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Plan prezentacji

* Wprowadzenie

* Wirtualna teleportacja

* Autonomia + VT

* Przyktadowe zastosowania
* Podsumowanie i wnioski
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Wprowadzenie
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Tematyka badan B+R

Politechnika
Slaska

Robotyka

Roboty mobilne

Autonomia

e Autonomia + VT
e Petna autonomia

Systemy autonomiczne
odporne na bfedy
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Autonomia

Historyczny model [M. Mazur: Cybernetyczna teoria

uktadédw samodzielnych. PWN, Warszawa 1966] v T -
-3 : '

e S—sygnaty —_— —— :
Rec Kor i

* Rec —receptory — :
i

|

* P—energia

* Ak —akumulator energii
* Ef — efektor(y)

* Kor — korelator (przetwarza informacje zebrane z
otoczenia i przechowuje je do wykorzystania w
dowolnym czasie

* Hom — homeostat (organ umozliwiajacy
modyfikowanie struktury, w tym wywotywanie
wptywu na korelator i akumulator

* R -—reakcja

* P,—moc dyspozycyjna
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Inteligentny agent mobilny
sSensors

percepts

_ / agent
actions o — ’

effectors

[Russel & Norvig: Artificial intelligence — A modern approach. Pearson Education, 2016]
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references [—= controller

'y Y

FTC

[https://www.google.com/search?qg=fault-tolerant+systems&sxsrf=APq-WBvy3IZEC-z_LqcuNOTeGT-CPRt2pw:1645787598228&tbm=isch&source=iu&ictx=1&vet=1&fir=Kxgh1Rmgf_ZXmM%252CUiAD-xJdubf5IM%252C%252Fm%252F07nzhd%253BHqv_zLzmkmrO6M%252CqRbFnS9QBQVH3M%252C_%253BN3j941JuFN2NKM%252CqRbFnS9QBQVH3M%252C_
%253Bxd_280z0IUProM%252CO9XPX2AUAI-VEM%252C_%253BSzEBNRXifUYjoM%252CSFf6Y4zaycj2IM%252C_%253BzfKyzlLcbk1CrM%252CfBZOku33gkRcNM%252C_&usg=Al4_-kTFsjrs40uLcGKGAZ_kTr1g208R6w8&sa=X&ved=2ahUKEwjzvqv)3Jr2AhXhlYsKHTNeBzUQ_B16BAgdEAE#imgrc=COuGliupCL-saM]

Politechnika

Slaska W. Moczulski - Wybrane prace B+R w zakr. systeméw autonomicznych




Wirtualna teleportacja
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Czym jest wirtualna teleportacja (jak j3
rozumiemy)?

Funkcjonalnos¢ innowacyjnych interfejsow uzytkownika,
pozwalajgca na petng immersje uzytkownika w otoczeniu
oddalonym od jego miejsca aktualnego przebywania, a wiec
na wytworzenie wrazenia odbieranego przez zmysty tego
uzytkownika, jak gdyby byt on fizycznie obecny w tym
srodowisku i mogt tam osobiscie w sposob bierny lub czynny
realizowac réznorodne dziatania.

W rozwijanych przez nas zastosowaniach stosujemy VT w
rzeczywistej skali czasu!
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VT: Jak to uzyskac?

VT bierna (pasywna)

Transmisja Wywotanie u
obrazow i odbiorcy
sygnatow do poczucia
odbiorcy immers;ji

Akwizycja
percepcji na
zdalnej scenie

Akwizycja reakcji Transmisja Oddziatywanie

odbiorcy na sygnatow do aktuatorow na
aktualna aktuatorow na obiekty/procesy
sytuacje zdalnej scenie na zdalnej scenie

VT czynna (aktywna)
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Autonomia + V1
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Autonomia — uwagi ogolne

e Autonomia dotyczy kazdej klasy systemoéw automatyki i
robotyki:
* Autonomiczny system laboratoryjny
* Autonomiczny ciggnik rolniczy
* Autonomiczny BSP
e Autonomiczny tazik marsjanski

* Ogdlnie autonomia dotyczy sterowania (poszerzonego o
podejmowanie decyzji)
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Gdzie jest miejsce na VT?

Nadzor nad systemem dziatajgcym autonomicznie

Sterowanie dziatajgcym systemem w skali "makro"

Zdalne prowadzenie eksperymentow

Czasowe zastgpienie autonomicznego sterowania
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System autonomiczny + VT vs. system
odporny na uszkodzenia

System odporny na uszkodzenia System autonomiczny + VT

Dziatanie systemu Dziatanie systemu

Czy w kolejnym
Czy system kroku potrafie

dziata OK? dziatac
samodzielnie?

Rekonfiguracja Kontaktuje sie ze
systemu zdalnym operatorem
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Przyktadowe zastosowania
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Mobilnosc¢

Group inspection of large-area objects
(2012)

Group inspection of large-area objects
(2009) Inspection of coal-mine roadways affected by catastrophes (2017)
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TeleRescuer — RFCS (2014-2017) &

( ) TeleRescuer
System for virtual TELEportation Research Programme of the
of RESCUER for inspecting coal Research Fund for Coal and Steel

mine areas affected by

catastrophic events _
Technical Group: TGC1

Proposal acronym: TeleRescuer
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TeleRescuer — Ogolna idea

Contrg,;tat}er'r

Wireless and wired :‘;,/{W““nd MCS) |
. communication

Sensory anW’ system (CS) T
Unmannﬂj/:,’slugﬂlvsm/rCS) —

abérate room
(safe place)
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Symulatory UGV/UAV

- Zastosowanie srodowiska CoppeliaSim (2)

FRONT & REAR
_ WIDE-ANG

Politechnika - , ,
Slaska W. Moczulski - Wybrane prace B+R w zakr. systeméw autonomicznych



TeleRescuer — robot mobilny
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TeleRescuer — system wizyjny

Irfﬁi
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TeleRescuer — stacja operatora (VT)
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TeleRescuer — stacja operatora (VT)

¢ pi
> - gdy obraz z kamer wizyjnych niewystarczajacy
. Get Our Most Powerful

=a

)  Upgrade for more customization and bette

Upgrade

ALLSURVEYS ~ =

worea - wrones [ scron
rowanie | efekty

01/30/15 13 @ s8¢ [ul -

1. Czy uwatasz, te umieszczenie graficznych wskatnikéw na ekranach monitorow, w sposéb przedstawiony na powy2szym

013015 1" s8¢ 1~

acia
& 15

ALL SURVEYS: 2of2

Survey Monkey — tool for creation of survey (left);
Slide taken from one of surveys that were prepared (right)

D
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Autobus elektryczny w zajezdni (1)

* Po zjezdzie do zajezdni nalezy:

* Przeprowadzi¢ codzienng diagnostyke, a w razie wykrycia usterek — podstawic
go na stanowisko naprawcze

* Natadowac akumulatory
* Umyc¢ autobus
* PosprzataC wnetrze autobusu

e Czynnosci te zajmuja kilka godzin i s3 wykonywane wedtug scisle
okreslonego programu
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Autobus elektryczny w zajezdni (2)

e Zamiast zatrzymywac w zajezdni
kierowce, autobus moze
autonomicznie, komunikujgc sie z
poszczegdlnymi stanowiskami (loT),
podjezdza¢ do poszczegdlnych
punktow obstugi

e Dyzurny kierowca w zajezdni moze,
wywotany przez autobus, w trybie
zdalnym ,pomoc” zaparkowac
autobus na zattoczonym parkingu

[https://glowny-mechanik.pl/2017/05/17/osiem-przegubowych-solarisow-norymberdze/]

[Koncepcja opracowana przez W. Moczulskiego w ramach
postepowania konkurencyjnego na autobus elektryczny]
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RoMolab, RoMolLab-EU (2020/21)

Robotized Mobile Laboratory * Autorzy koncepcji: t. Osdarty &
RoMolab For Genetic Screening W. Moczulski, AuRoVT sp. z 0.0.,
for SARS-CoV-2 2020

Whioski do Szybkiej Sciezki 2020, e /gtoszenie patentowe RP 2020
2021

Whiosek na projekt EU Horizon
Europe 2021-11-21
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RoMolab - Idea

Window for taking samples
by the personnel

Room for auxiliary
personnel (e xC service Technical room
]

— Robot + material strore

. Manipulation
o ]

Room for self
sampling

out
One-way ——— EXIT

-0 lift
1
Patient’s Airlock for smear d Additiolrllal exir Lifting patients
interface deposit oor to allow more on wheelchairs

flexible location
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RoMolab — Rola VT

Window for taking samples
by the personnel

Room for auxiliary
personnel

Technical room

(=C Service
L] + material strore

— Robot

Manipulation 9
.

Room for self
sampling

out
One-way ———F EXIT

Pasywna R "
VT personelu vy T
laboratoryjnego .
Patient’s Airlock for smear Additional EXIT Lifting patients
interface deposit door to allow more on wheelchairs

flexible location
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Wybrane platformy badawcze

- MSR-1

e dwa silniki DC ze zintegrowana

przekfadnig, kazdy o mocy 1kW Kamera sledzaca Intel RealSense
e dwa inkrementalne enkodery

Platforma MSR-1 - stan obecny: Kamera 3D IFM O3X100 ) >
o 855x588x458[mm?], okoto 90kg y | m
Kamera ZED Stereo ) i
| o

magnetyczne o rozdzielczosci Kamera termowizyjna Flir One Pro |
do 2048 impulséw na obrét
Y przemys{owe mostki mocy Lidar 3D LIVOX Horizon J

z obstuga magistrali CAN

e okoto godziny ciagtej pracy Moduty GPS oraz IMU 9 DoF J

[+ teleoperowana (O pOZ Wg SAE) Zrédta; |, https://www.ifn.com, https://botland.com.pl,

>

e

https://www.rTeichelt.com, https://www.livextech. com,
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Wybrane platformy badawcze

- Robot do dezynfekgji

Obiekt prac projektowych:

= Wsparcie dziatan na rzecz walki z wirusem SARS-CoV-2

= Modernizacja modutéw robota mobilnego

= \Wdrozenie nowych systeméw do sterowania platformg

= Dezynfekcja otwartych ptaskich przestrzeni w obszarach miejskich

= (Qdkazanie powszechnie uzywanych elementow infrastruktury

Gtéwny komputer: Raspberry Pi 4 Model B

Wersja systemu ROS: ROS Melodic Morenia

Komunikacja z operatorem: |IEEE 802.11n oraz IEEE 802.11ac
Udzwig platformy jezdnej: 90 kg

Masa wtasna podwozia: 30 kg

Predkos$¢ max: na najnizszym biegu: 8 km/h
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Podsumowanie i wnioski
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OdnosSnie idei VT

* VT jest istotnym know-how spotki AuRoVT sp. z 0.0 (d. SkyTech
Research sp. z 0.0.)

* |[dea VT wydaje sie (jeszcze) by¢ futurystyczna

* Tempo innowacji w zyciu codziennym wzmacnia przekonanie, ze VT
bedzie gra¢ coraz wazniejszg role w praktycznych zastosowaniach
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Odnosnie realizacji systemow VT

Rozwdj systemow VT wymaga interdyscyplinarnych badan w zakresie:
» Systemow mechatronicznych (sensory, aktuatory, urzgdzenia peryferyjne)
e Systemow komunikacyjnych
» Systemoéw wizyjnych (stereowizja, omniwizja, fuzja wizjii IR, ...)
e Sztucznej inteligencji (budowa baz wiedzy)
e Systemow ICT
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Odnosnie budowa systemow autonomicznych
wspieranych VT

* Budowa bazy wiedzy umozliwiajgcej autonomiczne dziatanie w
znakomitej wiekszosci przypadkow

* ,Umiejetnos¢” samodzielnego zidentyfikowania sytuacji, ktore;
rozwigzanie ,przerasta” mozliwosci systemu autonomicznego

e Zapewnienie niezawodnej fgcznosci
* Rozwigzanie sytuacji braku tgcznosci ze zdalnym operatorem

Problemy badawcze i implementacyjne do rozwigzania w przysztosci!
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DZIEKUJE ZA UWAGE

R
+48 32 237 1028
+48 660 840 230

>

Wojciech Moczulski
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