Remote Agent na Deep Space 1

Filip StoCes



Osnova

* Deep Space 1
- technologie, mise
 Remote Agent
- prehled
- planovani
- experiment



Deep Space 1

New Millenium Program

- Testovani novych technologii ve vesmiru.
- Byl zrusen v roce 2009
- Mise:

 Deep Space 1

 Deep Space 2 (neuspech)

« Earth Observing 1

« Space Technology 5
« Space Technology 6



Deep Space 1

Vypustena 24. rijna 1998

12 novych technologii

- Solar Electric Propulsion (iontovy pohon)

- Remote Agent

- Autonomus navigation

- Miniature Integrated Camera and Spectrometer (MICAS)



Deep Space 1

Cile:
- Otestovat nove technologie

- Prozkoumat asteriod (9969) Braille

- Prozkoumat kometu 19P/Borrelly
« DodatecCny cil
* Velmi zdarilé obrazky



Remote Agent

* Autonomni agent ridici kosmickou sondu
» Sklada se ze tri Casti:
- Planner/Scheduler (PS) — planuje Cinnost sondy v souladu
s cily mise a jejim aktualnim stavem

- Smart Executive (EXEC) — stara se o vykonani
pripravenych planu

- Mode ldentification and Reconfiguration (MIR) — sleduje
stav sondy a snazi se opravovat pripadné zavady a chyby



Planner/Scheduler

Vytvari plan na vyssi urovni abstrakce.
Planovani a rozvrhovani probiha soucasné

Periodicke planovani
« Vytvari vzdy plan pro urcité obdobi (fradové tyden)
Mission Manager

« Z cill mise vyextrahuje cile pro nasledujici obdobi a stanovi
omezujici podminky pro plan na toto obdobi (napf. mnozstvi
paliva, ktere je mozno spotrebovat)



Planner/Scheduler

* Pouziva Domain Description Language (DDL)

« Doména problemu je popsana konecnou
mnozinou stavovych promennych

- Kazda proménna ma svoji Casovou osu

* NerozliSuje mezi akcemi a stavy (oboji nazyva
tokeny)

* VVztahy mezi promennymi jsou reprezentovany
siti podminek

- Propagaci podminek v této siti profezava prostor planu



Tvorba planu

Dokud jsou v planu chyby (napf. nerozvrzené cilové
tokeny, nedostateCné omezené promenne..).
- Vyber chybu (podle heuristiky)
- Rozsir sit podminek tak, abys chybu opravil
- Proved propagaci siti podminek a odstran nekonzistence
- Pokud je prostor planu prazdny, backtracku;j

Plan je hotov



Vykonani planu

Plan, ktery PS preda EXECu neni uplné striktni. Tokeny (akce) v
nem nemusi byt pevneé ukotveny v Case, ale mohou mit dany
interval, ve kterém maji byt provedeny. SoucCasne plan specifikuje
vztahy mezi tokeny (podminky provedeni, efekty...).

Ukolem EXECu je nejen rozbit kazdy token na operace, které maji
provést jednotlivé systemy sondy, ale take urcit nejvhodngjsi
okamzik vykonani tokenu v zavislosti na stavu sondy a jejiho okoli.



Experiment

Remote Agent byl podroben dvema
experimentum, které meély ovérit jeho schopnost
naplanovat aktivitu sondy a vykonat vytvoreny
plan.

V prubéhu experimentu byly simulovany ruzné
zavady, se kterymi se Remote Agent musel
vyporadat (selhani casti hardwaru, ucpana
tryska).



\'4

Zaver

Experiment skoncCil uspechem, Remote Agent se
vyporadal se vsSemi problémy, které mu byly
predlozeny.

Casti Remote Agenta byly pouZity v dal$ich misich
(Mars Exploration Rovers, Earth Observing 1...)



Dekuji za pozornost
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