdefiniowanie wlasciwosci nie oznacza fizycznego stworze-
nia kontrolki w interfejsie uzytkownika, a jedynie ustala, w jaki
sposdb dana wlasciwo$¢ powinna by¢ wyswietlana. Informa-
cje podawane w trakcie tworzenia wlasciwosci to m.in.: nazwa,
nazwa wys$wietlana, opis, rodzaj widgetu (pole edycyjne, pole
wyboru, lista itp.), warto$¢ poczatkowa, walidator oraz typo-
we atrybuty, takie jak widocznoé¢, dostgpnosé, czy zabloko-
wanie mozliwosci modyfikacji. Poniewaz wiasciwosci przecho-
wywane s3 w mapach, mozliwe jest automatyczne stworzenie
odpowiednich kontrolek na podstawie takiej charakterystyki.

Wszystkie informacje zwiazane z dang wlasciwoscia znajdu-
ja sie w jednym miejscu, a doktadniej w klasie, w ktérej zosta-
fa ona zdefiniowana. Dodatkowo charakterystyka whasciwosci
nie jest zakodowana na stale i moze by¢ zmieniana w trakcie
dzialania programu, na przyklad na podstawie plikéw konfi-
guracyjnych. AUI pozwala na bardzo szybkie dodawanie, na-
wet w trakcie dzialania programu, nowych wlasciwosci (zmien-
nych, funkgji), uwalniajac programiste od koniecznosci reczne-
go dodawania kontrolek GUI dla kazdej z nich.

GUI aplikacji PlayerWebClient stworzony zostal za pomoca
biblioteki Wt [7], ktéra pozwala na tworzenie aplikacji webo-
wych wlacznie ze skompilowaniem wlasnego serwera WWW
lub jako skryptu FastCGI dziatajacego na przyklad z serwerem
Apache. Interfejs uzytkownika tworzony jest pétautomatycznie,
co oznacza, ze w sposb automatyczny tworzone sa odpowied-
nie kontrolki GUI dla wlasnosci i innych atrybutéw obiektow
(rys. 5). Natomiast ich rozmieszczenie w oknie musi zosta¢ za-
programowane za pomoca dostgpnych mechanizméw uzyte-
go GUI. Za automatyczne stworzenie kontrolek odpowiadaja
obiekty biblioteki AUI2Wt. W bibliotece tej znajduje si¢ kil-
kanascie gotowych widgetéw (kontrolek GUI), ktére pozwa-
laja m.in. automatycznie stworzy¢ drzewo obiektéw wraz z ich
wlhasciwosciami, lub drzewo obiektéw z mozliwoscia podgla-
du zmiennych, poleceni i zdarzesi. To wystarcza, zeby automa-
tycznie stworzy¢ interfejs umozliwiajacy dostep do wigkszosci
opcji programu, wymagajac ewentualnie dopracowania ukta-
du komponentéw. Zmienne oraz wlasciwosci wyposazone sa
w mechanizm sygnaléw, z ktdrych korzystaja widgety AUI2Wr.
Oznacza to, ze jakakolwiek zmiana wartosci zmiennej powo-
duje ods$wiezenie stanu odpowiedniej kontrolki. Analogicznie
zmiana stanu kontrolki powoduje zmiang wartoéci zmienne;j.
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Biblioteka AUI2Wt pozwala na stworzenie interfejsu webo-
wego, jednak stworzenie analogicznej biblioteki np. dla biblio-
tek Qr czy Ncurses sprawi, ze ta sama aplikacja moze zostaé
uruchomiona z typowym interfejsem graficznym lub interfej-
sem konsolowym. Zaznaczy¢ nalezy, ze sam pomyst abstrakeyj-
nego interfejsu uzytkownika nie jest pomystem autorskim; zna-
nym przykladem jego realizacji sa chocby jezyki opisu interfej-
s6w uzytkownika [9]. Kolejnym przykladem takiego rozwiaza-
nia moze by¢ biblioteka AUIT [10] dla jezyka Java, czy tez cata
komercyjna technologia Genero [11]. Jednak rozwiazania te nie
zakladaja mozliwosci czgéciowego zautomatyzowania tworzenia
interfejsu uzytkownika.

Urzadzenia Opcje
= Workspace
® maor
= pioneer
Adres
Port
Potacz
Rozlgcz

localhost

6664
Polacz
Roziacz

2 laser

# position2d

# Symulator

® sonar

Rys. 5. Opcje programu wygenerowane automatycznie na podstawie
struktury obiektow i ich wiasciwosci

Fig. 5. Program options which are automatically generated basing on
the objects structure and the objects properties

Mozliwosci aplikacji PlayerWebClient

Aplikacja PlayerWebClient powstata jako element zdalnego la-
boratorium robotyki tworzonego w ramach Programu Rozwo-
jowego Politechniki Warszawskiej i projektu e-Lab prowadzo-
nego przez Osrodek Ksztalcenia Na Odleglos¢ PW. Gléwnym
przeznaczeniem aplikacji jest e-ksztalcenie. Jednak juz w trak-
cie tworzenia aplikacji zatozono dodatkowy cel, jakim bylo
stworzenie interfejsu webowego pozwalajacego na tatwe stero-
wanie oraz akwizycje danych z sensoréw robotéw dziatajacych
pod systemem Player. Aplikacja PlayerWebClient wraz z opra-
cowanym jezykiem programowania moze znalez¢ zastosowa-
nie w o$rodkach badawczych jako narz¢dzie ulatwiajace prace
z robotami, zbieranie danych lub moze sta¢ si¢ baza dla inter-
fejséw cztowiek-robot.

Podstawowa funkcjonalnos¢ aplikacji to mozliwos¢ recznego
sterowania robotem. Kontrolowanie robota odbywa si¢ za po-
moca grupy przyciskéw zadajacych predkosé w jednym z o§miu
kierunkéw. Mozliwe jest réwniez plynne zadawanie predkosci
za pomoca kulki, od wychylenia ktérej zalezy kierunek i war-
to$¢ predkosci.

Z mozliwoscig recznego sterowania robotem wiaze si¢ ko-
nieczno$¢ wizualizacji danych z sensoréw. W obecnej wersji apli-
kacji dane wizualizowane s za pomoca grafiki 2D, na ktérej ro-
bot przedstawiony jest w widoku z géry. Na obrazie pokazane sa
aktualne odczyty ze skanera laserowego, sonaréw oraz to zalez-

ne od polozenia robota (rys. 6). Aplikacja pozwala takze na pod-

glad obrazu z kamery, jezeli robot lub stanowisko jest w nia wy-
posazony. Obraz z kamery wyswietlany jest w osobnym oknie.

Aplikacja PlayerWebClient stanowi proste srodowisko pro-
gramistyczne. Ze wzgledu na zastosowanie aplikacji w ksztalce-
niu na odleglo$¢ najwazniejsza funkcja jest mozliwos¢ tworzenia

Rys. 6. Widok aplikacji PlayerWebClient
Fig. 6. View of the PlayerWebClient application

programu sterujacego robotem. Program pisany jest w edytorze
umieszczonym na jednej z zakladek aplikacji, natomiast kompi-
lowany i wykonywany jest po stronie serwera. Uzytkownik ma
podglad na strukture obiektéw wraz z ich zmiennymi, zdarze-
niami i poleceniami, wlacznie z warto$ciami zmiennych i wy-
razeni definiujacych zdarzenia. W podgladzie tym oprécz efek-
téw kompilacji widoczne sg efekty biezacego dziatania progra-
mu, co ulatwia jego debugowanie.

Uzytkownik odpowiednimi przyciskami uruchamia i zatrzy-
muje program, a takze moze chwilowo zatrzymac jego dzialanie
lub przej$¢ w tryb wykonania programu krok po kroku. W try-
bie krokowym kolejny krok oznacza sprawdzenie wszystkich zda-
rzefi i wywolanie odpowiednich polecen. Jednakze ze wzgledu na
specyfike jezyka sterowanego zdarzeniami, wykonywanie krok
po kroku moze by¢ przydatne tylko w niektdérych przypadkach.

Kolejna funkcja programu, keéra moze by¢ przydatna w pracy
badawczej, jest zbieranie danych. Dla kazdego urzadzenia two-
rzony jest plik tekstowy, w ktérym dane poprzedzane s3 stem-
plem czasowym. Obrazy zapisywane sa w plikach .jpg. Zapis
danych do plikéw wywolywany jest z poziomu programu na-
pisanego przez uzytkownika. Dzigki takiemu rozwiazaniu uzyt-
kownik sam decyduje, jakie dane i w jakim momencie (zalez-
nym od zdarzen) s3 zapisywane. W zalkladce pliki znajduje sie
lista plikéw do $ciagniecia z serwera.

W zaleznosci od konfiguracji aplikacji wszyscy zdalni uzyt-
kownicy widza t¢ sama grupe robotéw z okreslonymi adresami
IP i portami lub maja mozliwo$¢ potaczenia z robotem o do-
wolnym IP i porcie. Réwniez w zaleznosci od konfiguracji apli-
kacja pilnuje, aby tylko jeden uzytkownik mdgl w jednej chwili
korzysta¢ z jednego robota.

Podsumowanie

Dziatanie aplikacji PlayerWebClient zostato przetestowane za-
réwno z symulatorami Stage i Gazebo, dostarczanymi razem
z platforma Player, jak i robotami edukacyjnymi klasy mini-
Sumo MAOR, do ktérych zostal napisany driver dla serwera
Player. Aplikacja dziata w popularnych przegladarkach inter-
netowych Firefox, Chrome i Internet Explorer 8.
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Prace nad PlayerWebClientem bedg kontynuowane, a naj-
blizsze planowane zadania to m.in.:
e wprowadzenie wielojezycznosci abstrakcyjnego interfejsu
uzytkownika
e dodanie wizualizacji 3D
¢ dodanie obstugi kolejnych urzadzen
e opracowanie mechanizmu wtyczek.
Planowany jest takze rozwdj podbibliotek niezwiazanych écisle
z programowaniem robotéw (AUIL, AUI2Wt, EDL, EDL2Wt)
jako zestaw narzedzi do szybkiego tworzenia matych i §rednich
aplikacji. Wszystkie stworzone biblioteki oparte s3 na wolnym
oprogramowaniu i beda udostepnione na licencji GPL.
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PlayerWebClient - open source web application
for Player robots’ control

The article presents the first open source software with a web
interface for Player robots control. Described application,
PlayerWebClient, was originally developed for e-learning.
Nonetheless, features of this application make it useful for
everyday use with laboratory robots. It could also be a part
of a human-robot interface. An architecture of the application
is based on an original implementation of the abstract user
interface concept, that makes the application development
faster and easier.

Keywords: Player, mobile robot, web application

prof. nzw. dr hab. inz. Barbara Putz

Absolwentka obecnego Wydziatu Mechatroni-
ki PW, pracownik Instytutu Automatyki i Robo-
tyki PW. Zajmuje sie zagadnieniami zaawanso-
wanego modelowania geometrycznego w za-
stosowaniach CAD/CAM, grafiki komputerowej,
monitorowania otoczenia w robotyce. Wspdtau-
torka pierwszego w jezyku polskim podreczni-
ka z dziedziny modelowania geometrycznego
oraz kilku wydan multimedialnych podreczni-

-

il

\

kéw do nauczania na odlegtos¢ z dziedziny programowania, algoryt-
mow i struktur danych oraz techniki obrazowej. Cztonek Rady Progra-
mowej Osrodka Ksztatcenia na Odlegtos¢ PW.

e-mail: b.putz@mchtr.pw.edu.pl

mgr inz. Maciej Przybylski

Absolwent specjalnosci Robotyka na Wydzia-
le Mechatroniki PW. W 2007 r. obronit prace
dyplomowa magisterska dotyczaca tworzenia
tréjwymiarowych map otoczenia przez roboty
mobilne. Student studiéw doktoranckich w In-
stytucie Automatyki i Robotyki PW. W pracy na-
ukowej zajmuje sie zagadnieniem rozpoznawa-
nia otoczenia przez roboty mobilne, w szcze-
g6lnosci na podstawie pomiaréw 3D.

e-mail: maciej.przybylski@mchtr.pw.edu.pl

133



