Resumé

Modulzre robotter er en tilgang til design, konstruktion og styring af
" robotter baseret pa et princip om at den enkelte robot sammenssettes
af simplere dele som kan kombineres pa flere forskellige mader. Vi-
sionen er at ggre robotter mere fleksible, robuste og gkonomiske ved
at bygge dem efter behov ud fra masseproducerede, identiske enheder
som umiddelbart kan erstattes. Et af de dbne spgrgsmal som dog skal
lgses fgr modulaere robotter kan blive en alment anvendelig teknologi,
er at afklare hvordan man hurtigt og effektivt kan udvikle software til
denne slags systemer.

Denne afhandling bearbejder dette spgrgsmal fra tre forskellige per-
spektiver, og praesenterer en lgsning i form af en samling vaerktgjer og
en udviklingsstrategi til at kombinere dem. For det fgrste praesenterer
vi softwareudviklingsteknikker som passer til modulsere robotter med
mange forskellige kapacitetsniveauer. Disse teknikker ggr det nem-
mere at udvikle hardware og tilhgrende software samtidigt. For det
andet preesenterer vi designet og implementationen af et domszene-
specifikt sprog til modulsere robotter, DynaRole, samt det tithgrende
udfgrelsesmiljg, DCD-VM. Formalet med disse er at ggre det nemmere
at oversatte hgjniveau kontrol af robotter med variabel struktur til
et program som indretter sig efter den fysiske struktur af robotten.
Endelig prassenterer vi et modelleringsvaerktgj for modulare robotter
som bestar af et domeenspecifikt sprog, Modular Mechatronics Mod-
elling Language, som oversaettes til robot-specifik programkode der
kan bruges i DynaRole, i DCD-VM, og i simulation. Dette sprog er
baseret pa en kinematisk beskrivelse af de enkelte moduler og deres
forbindelser, hvilket gar vore teknikker anvendelige til vilkarlige typer
af modulere robotter.



