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Wstep

W pracy omoéwiono zagadnienia transportu i przechveania tadunkéw niebezpiecznych oraz przeprowadzoaeghd rozwizan
technicznych stosowanych do nadzoru transportuoréfyczna analiza nmibwosci wykorzystania robota mobilnego, pomocnego w
nadzorze sktadowania materiatdw szkodliwych stwiarppdstaw do skonstruowania modelu wielozadaniowego pojakthry realizuje
zalazone zadania. W pracy przedstawiono przyktadowy ghtapraz rzeczywisty model zdalnie sterowanego zuljaobserwacyjno-
pomiarowego wraz z oprogramowanienzgitym do jego obstugi, ktéry nie by¢ wykorzystany w obiektach transportidbwego.

Informacje ogdlne na temat magazynowania i transpdu tadunkow niebezpiecznych

Obecndé¢ towaréw niebezpiecznych w dzisiejszych czasach| Najwazniejszym dokumentem reguligym  zasad)
dosy powszechna: przewozu towarow niebezpiecznych jest Umowa ADR:
i w domu (farby, kleje, kosmetyki) F miedzynarodowa konwencja dotyra
L w budownictwie (smoty, lepikigrodki czyszczce) drogowego przewozu towarow i tadunkdg
I w rolnictwie (nawozysrodki ochrony rélin) niebezpiecznych, spai@zona w Genewie
Zasady sktadowaniatriansportu regulowaney rzez akty prawn dnia 30 wrzénia 1957
takie jak: Magazynowanie:
I Dyrektywy B wytyczne dotyczce konstrukcji obiektu
I Rozporadzenia Ministra, Rady Ministrow roztozenia i segregacji tadunkow of
’ Ustawy warunkow srodowiskowych w jakich $
przechowywane.

Analiza obecnie stosowanych rozwean technicznych nadzoru obiektow transportu 4dowego.
Dokonano analizy nagtujacych rozwazan technicznych:
¥ Telewizja przemystowa CCTV
— przemyst i handel: monitorowanie produkcji, ochréoaaréw, magazynowanie
— porty morskie i lotnicze: terminale pasaskie, ptyty lotnisk, miejsca przetadunku towarow
— drogi i miasta: monitorowanie terenéw i skiawan, pomiar liczby i pedkosci poruszajcych sg pojazdow, sterowanie
ruchem.
¥ GPS oraz GSM/GPRS
— pozycjonowanie pojazdow @
F System do monitorowania warunkdvwodowiskowych w magazynie g |-
B Satelitarne systemy monitorowania i lokalizacji amEgéw (ssenger
samochodowych
— Inmarsat
— Euteltracs (rys.1)

&
@Q’

Satelita (Ranger)

Analiza teoretyczna maliwosci zastosowania mikropojazdow . st
do nadzoru w obiektach 0 szczegllnym charakterze — reeurkoumiowmpesion wmer e
wymagan.

Przyktady maliwosci wykorzystania mobilnych robotow w transporcie:
» transport tadunkéw niebezpiecznych
» transport tadunkow ekkich
» ewidencjonowanie towaréw Rys.1. Schematyczny rysunek przedstaeyagystem
* monitorowanie tadunkoéw niebezpiecznych Euteltracs
* monitorowanie placéw sktadowych

» pomiar warunkéwérodowiskowych w magazynach , chtodniach (tempeaatwiigotna¢, natzenieswiatta, stzenie gazéw)




Dokonano analizy dwéch mbiwosci wykorzystania pojazdu ,, Terminus” w nadzorze skiaanych towarow Na rysunku 2 oraz 3
przedstawionschematy pracy pojazdu w dwoch wariantach:

Pomieszczenie magazynowe Pomieszczenie magazynowe
(ze szkodliwg substancja, (ze szkodliwg substancja,
I przeznaczonf do pomiaréw, g przeznaczone do pomiarow,
| etc...) 1 ' etc...)
‘ Regat, paleta etc.. ‘
L I ‘ Regat, paleta, etc... ‘ M
1 y ? |
3 T 0 A
tacze bezprzewodowe = C\)j)i
e Trasa robota
Rys. 2.Przyktadowy schemat pracy zdalnie sterowarngpta Rys. 3.Przyktadowy schemat pracy robdémzcego line

Projekt konstrukcji mikropojazdu z uwzgl ednieniem rozwigzan telematycznych w aspekcie charakteru

realizowanych zada.
Przeznaczenie pojazdu ,, Terminus” to m.in:
I pomiar wartéci czynnikow srodowiskowych zgodny z wytycznymi pomiarowymi (pkiadowa mierzona wielkd —
natzenie gwietlenia)
I rejestracja obrazu otoczenia
I sygnalizacja wykrycia stenia gazow wikszego ni dopuszczalne (gaz ziemny, tleneégia, dym)

Uktad zasilania Wyposaenie dodatkowe (na rysunku kamera WiFi)

F 12V 7Ah - do zasilania ptyty gtéwnej i kamery WIFI F Kamera WiFi
F 2x12V, 12Ah do zasilania silnikow F Odbiornik GPS } ..
F przetwornica typu step-up 12 V F Czujnik gazéw \@ "
E zasilacz picoPSU (do zasilania ptyty minilTX) E Miernik natzenia dwietlenia v
F Dalmierze ultradwickowe "; '
Uktad nagdowy F Manipulator ﬁ
F 4 x silnik padu statego (24 V)
F sprzgta klowe do przeniesienia naju Pojazd ,, Terminus” i oprogramowanie
' gasienice wykonane z przemystowycli¢achow B Modut sterowania pojazdem (TCP/IP, LPT)
rolkowych B Modut wymiany danych (TCP/IP, RS232)
Komunikacja E Logowanie zdarze
F Router z Access Pointem (802.11b/g) E Plik konfiguracyjny INI
I Karta WiFi F Prezentacja pomiaru
Uktad sterowania (rysunek: I Sterowanie manipulatorem
F Plyta gtébwna Intel D510MO (wcZeiej ALIX1.D) F Informacje z dalmierzy
wyposaona w :
F Intel Atom Dual-Core D510 (1,66 GHz)
¥ 2 GB DDR2
¥ Porty: o
F LPT
F RS232 [ , o
B Uktad optoizolacji portu LPT —
F Mostki L298N i T I
I Uktad mikroprocesorowy o e
F Dekoder shiacy do
sterowania silnikami Ratene L
manipulatora o I
| ot |

Podsumowanie

Przedmiotem rozwan w niniejszej pracy dyplomowej magisterskiej bylyt@matyczne mikropojazdy (zwane réwhimbotami
mobilnymi) w nadzorze transportadowego. Szczegdiruwag: zwrdcono na projekt przyktadowego pojazdu obseyymaecpomiarowego,
ktory mogiby znalg¢ zastosowanie w obiektach transpoddowego, w ktorych sktadowane &dunki mogce mi&€ niekorzystny wptyw
na organizm ludzki. Celem zastosowania takiego zolpja jest minimalizacja  czasu bezpmdniego kontaktu cziowieka
z przechowywanym tadunkiem oraz #ieos¢ zautomatyzowania pomiaréw w okienym obszarze badanego obiektu.

W rozpatrywanym przypadku analiza teoretycznazlimomsci wykorzystania takiego pojazdu w obiektach tramgp ladowego
wykazala,ze istnieje maliwosé zastosowania tego rodzaju pojazdow w transpoRyiacujce jako uzupetnienie istnigych systemow
monitorupco - kontrolnych, roboty mobilne megpozwoli na bezobstugowe wykonywanie pomiarow warunkéradowiskowych,
a nawet na automatyczmdentyfikacg towaréw przy odpowiedniej implementacji. W wyniknalizy powstat projekt takiego pojazdu i
rzeczywista konstrukcja (udokumentowana w ningjgzacy dyplomowej) w ramach dziataéico Kota Naukowego ,KNEST”. Autor
pracy jest gtownym konstruktorem opisywanego pajazautorem oprogramowania do sterowania pojazder@nipulatorem.



