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Przyjete zatozenia

Celem projektu byto opracowanie rozwigzania zwiekszajgcego bezpieczenstwo i komfort wszystkich uczestnikéw ruchu
drogowego w erze rosngcej liczby pojazdow autonomicznych. Zakres prac projektowych obejmowat opracowanie
i wykonanie systemu graficznych sygnatéw wizualnych oraz dzwiekowych, wyswietlanych i generowanych przez pojazd
autonomiczny w celu komunikacji z pieszymi. Opracowany system informuje o wykryciu pieszego oraz o zamiarach pojazdu
—w sposob czytelny, zrozumiaty i widoczny z odpowiedniej odlegtos$ci. Ponadto zatozono, ze w ramach prac system zostanie
zainstalowany na modelu pojazdu autonomicznego i przetestowany w symulowanych warunkach operacyjnych.

Osiggniete cele

e Skutecznie rozwinieto kompetencje miekkie poprzez wspdtprace ze
studentami z Korei i doktorantem ze Stowacji.
Opracowano i zaimplementowano system komunikacji miedzy pojazdem
i pieszym z wykorzystaniem robota edukacyjnego, ktory po potgczeniu
z ptytka Arduino wyswietlat grafiki na wyswietlaczu i generowat dzwieki.
Opracowano projekty graficzne piktogramdéw do wyswietlania na
wyswietlaczu TFT i LED do komunikacji miedzy pieszym i pojazdem
autonomicznym.
Zaimplementowano podstawowy zakres autonomii w robocie
edukacyjnym, polegajacy na sledzeniu sciezki i automatycznej detekgji
modelu pieszego.

Osiggniete wyniki

Opracowany model pojazdu z systemem komunikacji realizowat zadania
zgodnie z przyjetymi zatozeniami: skutecznie poruszat sie po wyznaczonej
Sciezce, rozpoznawat model pieszego i zatrzymywat sie, wyswietlat sekwencje
znakow graficznych oraz generowat diwieki. Przygotowano programy dla
mikrokontroleréw, ktére moge by¢ rozwijane w ramach dalszych prac.

Zastosowane metody realizacji

Projekt poprzedzita analiza literatury naukowej. Opracowany system oparto na programowalnym robocie wyposazonym
w czujniki, dodatkowg ptytke Arduino Mega, dodatkowy uktad zasilania, ekrany TFT i LED, umozliwiajace wizualng
komunikacje z pieszymi. Do realizacji oprogramowania zastosowano $Srodowiska programistyczne mBlock i Arduino IDE
a komunikaty graficzne zsynchronizowano z zachowaniem pojazdu, poprzez komunikacje sterownika pojazdu i Arduino.

Inne informacje o projekcie

Projekt PBL zrealizowano w ramach projektu Global Capstone Design. Podpisano umowy o realizacje wspdlnego projektu
studenckiego pomiedzy Politechnika Slaska, Sun Moon University w Korei oraz Technical University of Kosice w Stowaciji.
Zdobyto brgzowg nagrode po zaprezentowaniu wynikéw projektu podczas warsztatéw Global Capstone Design Workshop.
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