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Informacje ogdine na temat
magazynowania i transportu tadunkéw
niebezpiecznych

Analiza obecnie stosowanych rozwigzan
technicznych nadzoru obiektéw transportu
ladowego.

Analiza teoretyczna mozliwosci
zastosowania mikropojazdow do nadzoru
w obiektach o szczegdlnym charakterze
wymagan.

Projekt konstrukciji mikropojazdu z
uwzglednieniem rozwigzan
telematycznych w aspekcie charakteru
realizowanych zadan.

Opracowanie dokumentaciji dotyczacej
realizacji zadania.



Cele pracy:

Przeglad rozwigzan technicznych stuzacych do
nadzoru transportu ladowego.

Analiza teoretyczna zastosowania robotéw mobilnych
do nadzoru w obiektach transportowych.

Zaprezentowanie projektu zdalnie sterowanego
pojazdu obserwacyjno-pomiarowego.

Przedstawienie autorskiego oprogramowania
stuzgcego do sterownia pojazdem za pomocaq sieci
bezprzewodowe,.



Transport | magazynowanie
tadunkow niebezpiecznych

Powszechna obecnos¢ towardw niebezpiecznych

w domu (farby, kleje, kosmetyki)

w budownictwie (smoty, lepiki, srodki czyszczace)

w rolnictwie (nawozy, srodki ochrony roslin)

w rozrywce (sztuczne ognie, fajerwerki)

telekomunikaciji (baterie litowe w telefonach komérkowych)

Akty prawne
B Dyrektywy
E Rozporzadzenia Ministra, Rady Ministréw
E Ustawy

Umowa ADR

E miedzynarodowa konwencja dotyczgca drogowego przewozu towardw i tadunkéw niebezpiecznych,
sporzadzona w Genewie dnia 30 wrzesnia 1957

Magazynowanie

B Wytyczne dotyczace konstrukcji obiektu, roztozenia i segregacji tadunkéw oraz warunkow
srodowiskowych w jakich sg przechowywane.



Rozwigzania techniczne stuzace do
nadzoru transportu lgdowego

& Telewizja przemystowa CCTV

— przemyst i handel: monitorowanie produkcji, ochrona towaréw, magazynowanie
— porty morskie i lotnicze: terminale pasazerskie, ptyty lotnisk, miejsca przetadunku towaréw
— drogi i miasta: monitorowanie terenéw i skrzyzowan, pomiar

B GPS oraz GSM/GPRS

— pozycjonowanie pojazdéw
B System do monitorowania warunkéw srodowiskowych w magazynie
B Satelitarne systemy monitorowania i lokalizacji pojazdéw samochodowych

— Inmarsat
— Euteltracs




Robotyka mobilna

¥ Robot mobilny to taki robot, ktdry moze
dowolnie zmienia¢ swoje potozenie w
przestrzeni. Roboty tego rodzaju mogag
ptywagc, latac lub jezdzic.
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Elementy robota mobilnego

ktad zasilania
ktad sterowania
ktad napedowy

iInne elementy :

elementy pomiarowe (czujniki, dalmierze)
uktady do komunikacji bezprzewodowej
uktady wizyjne (obserwacja otoczenia)
manipulatory



Mozliwosci wykorzystania w
transporcie

transport tadunkdéw niebezpiecznych,
transport tadunkdéw ciezkich,
monitorowanie tadunkdéw niebezpiecznych
monitorowanie placow sktadowych

pomiar warunkéw srodowiskowych w magazynach ,
chtodniach (temperatura, wilgotnos¢, natezenie swiatta,
stezenie gazow)



Zalety | wady

mobilnos¢

mate gabaryty

niskie koszty eksploatacji

praca bez czynnego udziatu cztowieka

praca w warunkach niebezpiecznych dla cztowieka

ciggta kontrola nad aktualng wartoscig mierzonych parametrow

problemy z wtasciwosciami jezdnymi w zréznicowanym terenie
podatnos¢ na uszkodzenia lekkich konstrukciji
zaktocenia w transmisji danych i sygnatach sterujgcych



Pojazd ,,Terminus”




Przeznaczenie

pomiar wartosci czynnikow srodowiskowych zgodny z wytycznymi
pomiarowymi (przyktadowa mierzona wielkos¢ — natezenie
oswietlenia)

rejestracja obrazu otoczenia
sygnalizacja wykrycia stezenia gazéw wiekszego niz dopuszczalne
(gaz ziemny, tlenek wegla, dym)

mozliwos¢ przystosowanie pojazdu do pomiaru innych wielkosci
istotnych ze wzgledu na charakter pracy wykonywanej w badanym
obiekcie

nadzoér tadunkow niebezpiecznych
monitoring obszardéw sktadowania tadunkow



Przeznaczenie
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Pomieszczenie magazynowe
(ze szkodliwg substancja,
przeznaczone do pomiarow,
etc...}

Regat, paleta etc.,
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Pomieszczenie magazynowe
(ze szkodliwg substancja,
przeznaczone do pomiarow,

i etc...)

Regal, paleta, etc...

Trasa robota ™




Uktad zasilania

12V 7Ah - do zasilania ptyty gtdwnej i kamery WIFI
2 x 12V , 12Ah do zasilania silnikdw

przetwornica typu step-up 12 V

zasilacz picoPSU (do zasilania ptyty minilTX)




Uktad napedowy

B 4 x silnik pradu statego (24 V)
B sprzegta ktowe do przeniesienia napedu
® gasienice wykonane z przemystowych tancuchéw rolkowych
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Komunikacja

F Router z Access Pointem (802.11b/g)
r Karta WIiFi

SIEC LAN




Uktad sterowania

Ptyta gtéwna Intel D510MO (wczesniej ALIX1.D)
wyposazona w :
® Intel Atom Dual-Core D510 (1,66 GHz)
» 2 GB DDR2
® Porty:
B LPT
®F RS232

Uktad optoizolacji portu LPT
Mostki L298N v

Plyta gldwna

Optoizolacja portu
LPT

Uktad mikroprocesorowy

Dekoder stuzacy do
sterowania silnikami manipulatora

Silnik lewy predd
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Driver L238M LEWY
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Silnik lewy tyl

.

Silnik prawy przad

A

Crrvver L2O8N
PRAWY
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Akumulatar 24 v

¥

Silnik prawey byl




Oprogramowanie

KMEST- TCPCantral

: ¥ Modut sterowania pojazdem (TCP/IP, LPT)
Program do sterowania robotem KNEST 3.0 QRUZIGEZ ] Modut Wymlany daHYCh (TCP/IP, R8232)

=N
# Logowanie zdarzen
T ¥ Plik konfig.uracyjr.]y INI
¥ Prezentacja pomiaru

Sterowanie Sterowanie ramieniem
w - przod, s- tyl, q - stop, a - lewo, d - prawo

|
| Gira
Caysc i Sh
Eps e Lewa | Skop | Prawo |

Terrninal

‘Wybierz park COM:

= e | o [zt | ot | B Sterowanie manipulatorem
Cdbierane dane: Zapal
[ | .

Dalmierze:

Informacje z dalmierzy

Wrbierz port COM:

4 I »

Pomiar natezenia swiatta

Natezenie sw
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Wysyhaj

Zatadowano sterownik portdw, Skan parku: 255




Wyposazenie dodatkowe

Kamera WiFi

Odbiornik GPS

Czujnik gazéw

Miernik natezenia oswietlenia
Dalmierze ultradzwiekowe
Oswietlenie na pojezdzie
Manipulator
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Whnioski

Zrealizowano zatozone na wstepie cele (Koncepcja pojazdu, projekt
pojazdu, budowa pojazdu, projekt i wdrozenie oprogramowania)

Na podstawie analizy teoretycznej wykorzystania robota mobilnego
w nadzorze transportu powstat rzeczywisty model takiego pojazdu,
dajacy podstawe do dalszych prac dla studentéw Wydziatu

Transportu.

Samodzielne tworzenie pojazdéw o rozbudowanej funkcjonalnosci

Szerokie mozliwosci rozwoju (wyposazenie pojazdow w
.nteligencje”)



Dziekuje za uwage



