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ABSTRACT

Article deals with design of agent platform for sensor networks. Basically agent platform allows
to run interpreted agent in sensor networks. This paper describes how to solve synchronization
of agent platform with code interpret. Work also contains list of functions provided by platform
to interpret and it will be shown basic comunication protocol.

1 UVOD

Senzorové sité se zacinaji v posledni dobé presouvat do poredi zajmu. Senzorovou sit’ [1] tvori
nékolik vzdjemné propojenych zafizeni, kterd umoZznuji béh programu, stejné tak jako bézné
PC. Navic ma moZnost snimat data ze senzorti a komunikovat s ostatnimi uzly sité. DileZitou
odli$nosti od klasického PC je nizkd energetickd ndrocnost, souvisejici s nizSim vypocetnim
vykonem. Pro nasi potfebu bylo vyuzZito platformy MICAz, kterd definuje zakladni parametry
mikrokontroléru.

Také umél4 inteligence a aplikace zaloZené na agentnim prostfedi nachazeji svd uplatnéni v
mnoha oblastech. V tomto dokumentu bude nastinén navrh agentni platformy, ktera je zdkladni
vrstvou pro samotny interpret agenta. Bude uveden seznam funkci, které musi platforma nabizet
a déle nastinén zdkladni ndvrh implementace.

2 ZAKLADNI NAVRH APLIKACE

Hlavnim problémem v senzorovych sitich je nedostatek systémovych zdrojt. Pro platformu MI-
CAz méame k dispozici 4kB (pfipadné 8kB) paméti RAM, coz je pro naSe potfeby hlavnim limi-
tujicim faktorem. Jako operaéni systém se vyuZziva operacni systém TinyOS [2], ktery poskytuje
sadu zédkladnich rozhrani k hardware mikrokontroléru.

Diulezitym faktem zlstava, zZe platforma MICAz umoziuje nahrani ¢i zménu programu pouze
po propojeni pocitace se senzorovym uzlem pomoci USB sbérnice. Diky nemoZnosti ménit
program pomoci bezdratové sité¢ a nutnosti zajistit agentni mobilitu, musime agentni kéd in-
terpretovat. Pro popis agenta existuje jiZ navrzeny jazyk ALLL, ktery je natolik jednoduchy,
aby se dal interpretpretovat stavovym automatem. Na obrazku 1 miZeme vidét zdkladni navrh
aplikace.



Platforma zaujim4 v celé aplikaci klicovou roli. Operacni systém TinyOS nabizi celou fadu
asynchronnich operaci. Piikladem je zaslani zpravy z uzlu na uzel. Nejprve poZzaddme o zaslani
zpravy, pokracujeme v Cinnosti a po néjaké dobé se teprve dozvime, zda byla zprava zaslana.
Platforma se proto snaZzi z t€chto asynchronnich udalosti udélat synchronni. Déle nabizi funkce
na vySs$i urovni abstrakce. Pfi jiZ zmifiovaném zasilani zprav miZeme zaslat pouze zpravy o
maximalni velikosti 28 bytl. Pro nasi potfebu ale vyZadujeme zasildni zprdv s proménnou ve-
likosti, kdy 28 bytl neni dostacujici.
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Obrazek 1: Schéma aplikace

Platforma tedy abstrahuje zdkladni rozhrani TinyOS a je jakymsi prostfednikem mezi oper-
acnim systémem a samotnym interpretem. Ve schématu jsou v levé ¢asti rozhrani poskytovana
TinyOS. Uprostfed je zndzornéna cast platformy a napravo interpretu.

FUNKCE POSKYTOVANE PLATFORMOU

Zékladni nutnou funkci, kterou je potreba realizovat, je spravnd synchronizace. Platforma vzdy
informuje interpret, Ze mize provést jeden krok. V tomto kroku provede interpret maly tsek
kédu, obvykle zavolani néjaké funkce platformy, pficemz prejde z ptivodniho stavu do stavu
nového. Tim Cinnost interpretu konci. Platforma pak provede poZadovanou funkci (pokud né-
jaka byla) a po dokonceni informuje interpret, Ze miZe provést dalsi krok. Soucasti informace
o dal$im kroku mohou byt vysledky operaci provedenych platformou v minulém kroku.

Je nutné stanovit omezeni jednoho voladni platformy na jeden krok interpretu. Pokud bychom
toto omezeni nedodrZeli, mohly by vznikat cykly a program by nepracoval spravné. Takto
navrZzeny model ma stejné vypocetni schopnosti jako model bez tohoto omezeni a proto se s
timto omezenim nemusime moc zabyvat.

Dalsi dualezité funkce:

e Cteni dat ze senzoru - zpracovani dat ze senzorti. Uchovavani historie naméfenych dat
a intervalové méfeni.

e Zasilani zprav - zasilani zprav proménné velikosti. Rozdéleni zpravy na jednotlivé pakety
a ndsledné sestaveni zpravy. Potvrzovani piijmu paketu a reakce na vypadky paketd.



Agentni mobilita - pfesun agenta z uzlu na uzel. Pf{jem a nahrani k6du agenta do paméti
mikrokontroléru a inicializace nutna k zacétku interpretace kodu.

Sprava systémovych prostiredku - ukladani zprav do baze znalosti. Prace s dynamickou
paméti.

Sada algoritmu - price se seznamy (operace cad a cdr z LISP) a dal3i.

Sluzby - napriklad vyhledani okolnich uzld.

4 KOMUNIKACE

Na obrazku 2 je zndzornén diagram popisujici komunikaci dvou uzli. Zpravu rozdélime na
nékolik paketti. Nejprve posleme hlavicku obsahujici velikost zpravy a ndsledné pakety ob-
sahujici data. Druhd strana potvrzuje pfijem. Stejnym zpiisobem je prendSen kod agenta. Pro
odliSeni béZzné zpravy od kédu vyuZijeme hodnoty HandlerID. Jedna se o hodnotu z hlavicky
prenaSené na zaCatku kazdého paketu - viz. obrazek 3.

[ start | Destadar |Sourceaddr | Msglen | GroupID /| HandlerID [[yarl [16bif] | var2 [16bif] |
Header packet | 00 | o002 [ o001 | o4 | ) |06 |/ sF4 | 66a0 |

Obrazek 3: Vzorovy paket
] V levé Cdsti hlavicka, napravo datova cdst.
astaoa wie 126 Kazdy paket mimo jiné obsahuje zdrojovou a
PP TR T cilovou adresu, délku datové cdsti (max 28
TR bytit) a HandlerID, kterym odlisujeme béznou
e zprdvu od kédu agenta.
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Obrazek 2: Déleni na pakety

5 ZAVER
Byl navrzen zdkladni model celého systému. Prace diky poZadovanému rozsahu nepopisuje im-
plementacni detaily, ale poslouZi k zdkladnimu pochopeni funkce navrZzené platformy. Navrzeny
systém je jiz z vétsi Casti funkeni a schopny béhu jednoduchych agent. Budouci ¢ast vyvoje
bude zamétena na ndvrh agentli béZicich pod timto systémem.
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