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Przyjete zatozenia

e System ma umozliwia¢ w petni autonomiczne parkowanie pojazdéw bez udziatu kierowcy.

e Projekt bazuje na sSrodowisku typu Puzzle-Based Storage (PBS), gdzie maksymalizacja przestrzeni
parkingowej odbywa sie poprzez dynamiczne przesuwanie pojazdow.

e \Wykorzystanie pojazdu AGV jako mobilnej lawety zdolnej do pobierania, transportu i relokacji pojazdéw.

Osiggniete cele

e Implementacja algorytmow nawigacyjnych (A*, RBFS) oraz systemdéw percepc;ji (LIDAR, SLAM, UWB).
e Projekt i implementacja systemu sterowania statywem z kamerg termowizyjng

e Stworzenie interfejsu graficznego (GUI) oraz trybu recznego sterowania.

e Przeprowadzenie testéw w warunkach zblizonych do rzeczywistych.

Zastosowane metody realizacji

e Planowanie Sciezek z uzyciem algorytméw A* i RBFS, heurystyk Manhattan i Chebyshev.
e Mapowanie otoczenia i lokalizacja dzieki SLAM, LIDAR, kamerom i technologii UWB.

e Projekt i testowanie systemu w miedzynarodowym zespole w ramach Global Capstone Design 2025
(Polska—Korea Potudniowa).

Osiggniete wyniki

e Sprawnie dziatajgcy prototyp AGV zdolny do autonomicznego transportu pojazdéw w srodowisku PBS.
e Integracja algorytmdw percepcyjno-decyzyjnych i systemdw lokalizacji.
e Prezentacja projektu podczas miedzynarodowych warsztatéw i zdobycie nagrody Silver Prize.

Inne informacje o projekcie

e Projekt realizowany byt w zespole 5 studentéw z Politechniki Slgskiej i 4 studentéw Sun Moon
University (Korea).

e \Wspodtpraca interdyscyplinarna: informatyka, automatyka, robot
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