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Streszczenie

Raport zawiera
AI-METH, w tym projektéw tazika marsjanskiego Silesian Phoenix, drona Silesian Erne oraz pozostatych
projektéw realizowanych w ostatnim okresie. W raporcie zaprezentowano m. in. kierunki badan kota, liste
cztonkéw oraz ich role, zawarto dane finansowe kotfa i inne informacje dot. tych projektéw. W raporcie
przedstawiono prace badawcze i rozwojowe aktualnie prowadzone przez cztonkdéw kota oraz informacje na
temat projektu realizowanego w ramach programu pn. Najlepsi z najlepszych! 4.0. Nastepnie opisano
dziatalno$¢ popularnonaukows i promocyjng cztonkdéw kota. W korcowej czesci opracowania znajduje sie

informacja na temat sponsoréw, patrondw i partneréw oraz oséb, ktére pomogty osiggnac koricowy sukces.

informacje dotyczace aktywnosci SKN Zastosowania Metod Sztucznej

Nakres$lone zostaty rowniez cele kota na rok 2020.

Inteligencji



1. Wstep

Miedzywydziatowe SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH od 2006 roku zrzesza
Studentéw Politechniki Slgskiej, bedacych pasjonatami robotyki mobilnej oraz metod sztucznej inteligenci.
Opiekunami kota s3g prof. dr hab. Wojciech Moczulski, dr hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS oraz dr inz.
Wawrzyniec Panfil. Liczba cztonkéw kota wynosi obecnie 35 oséb. W ramach tegorocznej dziatalnosci kota
studenci ukierunkowali swoje dziatania na rozwdj tazika marsjaniskiego Phoenix w celu startu na zawodach
European Rover Challenge 2019, budowe drona na zawody Droniada 2019 oraz badania w zakresie
systemow detekcji cyberatakéw. Koto brato réwniez udziat w wielu wydarzeniach promocyjnych
i popularnonaukowych. Peten wykaz wydarzen popularnonaukowych i promocyjnych, w ktérych bralismy
udziat znajduje sie w rozdziale 6. Wsrdd nich znajdujg sie miedzy innymi spotkania z osobistosciami:

e wizyta Pana prof. Jerzego Buzka wraz z JM Rektorem Politechniki Slaskiej prof. dr. hab. inz.
Arkadiuszem Mezykiem w Pracowni Uktadéw Mobilnych (CNT). W trakcie spotkania
przedstawilismy Panu Premierowi dziatalnos¢ naszego kota, opowiadajgc o poszczegdlnych
projektach;

e spotkanie z gen. Mirostawem Hermaszewskim w CH Forum Gliwice;

e wizyta Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego Wicepremiera Jarostawa Gowina, ktory miat okazje

obejrze¢ m. in. naszego tazika;

W czerwcu nadszedt czas na wielki sprawdzian naszego projektu drona — zawody Droniada 2019.
Osiggneliémy duzy sukces — zwyciestwo w dwdch konkurencjach, czwarte miejsce w klasyfikacji generalnej
i zdobycie nagrdéd na taczna kwote 8000 zt.

We wrzesniu nasz zespot tazika wzigt udziat w zawodach European Rover Challenge 2019
w Kielcach, w ktérych zajeliSmy 24 miejsce.

W roku 2019 pozyskaliSmy 13 nowych cztonkdéw kofta, ktérych taczy pasja do robotyki mobilnej oraz
metod sztucznej inteligencji. W ramach dziatalnosci kota jest realizowanych kilka prac dyplomowych
i projektéw inzynierskich. Na rok 2020 mamy nakreslone plany, m. in. zdobycie wysokich pozycji na
zawodach ERC 2020 i Droniada 2020. Chcemy takze braé jeszcze bardziej aktywny udziat w wydarzeniach
zwigzanych z robotykg mobilng, automatykg oraz metodami sztucznej inteligencji ze szczegdlnym

uwzglednieniem ich praktycznych zastosowan oraz badan nad nowymi rozwigzaniami.



2. Wybory zarzadu kota 2019/2020

W pazdzierniku 2019 zakonczyta sie kadencja naszego dotychczasowego zarzadu w skfadzie:

e Tomasz Waleczek, prezes
e Maciej Cholewa, wiceprezes

W drodze gtosowania wybralismy nowy zarzad:
e |gor Puchata, prezes

e Michat Froi, wiceprezes
e Woijciech Pyka, wiceprezes

Michat Fron

Wiceprezes

Wojciech Pyka

Wiceprezes

Igor Puchata

Prezes

Rys. 2.1 Aktualny zarzad kota AI-METH

3. Aktualna lista cztonkow kota

Nazwisko Imie Kierunek (Wydziat) =~ Rok Projekt Zainteresowania
studi
ow
Batecki Barttomiej INF(MS) 1 test Al
Bobrowski Kamil AiR (MT) 4 tazik mechanika
Breczewski Jakub INF (MT) 1 test mechanika
Bugdot Kamil MTA (MT) 5 tazik elektronika, plc
Caban Tadeusz AiR (MT) 4 tazik Elektronika, Druk
3D,

Projektowanie 3D
(CAD, Blender),
Programowanie

MCU
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Pytlewski
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Sobczyk
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Michalina

Michat

Wojtek

Marcin

Michat
Witold

Marcin

Mariusz

Dominika
Krystian
Adrianna
Kamil

Marcin

Wojciech
Przemystaw

Igor

Wojciech
Jan
Jakub
Maciej
Michat
Krzysztof
Sebastian
Patryk

Kierunek (Wydziat)

MTA(Elektr)

MTA(MT)

AiR (MT)

MTA (MT)

AiR (MT)
MTA (MT)

Teleinf (AEI)

MTA (MT)

INF (MS)
Elek-tech(Elektr)
MTA (MT)
MTA (Elektr)

MTA (MT)

MiBM (MT)
MTA (MT)

MTA (MT)

MTA (MT)
AiR(AEI)
MTA (MT)
Makro
MTA (MT)
MIBM (MT)
INF(AEI)
INF (MS)

Rok

1

w N

R W R R

= A 00 OOw w s~ w

Projekt
test

tazik

Cybersecurity

tazik

Cyberbezpieczenstwo

TROBOT, tazik

tazik

tazik

test
test
Dron
test

tazik

tazik
tazik

tazik

tazik
tazik
Dron
Dron
Proj. magisterski
tazik
tazik
test

Zainteresowania

elektronika,
programowanie
Elektronika,
mechanika,
organizacja

Robotyka
przemystowa,
programowanie
sterownikéw PLC,
motoryzacja,
mechanika
Mechanika,
symulacja V-Rep
plc, wydarzenia
programowanie,
ROS
komunikacja,
elektronika
Sztuczna
inteligencja,
programowanie
c/c++/python,
mikrokontrolery,
druk 3D,
technologie
kosmiczne
programowanie

elektronika

elektronika,
programowanie
programowanie,
ROS, panel
mechanika
mechanika,
programowanie
elektronika,
grafika
mechanika
Elektronika
Elektronika
Mechanika
Mechatronika
mechanika
programowanie

Al



Nazwisko Imie Kierunek (Wydziat)  Rok Projekt Zainteresowania

Urban Timoteusz INF (MS) 1 test Al
Waleczek Tomasz MTA (MT) 4 tazik mechanika
Wawrzonowska Karolina Architektura 4 tazik grafik
Wycisk Artur Inf-przem(GiG) 1 test elektronika,

programowanie

4. Gloéwne kierunki badan

4.1. Projekt tazika marsjanskiego

Zespot Silesian Phoenix powstat wramach miedzywydziatowego Studenckiego Kofta Naukowego
Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH dziatajgcego przy Katedrze Podstaw Konstrukcji Maszyn
na Politechnice Slaskiej. Idea budowy prototypu tazika marsjaiiskiego zrodzita sie juz kilka lat temu, jednak
dopiero z poczatkiem 2018 roku rozpoczeto prace nad projektem w formie, ktérg mozemy obserwowac
obecnie. Celem tych dziatan byto zbudowanie na Politechnice Slaskiej pierwszego prototypu tazika
marsjanskiego oraz wystartowanie w zawodach European Rover Challenge 2018, ktére uznawane s3 za
najwieksze w Europie miedzynarodowe zawody robotyczno-kosmiczne. W czerwcu tego samego roku
druzyna pomysinie zakwalifikowata sie na zawody European Rover Challenge 2018, ktdre odbyty sie 14-16
wrzesnia w Muzeum Przyrody i Techniki w Starachowicach. W 2019 roku, to osiggniecie zostato powtdrzone
i zespot zakwalifikowat sie do finatow kolejnej edycji tych prestizowych zawodoéw, ktére odbywaty sie 13-15
wrzeénia br. przy Politechnice Swietokrzyskiej w Kielcach.

W tym roku w zawodach wzieto udziat 40 druzyn z 15 krajéw z catego swiata. Caty konkurs dzielit sie na
kilka konkurencji. W jednej z konkurencji tazik Phoenix Il miat za zadanie wykonanie odwiertu
i pobranie prébki gleby z gtebokos¢ 15-30cm, dzieki zamontowanemu prébnikowi rdzeniujgcemu glebe,
a dodatkowo pobranie trzech prébek powierzchniowych i zmierzenie ich parametrow, takich jak masa,
objetos¢, temperatura czy wilgotnosé. Nastepnie robot stangt przed wyzwaniem manipulacyjnym, ktére
polegato na wykonaniu kilku operacji na panelu elektrycznym, w tym: przetgczanie wtgcznikéw, pomiar
napiecia w gniazdku czy podpiecie wtyczki. Kolejne zadanie dotyczyto przejazdu po nieréwnosciach oraz
wykorzystaniu manipulatora do zbierania przedmiotéw porozrzucanych na terenie Mars Yardu (toru
przeszkdéd odwzorowujgcego czes¢ powierzchni Czerwonej Planety) iprzetransportowaniu ich
w odpowiedniej orientacji na poktadzie robota do wyznaczonego miejsca. Kazdg konkurencje taczyto to, iz
operator sterujgcy robotem znajdowat sie poza Mars Yardem, czyli nie widziat terenu, po ktérym porusza
sie tazik. Do poruszania sie w terenie mogt wykorzystywac m.in. obraz z kamer zamocowanych na robocie
i odczyty z czujnikdw. Natomiast ostatnim wyzwaniem byto przejechanie wyznaczonej trasy bez
wykorzystania obrazu z systeméw wizyjnych, a jedynie przy uzyciu danych przetworzonych na poktadzie

robota i odczytéw z réznego rodzaju sensorow.



Rokrocznie wymagania organizatoréw konkursu wobec zespotéw sg podnoszone. Dotyczy to zaréwno
kwalifikacji na zawody jak i ww. konkurencji, dlatego realizacja poszczegdlnych zadan stanowita duze
wyzwanie dla wielu druzyn, mimo kilkuletniego doswiadczenia. Druzyna Silesian Phoenix startowata
z zupetnie nowym prototypem robota, ktdry zostat zbudowany od podstaw w ciggu ostatniego roku oraz
miafa mozliwos¢ przetestowania swojego rozwigzania w warunkach wystepujgcych na zawodach European
Rover Challenge, by zmierzy¢ sie z konkurencyjnymi zespotami. Zespét Silesian Phoenix z nowym
prototypem tazika marsjaniskiego zajat 24. miejsce. Taka pozycja zespotu jest spowodowana m.in. ogromng
konkurencjg oraz wiekszym doswiadczeniem startujgcych druzyn, ktére z reguty wykorzystujg roboty
budowane i rozwijane przez wiele lat. Zastosowane rozwigzania w naszym faziku nie odbiegaty od
technologii wymyslonych przez druzyny bardziej doswiadczone. Od samego poczatku projekt byt
konsultowany z wieloma ekspertami zdziedzin zwigzanych z mechanikg, automatyka irobotyka,
mechatronikg i bedzie kontynuowany réwniez w przysztym roku z myslg o kolejnej edycji zawoddow
European Rover Challenge. Druzyna aktualnie prowadzi intensywne prace nad ulepszeniem robota, aby

w przysztym roku méc walczy¢ o najwyzsze cele.

W tegorocznej edycji zawodow zespét stanowit 20 oséb:

e Marcin Nagi — Lider druzyny. Organizacja oraz programowanie
e  Przemystaw Olszéwka — Wicelider druzyny, programowanie oraz konstrukcja
e Mariusz Lenczyk — Programowanie oraz wizja

e Witold Krafczyk — Programowanie wysokopoziomowe

e Sebastian Srodecki — Programowanie wysokopoziomowe

e Michat Nowak — Programowanie wysokopoziomowe

e Kamil Bugdot — Elektronika

e Jan Pytlewski — Komunikacja oraz elektronika

e Marcin Krawczyk — Programowanie niskopoziomowe

e Igor Puchata — Elektronika

e Marcin Jureczko — Mechanika

e Tadeusz Caban — Mechanika

e Kamil Bobrowski — Mechanika

e  Krzysztof Sterna — Mechanika

e Krystian Kostrzejowski — Mechanika

e Woijciech Nitka — Mechanika

e Wojciech Pyka — Mechanika



e Michat Fron — Mechanika
e Karolina Wawrzonowska — Grafika

e Tomasz Waleczek — Mechanika

W pazdzierniku kierownictwo zespotu zmienito sie na:

e Michat Fron - lider

o  Witold Krafczyk - wicelider

Twércy tazika to studenci Wydziatu Mechanicznego Technologicznego, Wydziatu Automatyki, Elektroniki
i Informatyki, Wydziatu Elektrycznego, Wydziatu Architektury oraz Wydziatu Matematyki Stosowanej.
Podczas prac projektowych cztonkowie kota majg mozliwos¢ realizacji wtasnych pomystéw bedgcych czescig
projektéw inzynierskich oraz prac magisterskich. Projektowanie, konstruowanie i budowa fazika
marsjanskiego to wielkie wyzwanie, ktére umozliwia realizacje swoich pasji w potgczeniu z pracg naukowa
zwigzana z tokiem studiéw. Opiekunami projektu sg dr. hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS oraz dr inz.

Wawrzyniec Panfil. Role mentora zespotu petni prof. Wojciech Moczulski.

Rys. 4.1. Zdjecie zespotu Silesian Phoenix Podczas ERC 2019

4.1.1. tazik marsjanski Phoenix Il

Prototyp fazika marsjaniskiego Phoenix Il jest zupetnie nowa konstrukcjg, ktéra powstawata jako wynik prac

w ubiegtym roku, z myslg o udziale w European Rover Challenge 2019. Na Rys. 4.2a pokazano wizualizacje



koncepcji prototypu tazika jaka podjat sie opracowaé zespdt w tegorocznych zmaganiach. Catg platforme
mozna podzieli¢ na wiele waznych elementéw i modutéw. Na Rys. 4.1b pokazano koricowg wersje
prototypu. Wyrdzni¢ mozna nastepujagce moduty i elementy prototypu: (1) — podwozie robota; (2) —
manipulator wraz z chwytakiem; (3) — laboratorium prébek; (4) — pojemniki na probki; (5) — radiowy system
komunikacja; (6) — system wizyjny; (7) - uktad zasilania i uktady sterowania niskiej warstwy; (8) — sterownik
PLC; (9) — kota z wbudowanymi silnikami BLDC; (10) — osie skretne z przektadniami cykloidalnymi; (11) —

wytgcznik bezpieczenstwa.

(b) zbudowany prototyp Phoenix Il
Rys. 4.2 tazik marsjanski Phoenix Il

4.1.2.Podwozie robota

Projekt zawieszenia opiera sie o rozwigzanie typu rocker-bogie. Charakteryzuje sie ono tym, ze zostato

podzielone na dwa wodzki rocker i bogie, co skutkuje bardzo dobrymi wtasciwos$ciami jezdnymi w niemalze



kazdym terenie, poniewaz gwarantuje ciggty kontakt poszczegdlnych két z podtozem. Dodatkowo dobrano
kota, napedzane przez wbudowane silniki BLDC, aby zagwarantowaé¢ odpowiednig stabilnos¢ w trakcie
wykonywania zadan na powierzchni imitujgcej powierzchnie Marsa. Odpowiednia manewrowos$¢ robota
zostata zapewniona poprzez zastosowanie osi skretnych na zewnetrznych osiach tazika zbudowanych
w oparciu o autorskie rozwigzanie sktadajace sie z przektadni cykloidalnej oraz silnika DC. Na Rys. 4.3

pokazano model CAD podwozia.

Rys. 4.3 Model CAD podwozia tazika Phoenix Il

4.1.3.Manipulator i chwytak

Doswiadczenie, wynikajace ze startu w ubiegtorocznej edycji zawoddéw European Rover Challenge,
pozwolito na nowo podejs¢ do rozwigzania zadania budowy manipulatora. Pod wzgledem konstrukcyjnym
zaszty spore zmiany i w poréwnaniu do ubiegtorocznej wersji, udato sie zdecydowanie obnizy¢ mase uktadu.
Jednakowo same osiggi robota manipulacyjnego pozostaty praktycznie bez zmian. Do wytworzenia
manipulatora w wiekszosci zostaty wykorzystane elementy gotowe, jak profile aluminiowe, jednak do czesci
elementow w produkcji jednostkowe] skorzystano z obrébki skrawaniem oraz druku 3D, ktory zostat
wykorzystany na przyktad przy budowie autorskiej przektadni cykloidalnej. Do okreslenia potozenia robota
manipulacyjnego w przestrzeni uzyto potencjometréw. Rozbudowano réwniez sama konstrukcje chwytaka,
co rowniez pozytywnie wptyneto na mozliwosci manipulacyjne catego modutu. Na Rys. 4.4 i 4.5

przedstawiono modele CAD manipulatora wraz chwytakiem, zastosowanych w taziku.
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Rys. 4.5 Model CAD chwytaka



4.1.4. Laboratorium probek

Na taziku zamontowano urzgdzenie rdzeniujgce glebe w celu pobrania prébki z gtebokosci do 35 cm spod
powierzchni. Autorskie rozwigzanie, zaktada uzycie otwornicy i wzoruje sie na sprawdzonej technice
odwiertéw przydomowych studni, co jest gwarancjg sukcesu operacji. Probnik posiada specjalng tube, do
ktdrej pobierana jest gleba w niezmieszanym i nienaruszonym stanie. Dodatkowo, robot wyposazony zostat
w szczelne pojemniki, otwierane przez operatora, pozwalajgce na pomiar masy i objetosci prébek
powierzchniowych. Ponadto, w zwigzku z uktadem pobierania i magazynowania préobek zostat zgtoszony
whniosek patentowy. Na Rys. 4.6 pokazano model CAD zaprojektowanego laboratorium prébek na ERC 2019.
Rozwigzanie uktadu mechanicznego pobierania probek stanowi wdrozenie czesci zgtoszenia patentowego
(K. Sterna, T. Waleczek, D. Wachla, W. Panfil, P. Przystatka: Uktad pobierania i magazynowania
powierzchniowych prébek gruntu z zachowaniem warstwowosci, zwtaszcza do robota eksploracyjnego oraz
sposAdb jego realizacji - nr zgtoszenia w UPRP P.431157, dn. 16.09.2019). Na Rys. 4.7 pokazano model CAD

pojemnikdéw.

Rys. 4.6 Model CAD laboratorium prébek



Rys. 4.7 Model CAD pojemnikow

4.1.5. System sterowania

Oprogramowanie systemu sterowania fazika zostato opracowane z wykorzystaniem jezyka Python oraz C++.
System zostat podzielony na poszczegdlne moduty, ktére komunikujg sie za pomocg srodowiska Robot
Operating System (ROS). Nadrzednym komputerem poktadowym fazika jest Raspberry Pi 3B, ktory
odpowiada przede wszystkim za zapewnienie komunikacji pomiedzy wszystkimi modutami robota
a operatorem tazika oraz za przetwarzanie obrazu z kamer. Za sterowanie ruchem podwozia odpowiada
programowalny sterownik logiczny (PLC), dedykowany do robotéw mobilnych (zastosowano sterownik
CR721S firmy IFM, ktéra jest jednym ze sponsoréw projektu). Do sterowania silnikami oraz zbierania
danych z czujnikéw z pozostatych modutéw robota, wykorzystano uktady Arduino, ktére potaczone sg
z uktadem Raspberry Pi 3B. Komunikacja pomiedzy operatorem a robotem odbywa sie drogg radiowg
z wykorzystaniem gotowych modutéw dziatajgcych w pasmie 2.4 GHz. Sterowanie tazikiem odbywa sie
poprzez komputer z zaprojektowanym panelem operatora, ktory wyswietla na ekranie wszystkie istotne
informacje potrzebne w kontrolowaniu robotem, oraz obraz z kamer i odczyt z czujnikdéw. Obstuga
manipulatora i chwytaka odbywa sie poprzez mysz 3D. Na Rys. 4.8 pokazano architekture oprogramowania,

natomiast na Rys. 4.9 przedstawiono GUI.
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4.1.6. Zawody European Rover Challenge 2019

European Rover Challenge to najwieksze w Europie miedzynarodowe zawody robotyczno-kosmiczne. Po
procesie eliminacji, trwajgcym kilka miesiecy, podczas finatu zawoddw roboty przygotowane przez druzyny

biorg udziat w 4 konkurencjach:

1) Science Task — przy uzyciu dowolne] techniki robot marsjanski ma pobrac z gtebszych warstw Mars
Yardu prébke gleby i zabezpieczy¢ jg tak, by nadawata sie do pdzniejszego badania.

2) Maintenance Task — zespoty muszg pokonac robotem marsjanskim wyznaczong trase. Celem jest
maszyna, przy ktérej nalezy wykonac sekwencje kilku operacji, w tym: przetaczanie wtacznikow do
wiasciwych pozycji, pomiar parametrow elektrycznych, obserwacja paneléw kontrolnych.

3) Collection Task — w tym zadaniu robot musi pokona¢ trudng droge by dotrze¢ na wyznaczone
miejsce. Nastepnie nalezy znalez¢ przedmiot o wadze max. 300g, ktdry zostat tam ukryty, podniesé
go za pomocg chwytaka i przetransportowac w docelowe miejsce.

4) Traverse Task (Slepa nawigacja) — na terenie Mars Yardu ustawionych zostanie kilkanascie
znacznikéw z QR kodami. Zadaniem zespotu jest dotarcie robotem wyznaczone na mapie miejsca.
Cztonkowie druzyny nie mogg w nawigacji postugiwac sie widokiem z kamery robota. Jedyne czym

dysponujg, to mapa terenu.

Dodatkowo zespét bierze udziat w tak zwanym Presentation Task, gdzie druzyny majg okreslony czas na
to, by przedstawi¢ podczas prezentacji multimedialnej swoéj zespdt, poszczegdlne etapy powstawania
projektu, najwieksze wyzwania, ktére napotkano podczas konstrukcji robota oraz sposoby lub pomysty jak
rozwigza¢ dany problem. Cztonkowie zespotu muszg takze byc¢ przygotowani na ewentualne pytania

jurorow.

Konkurs ERC 2019 odbyt sie w dniach 13-15 wrzesnia 2019 roku przy Politechnice Swietokrzyskiej
w Kielcach. Dzieki ciezkiej pracy zespotu oraz pomocy sponsordow i oséb wspierajgcych projekt, tazik
marsjanski Phoenix Il zajat 24. miejsce. W zawodach wzieto udziat ponad 500 konstruktoréw tworzacych 40
zespotéw z 15 krajéw. Przez caty czas trwania zawoddw byta prowadzona transmisja na zywo przez
Internet. Organizatorzy wyliczyli, ze zostata ona wyswietlona przez prawie 60 tys. osdb. W trakcie zawoddéw
zmagania druzyn obserwowane byly przez wielu widzéw, a relacja z tej imprezy byta przekazywana m. in.

przez telewizje TVN. Ponizej przedstawiono kilka zdjec tazika Phoenix Il z zawoddéw ERC 2019.






Rys. 4.12 Phoenix Il przy panelu podczas préob w Maintenance Task

Rys. 4.13 tazik Phoenix Il podczas wykonywania Science Task



Rys. 4.14 Phoenix Il na Mars Yardzie




4.1.7. Budzet projektu Silesian Phoenix w 2018/2019

Catkowity koszt budowy robota i koszt naszego udziatu w edycji zawoddéw ERC 2018/2019 wynidst ponad
40 000 zt. Zaufato nam wiele firm i instytucji, ktdre wsparto naszg inicjatywe za co serdecznie dziekujemy.
Bez tych srodkéw finansowych oraz innej formy pomocy nasze dziatania bytyby zdecydowanie mniej

efektywne. Ponizej zestawiono srodki finansowe pozyskane z réznych zrédet finansowania.

Tab. 4.1 Pozyskane srodki finansowe
Zrédto Kwota
finansowania
Wydziat MT
uzss'

Extral
Anga

Devil Design

AIUT
Informacje

Obrum poufne

Botland
PGO SA

ifm
umM ws
mashinada

SUMA 55800,00zt

1 $rodki finansowe pozyskane z UZSS (wniosek z dn. 12.03.2019) zostaty w catosci wykorzystane zgodnie
z zatozeniami na budowe tazika marsjanskiego Phoenix I, w tym na elementy elektroniczne, elementy
mechaniczne oraz mikrokontrolery niezbedne do ukonczenia projektu.



Tab. 4.2 Koszt podsystemow fazika

Wizja i Sterowanie
Suma 5 558,00 zt

Podwozie
Suma 15 950,55 zt

Manipulator

Suma 3090,00 zt
Komunikacja
Suma 1 750,00 zt
Wyposazenie Science Task
Suma 3 740,00 zt
Elektronika
Suma 4 200,00 zt

Logistyka i Promocja

Suma 6 400,00 zt
SUMA 40 688,55 zt
Electronics Science task equipment
9,9% 8,8%
Communicafion
4 1%
Sensor system
Logistic and promotion L
15,1%
Vision and Control
13.1%
Chassis
37,5%
Manipulator
7,3%

Rys. 4.16 Wykres kosztéw podsystemoéw tazika




4.2. Dron Silesian Erne

Silesian Erne to powstata w grudniu 2018 roku druzyna tworzona przez studentéw kota AI-METH.
Zatozeniem projektu jest rozwdj zainteresowan i poszerzanie wiedzy z zakresu latajacych pojazdéw
bezzatogowych. Gtédwnym celem projektu byto jednak wystartowanie w zawodach Droniada 2019

odbywajgcym sie w czerwcu na Lotnisku Muchowiec w Katowicach.

Zespot stanowito 5 oséb:

e Maciej Cholewa

e Maciej Radek

e Michat Rudzki

e Adrianna Malkusz

e Jakub Raczek

“Silesian Erne” powstat w oparciu o zrealizowang w Kole platforme przystosowang do detekcji
uszkodzen podczas lotu. Mimo matej ilosci czasu i doswiadczenia, nasz zespdt wykazat sie wielkim zapatem
i do zawoddéw zbudowat drona, ktéry zwyciezyt w dwdch konkurencjach, otrzymujac nagrode 8000 zt oraz

konczac na czwartym miejscu klasyfikacji generalnej Droniady.

Relacja z zawodéw ,,Droniada 2019”

Dzien 1.

Sroda 05.06.2019 — godzina 17.00

Zestresowani i niepewni przygotowujemy sie do pierwszej konkurencji ,,Demo systemu BSP” — polegajacej

na prezentacji pracy wtozonej w projekt. Prezentujemy sie jako drugi w kolejnosci zespét.

Sroda — okoto godziny 20.30



Nadeszta nasza kolej — opowiadamy sedziom o tym, jak planujemy wykonac¢ pigtkowe konkurencje.
Informujemy ich tez, ze do konkurencji ,,Auto na radio” — polegajacej na znalezieniu poruszajgcego sie

samochodu na podstawie koloru karoserii — nie jesteSmy gotowi.

Fot. 4.17 Dron Silesian Erne w powietrzu
Dzien 2.
Czwartek 06.06.2019 — godzina 7.45

Na odprawie dowiadujemy sie, ze dzis w ramach dalszej czesci konkurencji ,Demo systemu BSP” startowac

bedziemy jako pierwsi. Sprawdzane bedg umiejetnosci pilotow.
Czwartek — godzina 8.30

Przystepujemy do konkurencji. Sprawdzamy stan techniczny sprzetu. O godzinie 8.44 Maciek wznosi drona
w powietrze. Sedziowie oceniajg, czy dziatamy zgodnie z zachowaniem zasad bezpieczenstwa.
Dowiadujemy sie od nich wielu cennych informacji, dotyczagcych miedzy innymi oceny warunkéw

pozwalajacych na przeprowadzenie lotu.



Czwartek — godzina 18.00

Rozpoczyna sie drugie seminarium Droniady. W trakcie jego trwania dowiadujemy sie o otrzymanej
punktacji. Pierwszg konkurencje zakonczyliSmy na 4-tym miejscu. Informujemy komisje sedziowska, ze

decydujemy sie na start w jutrzejszej konkurencji ,,Auto na radio”.

Dzien 3.

Pigtek 07.06.2019 — godzina 9.00

Rozpoczyna sie konkurencja ,Most powietrzny”. Startujemy jako pierwsi w kolejnosci. Podczas préby
dostarczenia przesytki znajdujemy btgd w oprogramowaniu, sprawiajacy, ze dron po dostarczeniu przesytki
nie zostawiat jej, tylko z nig wracat. Decydujemy sie na przerwanie konkurencji, poprawienie kodu oraz

ponowny start na koncu kolejki.

Pigtek — godzina 11.00

Startujemy po raz drugi. Czasu mamy niewiele — straciliémy juz 11 z 20 minut przy pierwszej prébie. Na
poczatku pojawiajg sie problemy z facznoscia z internetem, niezbednym do rozkodowania wspotrzednych
what3words dostarczenia paczki. Gdy tylko udato nam sie uzyskac¢ potaczenie, dron startuje i dostarcza

paczke we wskazane miejsce.

Pigtek — godzina 14.00

Przystepujemy do konkurencji. Do lotu wznosimy sie o godzinie 14.13. Pierwszy kontakt z samochodem

nawigzujemy na wspoétrzednych lat: 50.239264 Ing: 19.030077 o godzinie 14.17. Staramy sie podac jego

numery rejestracyjne, jednak niska jakos¢ obrazu na to nie pozwala.

Przerwy w transmisji video nie utatwiajg nam zadania, tak jak i tracony zasieg telemetrii. W zwigzku z nim

wiasnie odczyt wspdtrzednych pierwszego kontaktu byt mozliwy dopiero po pobraniu logéw po

zakonczonym locie.

Pigtek — godzina 18.00



Trzecie seminarium droniadowe. Dowiadujemy sie, ze dzisiejsze konkurencje wykonaliémy najszybciej ze

wszystkich zespotow.

Zdobywamy dwie Nagrody Specjalne, o tacznej wartosci 8000 zt, tj.:

e Nagrode Specjalng Open Link za najszybsze dostarczenie przesytki w konkurencji ,Most powietrzny”
w zawodach Droniada 2019,
o Nagrode Specjalng Instytutu Lotnictwa za najszybsze znalezienie samochodu na podstawie koloru

karoserii w konkurencji ,Auto na radio” w zawodach Droniada 2019.

Morale zespofu rosng niesamowicie. Decydujemy sie na start w jutrzejszych Mistrzostwach operatoréw
dronéw — konkurencji poza Droniadg, polegajgcej na przeniesieniu styropianowych cegiet z punktu A do

punktu B korzystajgc z manualnego trybu lotu.

o R ey o L T

A

VRS

Fot. 4.18 Dron Silesian Erne podczas wykonywania jednego z zadan



Dzien 4.

Sobota 08.06.2019 — godzina 7.00

Spotykamy sie w laboratorium 406/7 w CNT. Staramy sie wymysli¢ szybkie rozwigzanie na chwytanie
styropianowych cegiet. Organizator zapewniat, ze majg one umieszczone magnesy. Decydujemy sie na
przyczepienie do drona kawatka blachy oraz modutu LEGO Mindstorms, ktéry bedzie stuzyt do zrzucania

paczek.

Sobota — godzina 10.30

Docieramy na lotnisko Muchowiec. Na miejscu okazuje sie, ze magnesy w konkursowych cegtach sg
niezwykle stabe — nie sg w stanie utrzymac sie przy blasze. Pozyczong wiertarkg robimy w niej dziury
i przykrecamy Sruby, ktérymi zamierzamy wbijac¢ sie w styropian. Rozwigzanie wydaje sie idealne. Niestety

modut LEGO okazuje sie zbyt ciezki — nie jesteSmy w stanie sterowac tak przecigzonym dronem.

Sobota — godzina 13.00

Ogtoszenie wynikdw. Gtéwna nagrode otrzymat zespdt Melavio, drugie miejsce WuThrust, trzecie Raptors.

Nam przypadto miejsce czwarte.

Oprocz nagrdéd gtéwnych kazdy z zespotdw otrzymat upominek ufundowany przez STMicroelectronics.

Gratulujemy zwyciezcom — Melavio, a takze zespotom WuThrust drugiego miejsca oraz Raptors trzeciego.
Dziekujemy takze zespotom High Flyers za pomoc w dokumentowaniu naszych zmagan oraz Raptors za

pozyczenie narzedzi.

Podsumowanie

Na nasze debiutanckie zawody wybraliSmy sie bez jakichkolwiek oczekiwan. Nie mielismy doswiadczenia,
nasz budzet byt zdecydowanie nizszy, niz ktdregokolwiek ze startujgcych zespotow. ChcieliSmy dowiedzie¢

sie, na czym powinniSmy sie skupi¢, zebra¢ doswiadczenie, ktére pozwoli nam efektywniej pracowac¢ nad



dronami. Zdobycie 4. miejsca spos$réd 9-ciu zespotéw oraz dwdch Nagréd Specjalnych okazato sie

niesamowitym zaskoczeniem.

...........

. |
R
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Fot 4.19 Lider zespotu Maciej Cholewa odbierajayjedna z nagréd — , Auto na radio” wartg 5000 zt

Tab. 4.3 Wydatki projektu drona

Numer faktury Kwota Data
Faktura 001 236,90zt 3/29/2019
Faktura 002 294,01zt 5/30/2019
Faktura 003 369,00zt 5/17/2019
Faktura 004 202,00 zt 5/17/2019
Faktura 005 229,96 zt 5/22/2019
Faktura 006 615,50zt 6/12/2019
Faktura 007 200,16 zt 6/13/2019
SUMA 2146 7t |




4.3. Detekcja cyberatakoéw na przemystowe systemy sterowania

4.3.1. Opis ogdiny projektu

Niniejszy projekt jest jednym z trzech flagowych projektéw Miedzywydziatowego Kota Naukowego
Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH. Podjeta tematyka projektu miesci sie w ramach
priorytetowych specjalizacji Politechniki Slaskiej (ZARZADZENIE NR 72/2018 JM Rektora Politechniki Slaskiej)
szczegdlnie w kontekscie zagadnien zwigzanych z Przemystem 4.0 oraz sztuczng inteligencja,
przetwarzaniem danych, technologiami informacyjno-komunikacyjnymi. Projekt zorientowany jest na
zdobycie nowej wiedzy z zakresu przemystowych systemow sterowania, szczegdlnie w kontekscie ich
zabezpieczenia przed cyberatakami. Gtdwng ideg realizowanego projektu jest opracowanie prototypu

innowacyjnego systemu umozliwiajgcego detekcje cyberatakéw na przemystowe systemy sterowania.

Projekt ten realizowany jest od kilku miesiecy w ramach dziatalnosci kota przez trzyosobowy zespét pod
moj3q opieka. Role lidera projektu petni inz. Wojciech Handerek (student Il stopnia na kierunku Automatyka
i Robotyka - RMT, specjalno$¢ projektowanie robotéw i urzadzen automatyki), ktéry posiada bogate
doswiadczenie w zakresie projektowania i rozwoju systemow automatyki przemystowej. Byt uczestnikiem
wielu kursdw specjalistycznych np. programowanie sterownikéw PLC S7-1500 z modufami Safety
potwierdzone certyfikatem firmy Siemens, wizualizacja WinCC w TIA Portal potwierdzone certyfikatem EMT-
Systems, sie¢ przemystowa Profinet potwierdzone certyfikatem EMT-Systems. Uczestniczy takie w wielu
seminariach branzowych zwigzanych miedzy innymi z diagnostykg i cyberbezpieczerstwem sieci
przemystowych. Jest osobg aktywng zawodowo pracujgc jako specjalista ds. automatyki i sieci w firmie ZIAD-
Katowice. Gtdwnymi wykonawcami w projekcie sg studenci Michat Kobielski i Pawet Polnik. Pan Michat
Kobielski jest studentem | stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka - RMT. Posiada umiejetnosci
programowania systemow przemystowych (np. sterowniki S7-1200, S7-300). W projekcie zajmuje sie
programowaniem interfejsdw operatora (pulpit operatora i HMI). Jest uczestnikiem rektorskiego programu
,Rozwir skrzydta” Politechniki Slaskiej (od grudnia 2018 roku) oraz uczestnikiem projektu , Autonomiczna,
wielozadaniowa grupa energooszczednych robotdw mobilnych”, finansowanego przez MNiSW w ramach
projektu pozakonkursowego o charakterze koncepcyjnym pn. Najlepsi z najlepszych! 4.0. Pan Pawet Polnik
jest studentem | stopnia Automatyki i Robotyki — RMT. Jego gtéwnymi zainteresowaniami sg zastosowanie
sztucznej inteligencji oraz programowanie w JavaScript. W projekcie odpowiada za realizacje systemu

SCADA z wykorzystaniem technologii webowych.



Realizowany projekt, zostat zgtoszony do konkursu firmy WAGO (https://www.openandeasy.pl/), ktéra jest

liderem wsréd dostawcéw automatyki dla przemystu. W opisywanym konkursie niniejszy projekt konkuruje
miedzy innymi z projektami firm z branzy automatyki. W ramach projektu do tej pory powstato stanowisko
badawcze, ktére obecnie wykorzystywane jest zaréwno w celach badawczych jak i popularyzacyjnych.
Koncepcja projektu zostata zaprezentowana na konferencji European Cybersecurity Forum — Cybersec 2019

(https://cybersecforum.eu/) wzbudzajgc bardzo duze zainteresowanie wsréd ekspertéw branzowych (np.

Samsung, Grupa Azoty, Enea, Motorola Solutions, APA Group, IOSEC). CYBERSEC to coroczna konferencja o

charakterze public policy poswiecona strategicznym wyzwaniom cyberbezpieczenstwa.

Rys. 4.18 Stoisko AI-METH z projektem cyberbezpieczenstwa (po lewej) podczas nadzwyczajnego

posiedzenia Senatu Politechniki Slaskiej

Projekt zostat takze wystawiony podczas nadzwyczajnego posiedzenia Senatu Politechniki Slaskiej z udziatem

Wiceprezesa Rady Ministréw, Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego Jarostawa Gowina oraz wiadz


https://www.openandeasy.pl/
https://cybersecforum.eu/

Politechniki Slaskiej w dniu 25 listopada 2019 (Rys. 4.18). W ramach tego projektu prowadzona jest na
naszej uczelni kampania rekrutacyjna. Projektowany i budowany demonstrator systemu bedzie mdgt by¢
wykorzystany przez studentdw, ktdrzy bedy zainteresowani wspotpracg w zakresie rozwoju réznych

kierunkéw badan w obszarze cyberbezpieczenstwa.

4.3.2. Cele i efekty projektu

Zagadnienie cyberbezpieczenstwa jest jednym z kluczowych obszaréw badawczych zwigzanych z koncepcja
Przemystu 4.0. Celem niniejszego projektu jest opracowanie i wdrozenie prototypu systemu detekgcji
cyberatakéw, dedykowanego do przemystowych systeméw sterowania. System ma by¢ rozwigzaniem
rozwojowym umozliwiajgcym dtugofalowe badania w zakresie cyberbezpieczeristwa uktadéw automatyki co
stanowi dodatkowo wyzwanie technologiczne. Gtéwny problem badawczy jaki podejmuje sie rozwigzac
zespot projektowy dotyczy opracowania algorytméw detekcji cyberatakdw na tego typu obiekty.
Opracowane algorytmy beda podstawg dziatania systemu detekcji. Algorytmy bedg bazowaty na metodach
zaczerpnietych z diagnostyki proceséow przemystowych [1], przy czym zostang wykorzystane w nowatorski
sposob zgodnie z koncepcjg opisang w pracy [2]. Ogblng koncepcje praktycznego wykorzystania systemu

pokazano na ponizszym rysunku.

FAULT FAULT FAULT
(cyberattack) FAULT (cyberattack)

ljwbera::ack'l

Control W} Executive Sensor
mmme |Nstallation
System System System

Cyberattack

detection
system

Rys. 4.19. Schemat koncepcyjny zastosowania systemu detekcji cyberatakdéw

Zastosowane zostang rozine podejscia do detekcji np. diagnozowanie bezposrednie z uzyciem metod
heurystycznych (z wykorzystaniem wiedzy eksperckiej) lub diagnozowanie z uzyciem modeli obiektu (w tym
modeli znanych z dziedziny sztucznej inteligencji np. sieci neuronowe w tym sieci gtebokie, systemy rozmyte,
sieci bayesowskie). W efekcie realizacji projektu powstanie demonstrator technologii w postaci systemu

detekcji cyberatakdw na przemystowe systemy sterowania.



Realizacja tak zdefiniowanego celu i efektu projektu wymaga pozyskania relewantnych danych pomiarowych
z rzeczywiste] instalacji przemystowej, ktore niezbedne sg do przeprowadzenia badan weryfikacyjnych.
Z tego wzgledu w ramach projektu planowane sg zakupy nowoczesnych urzgdzen automatyki przemystowej
(Tab. 4.4). Dzieki dofinansowaniu zakupow elementéw przedstawionych w ponizszej tabeli mozliwe bedzie
zbudowanie prototypu systemu, ktérego czescig bedzie obiekt podlegajgcy cyberatakom. Zbudowany
prototyp obiektu bedgcego celem cyberatakdw umozliwi pozyskiwanie relewantnych danych, ktére bedg
przetwarzane przez zaprojektowany system diagnostyki. Pozwoli to na utworzenie i weryfikacje algorytméw
detekcyjnych, ktdére beda skuteczne dla zréznicowanej grupy urzadzen i systemdéw automatyki stosowanych
w przemysle. W efekcie realizacji projektu powstanie demonstrator systemu, ktéry bedzie uzyteczny na
réoznego rodzaju wydarzeniach promujac i zachecajagc do wspdtpracy z naszg uczelnig w kontekscie
cyberbezpieczenstwa instalacji przemystowych. Umozliwi to takie prezentacje innowacyjnych rozwigzan

opracowywanych na Politechnice Slgskiej.

[1] J. Korbicz, J.M. Koscielny, Z. Kowalczuk, W. Cholewa: Diagnostyka proceséw. Modele. Metody sztucznej
inteligencji. Zastosowania, praca zbiorowa, ISBN: 83-204-2734-7, Wydawnictwo Naukowo-Techniczne WNT,
2002.

[2] A. Kozak, J.M. Koscielny, P. Pacyna, D. Gotebiewski, K. Paturej, J. Swigtkowska: Cyberbezpieczerstwo

instalacji przemystowych — fundament projektu ,,Industry 4.0” i szansa dla Polski, Instytut Kosciuszki, 2019.

Opisany wyzej projekt jest nadal w trakcie realizacji, a uzyskane s$rodki z UZSS (w ramach matego grantu
rektorskiego) nie zostaly do korica rozliczone. Zostat takze ztozony wniosek o przedtuzenie terminu

rozliczenia srodkow z UZSS. Planowany termin ztozenia sprawozdania: 20.12.2019.



Tab. 4.4 Kosztorys dotyczgcy srodkdw pozyskanych w ramach matego grantu rektorskiego

Lista elementéw Cybersecurity

L.p. Nazwa Producent Nr katalogowy | Liczba sztuk Cena netto / szt | Wartos¢ netto | Wartos¢ brutto
Technika napedowa - Automatyka
1 Pakiet startowy - napedu Siemens 65L3200-0AE40-0AAQ 1,00 1686,00 zt 1686,00 zt 2073,78 zt
2 Filtr na wyjscie napedu Siemens 65L3203-0BB21-8VAQ 1,00 310,00 zt 310,00 zt 381,30zt
3 Wytacznik silnikowy Siemens 3RV 2011-1HA10 1,00 115,00 zt 115,00 zt 141,45 zt
4 Akcesoria pneumatyki - - 1,00 21,55 zt 21,55 zt 26,51 zt
Zarzadzanie siecig Profinet - Sie¢
5 Switch zarzadzalny Profinet Siemens 6GK5208-0BA00-2AB2 1,00 1780,00 zt 1780,00 zt 2189,40 z4
6 Kabel M12 - 2m IFM EVCO013 5,00 64,80 zt 324,00 zt 398,52 zt
7 Kabel M12 ->RJ45 Phoenix Contact 1407533 1,00 114,30 ¢ 114,30 ¢ 140,59 zt
8 Kabel do zasilania - 2m IFM EVCO070 1,00 43,65 zt 43,65 zt 53,69 zt
Dostep
9 Ekran dotykowy 24" Dell Dell P2418HT 1,00 1121,14z¢ 1121,14z¢ 1379,00 zt
System 10-Link - Automatyka
10 Master [0-Link IFM AL1302 1,00 1305,00 zt 1305,00 zt 1605,15 zt
11 Oprogramowanie IFM IFM QA0011 1,00 362,25 zt 362,25 zt 445,57 7t
12 | Czujnik ci$nienia pneumatyki IFM PQ3834 1,00 460,80 zt 460,80 zt 566,78 zt
13 Zacisk na szyne DIN IFM E37340 1,00 18,90 zt 18,90 zt 23,25zt
14 Czujnik temperatury IFM TN2435 1,00 1167,98 zt 1167,98 zt 1436,62 zt
15 Czujnik nachylenia IFM JN2200 1,00 1106,61 zt 1106,61 z¢ 1361,13 z¢
16 Czujnik ultradZzwiekowy IFM UGT580 1,00 615,15 zt 615,15 zt 756,63 zt
Rabat 1,00 -138,5853659 -138,5853659 -170,46
Profibus dla ET200 SP - Sie¢
17 Modut PROFIBUS dla ET200 Siemens 6ES7545-5DA00-0ABO 1,00 1410,00 zt 1410,00 zt 1734,30 zt
18 Kabel Profibus Bitner 6XV1830-0EH10-20MB 1,00 124,08 zt 124,08 zt 152,62 zt
19 Wtyczka Profibus Siemens 6ES7972-0BA61-0XA0 2,00 130,00 zt 260,00 zt 319,80 zt
20 Wtyczka Profibus Indu-Sol 110050007 1,00 225,00 zt 225,00 zt 276,75 zt
21 | WZMACNIACZ PROFIBUS DP Indu-Sol 110030010 1,00 1200,00 zt 1200,00 zt 1476,00 zt
Bezprzewodowa komunikacja w sieci Profinet - Sie¢
22 | WIFI Access Point +Client MOXA AWK-1131A-EU 2,00 1600,00 zt 3200,00 zt 3 936,00 zt
23 Switch MOXA MOXA Switch EDS-205 1,00 214,00 zt 214,00 zt 263,22 zt
24 Element mo;tl.llj\‘acy naszyne MOXA DK35A 2,00 12,7524 25,50 zt 31,37z
Montazowe + elektryka
25 Zasilacz 24V DC Mean-Well DR-120-24 1,00 140,11 zt 140,11 zt 172,34zt
26 Ztaczki niebieskie Phoenix Contact UK 2,5N BU 50 2,70 zt 135,00 zt 166,05 zt
27 Ztaczki szare Phoenix Contact UK2,5N 50 2,70 zt 135,00 z¢ 166,05 zt
28 Ztaczki PE Phoenix Contact UT 4-PE 3044128 20 6,60 zt 132,00 zt 162,36 zt
29 Kabel RJ45 - 1m Phoenix Contact 1408968 1 szt lub 2 szt 2,00 65,00 zt 130,00 zt 159,90 zt
30 Kabel RJ45 - 1.5m Harting 09457711123 Harting 09457711123 3,00 80,00zt 240,00 zt 295,20 zt
31 Ztaczki PE Phoenix Contact UT 2,5-PE 3044092 20 6,60 zt 132,00 z¢ 162,36 zt
32 Wysytka 1,00 582,75 zt 582,75 zt 716,78 zt
Suma netto: 18 699,18 zt Suma brutto: 23 000,00 zt




4.4. Inne projekty realizowane w kole naukowym

4.4.1. SUMO

W ramach pracy w SKN AI-METH zostaty zrealizowane 3 projekty w oparciu o mini-robota
gasienicowego firmy Pololu. Robot ten wyposazony jest w czujniki bezwtadnosciowe do pomiaru
przyspieszenia liniowego, predkosci obrotowej oraz pola magnetycznego, a takze w buzzer oraz
czujniki odbiciowe. W ramach projektdw inzynierskich zostaly wydane tematy opracowania
algorytmow:

o |okalizacji wzglednej,

e sterowania robotem sumo,

e pokonywania labiryntu.

Robot ten Swietnie spetnit swoje zadanie, poniewaz z uwagi na liczne wbudowane czujniki oraz uktad
sterowania mozliwe byto jego programowanie w jezyku C++, co znacznie utatwito prace i pozwolito
na zrealizowanie projektow. Wszystkie tematy zostaty zweryfikowane poza robotem réwniez

w Srodowisku symulacyjnym LabVIEW.

Volkawogen Pornod §
ul. Warnnzowsko 149

Rys. 4.20 Roboty SUMO
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4.4.2. MTR — Multitasking Tracked Robot

W ramach dziatalnosci w SKN AI-METH zostat zbudowany wielozadaniowy robot gasienicowy. Celem
projektu byto zaprojektowanie i wykonanie autonomicznego robota na podwoziu ggsienicowym,
przeznaczonego do wykonywania zadan takich jak: patrolowanie terenéw, zadania inspekcyjne,
przenoszenie tadunkéw, operacje w srodowiskach niebezpiecznych lub skazonych. Inspiracjg projektu
podwozia byt bezzatogowy pojazd Ripsaw firmy Howe and Howe Technologies oraz prototyp robota
z zawieszeniem niezaleznym opracowanym przez amerykanska agencje rzadowg “DARPA” — Agencje
Zaawansowanych Projektow Badawczych w Obszarze Obronnosci. Projekt platformy powstat przy
uzyciu oprogramowania inzynierskiego Autodesk Inventor 2015. Umozliwito to sporzadzenie
dokumentacji technicznej elementéw sktadowych oraz przeprowadzenie symulacji dziatania
zawieszenia i napedu. Platforma posiada uktad gasienicowego zawieszenia niezaleznego, ktoére
pozwala na pokonywanie przeszkdd terenowych. Wyposazona jest w sprezyny i amortyzatory, ktére
ttumig nieréwnosci podtoza. Rama maszyny sktada sie min. z aluminiowych profili montazowych.
Dzieki czemu, cata konstrukcja jest modutowa i w tatwy sposéb mozna do niej dotgczy¢ dodatkowe
podzespoty takie jak: ramie obrotowe z chwytakiem, uchwyt przegubowy z kamera, zestaw czujnikéw
lub innych urzadzen. Pozostate czesci ramy oraz zawieszenia zostaty wykonane za pomoca wycinarki
laserowej CNC lub na konwencjonalnych obrabiarkach. Niektére elementy napedu z tworzywa

sztucznego zostaty wykonane w technologii druku 3D.

Rys. 4.21 Robot MTR
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4.4.3. Trobot 6WD Explorer

To doskonata platforma przeznaczona zaréwno dla poczatkujgcych entuzjastéw robotyki jak i dla
osrodkéw prowadzacych badania nad robotyka mobilng. Umozliwia tatwy start i oferuje szerokie
mozliwosci rozbudowy. Podwozie wyposazone jest w 6 silnikdow DC z przektadniami, kota
z ogumieniem terenowym, uktad sensoryczny (czujniki IR, czujniki ultradZzwiekowe, LRF, GPS, 9-DOF
IMU) oraz obudowe z aluminiowa ptytg montazowag umozliwiajgcag tatwg instalacje dodatkowego
wyposazenia. Robot ma wymiary ok. 430x300x250mm i osigga predkos¢ 0,85m/s. Komputer
poktadowy klasy PC z systemem Linux (ew. Windows), komunikacja Wi-Fi oraz rozbudowane uktady

I/0 pozwalajg na szybkie rozwijanie aplikacji autonomicznego sterowania.

Rys. 4.22 Trobot 6WD Explorer
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4.4.4. Micromouse

Roboty Micromouse tworzone sg z myslg o udziale w krajowych oraz miedzynarodowych zawodach
robotéw. Ich zadaniem jest znalezienie najkrétszej drogi do sSrodka labiryntu oraz pokonanie jej w jak
najkrétszym czasie. Poczatki tej konkurencji siegajg koncowki lat 70 XX w. Micromouse sg catkowicie
autonomiczne, a poprzez wczesniejsze zapamietanie umiejscowienia przeszkdd — zdolne do

pokonania labiryntu.

Rys. 4.23 Robot Micromouse
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4.4.5. Linefollowery

To roboty startujgce w zawodach, na ktérych rozgrywana jest kategoria Follow The Line (FTL).
Przewaznie sg to mate i szybkie konstrukcje, ktérych zadaniem jest przejechanie wyznaczonej trasy w
jak najkrotszym czasie. Roboty Scigajg sie na biatym podtozu z wyznaczong czarng trasg (lub
odwrotnie). Kolejny projekt robota typu Linefollower, ktéry zostat zrealizowany w ramach
dziatalnosci SKN AI-METH, miat na celu wykorzystanie zdobytego doswiadczenia oraz wiedzy nabytej
przy wykonywaniu poprzedniej wersji. Gtéwnym celem projektu bylo uczestnictwo

w miedzynarodowych zawodach wtasnorecznie wykonanych, autonomicznych i mobilnych robotéw

RobotChallenge 2014.

R

Rys. 4.24 Linefollower wykonujgcy zadanie
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5. Podsumowanie sprawozdania finansowego

Ponizej przedstawiono aktualny stan finansowy kota biorgc pod uwage przedstawione analizy

w poszczegolnych projektach.

Tab. 5.1 Faktury za 2019

Faktura Kwota

138,99 zt
Faktura 008
Faktura 009

254,01 zt
Faktura 010
Faktura 011

29,59 zt
Faktura 012
Faktura 013

909,72 zt
Faktura 014
Faktura 015 1 079,99 zt
Faktura 016 30,00 zt
Faktura 017 95,70 zt
Faktura 018 237,10 zt
Faktura 019 4,75 zt
Faktura 020 94,60 zt
Faktura 021 185,83 zt
Faktura proforma: ..

179,00 zt
Faktura 022
Faktura 023 274,99 zt
Faktura proforma: ...

89,00 zt
Faktura 024
Faktura 025 26,74 zt
Faktura 026 1 814,36 zt
Faktura 027 61,54 zt
Faktura 028 150,73 zt
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Faktura Kwota
Faktura 029 69,03 zt
Faktura 030 302,58 zt
Faktura 031 62,56 zt
Faktura 032 52,23 zt
Faktura 033 202,94 zt
Faktura 034 294,96 zt
Faktura 035 80,47 zt
Faktura 036 33,00 zt
Faktura 037 33,98 zt
Faktura 038 218,21 zt
Faktura 039 166,42 zt
Faktura 040 429,15 zt
Faktura 041 484,00 zt
Proforma: ...

564,59 zt
Faktura 042
Proforma: ...

32,96 zt
Faktura 043
Faktura 044 84,69 zt
Faktura 045 764,48 zt
Faktura 046 24,00 zt
Faktura 047 861,00 zt
Faktura 048 71,46 zt
Faktura 049 188,78 zt
Faktura 050 145,01 zt
Faktura 051 24,60 zt
Faktura 052 960,49 zt
Faktura 053 181,02 zt
Faktura 054 356,38 zt
Faktura 055 185,63 zt
Faktura 056 161,93 zt
Faktura 057 88,04 zt
Faktura 058 76,74 zt

SUMA (12 857,97 zt

38



Tab. 5.2 Wydatki sSrodkéw z UZSS (dot. decyzji z dn. 12.03.2019)

Wartos¢
brutto | Wartosc¢ netto
Numer faktury Wykonawca Opis PLN PLN
Faktura 059 Castorama Rura 61,54 50,03
Faktura 060 A.P. Bielsko tozyska 302,58 246
Faktura 061 Przystatka Piotr 35,67 29
Transfer Multisort Elektronik | Czesci
Faktura 062 Sp. z o.0. elektroniczne 185,83 151,08
ARSO Komputery Pawet Akcesoria
Faktura 063 Jelinski komputerowe 861 700
Faktura 064 Leroy Merlin Prety i wiertta 150,73 122,54
Faktura 065 Przystatka Piotr 11,21 9,11
Faktura 066 Techmot tozyska 69,03 56,12
Faktura 067 BOTLAND B.Derkacz Spétka
Jawna Elektronika 25,03 20,35
Faktura 068 MrGwint Sruby 62,56 50,86
Faktura 069 Podktadki i
Rampol nakretki 52,23 42,46
Faktura 070 BOTLAND B.Derkacz Spétka | Czesci
Jawna elektroniczne 29,64 24,1
Faktura 071 Mechanika Maszyn Andrzej
Kacperek Przektadnia 166,42 135,3
Faktura 072 Karta pamieci 128
Media Expert GB SD 99 76,23
Faktura 073 Metal-E profile aluminiowe 109,5 89,03
Faktura 074 Botland Mikrokontrolery 579,89 471,46
Razem 2801,86 2273,67
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Tab. 5.3 Wydatki zwigzane z zakupem elementdéw do tazika Silesian Phoenix Il

Vision and Control

CSI - HDMI Camera Adapters 118,80 zt
RPi Camera Hub 215,10 zt
RPi Fisheye camera 99,00 z
RPi Camera with lens 125,10 zt
IFM 3D Cameras 4 830,00 z
HDMI and CSI Cables 20,00 z
IP Camera 150,00 zt
SUMA 5 558,00 zt
Chassis
BLDC Engines 1 664,59 zt
DC Engines for steering wheels 400,00 z
Alluminium Item profiles 1814,36 zt
costs of making mechanical parts 2 500,00 z
BLDC controlers 877,00 zt
Screws and fasteners elements 100,00 zt
PVC pipes 94,60 zi
Bearings 300,00 zt
Filament for 3D printing 300,00 zt
PLC Controller 7 900,00 zt
SUMA 15 950,55 zt
Manipulator
DC Engines 650,00 z
Filament for 3D printing 400,00 zt
H Bridges 640,00 z
Sensors 300,00 zt
Gripper (Engine + Sensors +
Mechanical parts) 700,00 zt
Gear Boxes 200,00 z
Bearings 200,00 z
SUMA 3 090,00 z
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Communication

Routers + Switch 800,00 z
Anthennas 600,00 z
Router for Tests 250,00 z
ETH cables 100,00 zt
SUMA 1 750,00 z
Science Task Equipment
Costs of making mechanical parts 1 500,00 z
Engines 460,00 z
Trapezoidal screw 150,00 zt
Schaft supports, trapezoidal nut,
linear guide 600,00 zt
Filament for 3D printing 250,00 z
Bearings 200,00 z
Couplers 160,00 zt
Containers for samples 100,00 zt
Tensometric beams with
amplifiers 200,00 z
Servomechanisms 120,00 zt
SUMA 3 740,00 zt
Electronic
Cables 500,00 zt
electronic components
(capacitors, relays, fuses,
resistors, converters etc.) 1 800,00 z
Battery 1 600,00 zt
Electric Tools 300,00 zt
SUMA 4 200,00 zt
Logistic and promotion
Transport 1 500,00 z
Accomodation 1 600,00 z
Subsistence allowance 1 900,00 z
Promotional materials 1 400,00 z
SUM 6 400,00 zt
SUMA [ 40 688,55 zt
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Tab. 5.4 Wydatki projektu drona

Numer faktury Kwota
Faktura 001 236,90 zt
Faktura 002 294,01 zt
Faktura 003 369,00 zt
Faktura 004 202,00 zt
Faktura 005 229,96 zt
Faktura 006 615,50 zt
Faktura 007 200,16 zt
SUMA 2146 7t |

Data

3/29/2019
5/30/2019
5/17/2019
5/17/2019
5/22/2019
6/12/2019
6/13/2019
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6. Dzialalnosé popularnonaukowa i promocyjna w 2018/2019

Studenckie Koto Naukowe Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji od zawsze angazuje sie
w wydarzenia popularyzujace nauke, jak na przyktad udziat w 22. Pikniku Naukowym Polskiego Radia
i Centrum Nauki Kopernik w Warszawie (Fot. 6.1), czy udziat w XX Ogdlnopolskich Targach
Edukacyjnych w Katowicach (Fot. 6.2). Podobng $ciezkg podaza zespdt Silesian Phoenix. Poza startem
w zawodach European Rover Challenge, zespdt Silesian Phoenix prowadzi rozbudowang dziatalnos$c
promocyjng. W zesztym roku, cztonkowie projektu wzieli udziat w wielu wydarzeniach, na ktérych
promowali sponsoréw oraz partnerdow, a prototyp tazika marsjanskiego zostat zaprezentowany

znacznej liczbie odbiorcéw.

4, .. \.r ' I .—> |

N

Fot. 6.1 SKN AI-METH na Pikniku Naukowym Polskiego Radia i Centrum Nauki Kopernik
w Warszawie
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Fot. 6.2 SKN AI-METH na XX Ogdlnopolskich Targach Edukacyjnych w Katowicach

Ponizej znajdujq sie zdjecia korpusu prototypu tazika marsjanskiego Phoenix Il, na ktérym znajdujq

sie logotypy sponsorow (zdjecia zrobiono podczas tegorocznych zawoddéw)

BUN
o, W

Fot. 6.3. Zdjecie korpusu Phoenix Il z widocznymi logami sponsoréw: DABI, EXTRAL, AIUT, IGUS
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Fot. 6.4. Phoenix Il z wydocznymi logami sponsoréw: DABI, EXTRAL, AIUT, PGO, IGUS
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Fot. 6.5 Korpus Phoenix Il wraz z widoczynimi logotypami sponsoréw IFM Electronic oraz ANGA
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Fot. 6.6. Koszulki zespotu Silesian Phoenix z logotypami sponsoréw

Fot. 6.7. Korpus Phoenixa Il z logotypami sponsorow:
IFM Electronic, Mashinada, Wielton, Devil Design oraz Botland
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Fot. 6.8. Korpus fazika Phoenix Il wraz z widocznymi logotypami DABI, EXTRAL, AIUT, IGUS

Fot. 6.9. Korpus tazika zespotu Silesian Phoenix z widocznymi logotypami sponsoréw:
DABI, EXTRAL, ANGA, IFM Electronic, Mashinada, Wielton
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Fot. 6.10. Korpus prototypu Phoenix Il wraz z widocznymi logotypami sponsorow:
DABI, Extral, AIUT, PGO, IGUS

Fot. 6.11. Korpus prototypu fazika z widocznymi logotypami: DABI, EXTRAL, AIUT, PGO, IGUS
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Zbiér zdjeé z wydarzen w 2018/2019, w ktérych brato udziat koto AI-METH

e 26 wrzes$nia 2018 r. odbyt sie | Kongres Klastrow Wyszehradzkich, na ktérym znajdowato sie
stoisko SKN Zastosowania Metod Sztucznych Inteligencji AI-METH oraz prototyp tazika
marsjanskiego. Ponadto, udzielono wywiadu. Materiat wyemitowano w programie
Aktualnosci na antenie TVP 3 Katowice. Zrédto:

https://katowice.tvp.pl/sess/tvplayer.php?object id=39175201&force original for tracking=

1&nextprev=1&autoplay=true

reporter: Szymon Oslizio
zdjecia: Michal Grzybczak

R RTINS ZONO NOWY KIERUNEK NA UNIWERSYTECIE HUMANISTYCZNO-PRZYR(

00:00:07 | 00:02:37 mnannd ) £ Py

Fot. 6.12 Zrzut ekranu z programu Aktualnosci na antenie TVP 3 Katowice

e 28 wrzesnia 2018 r. odbyta sie VIII Miedzynarodowa Konferencja ,Nauki spoteczne
i techniczne — zakres wspodfpracy na rzecz perspektyw rozwoju Przemystu 4.0, na ktérej
znajdowato sie wystawa projektu tazika marsjaiskiego. Zrédto:

https://www.polsl.pl/Wydzialy/RK/Strony/8 Konferencja Nauki Spoleczne 2018.aspx

e 5 grudnia 2018 r. SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH oraz zespét
Silesian Phoenix byli reprezentowani przez jednego z cztonkdw Kotfa na Wielkim Tescie TVP
o Europie, transmitowanym na zywo w stacji TVP1.

https://wielkitest.tvp.pl/34404490/wielki-test-o-europie
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10 grudnia 2018 r. odbyto sie Uroczyste Spotkanie Pracownikdw Wydziatu Architektury, na

ktdre zostat zaproszony zespoét Silesian Phoenix, aby zaprezentowad projekt

Fot. 6.13. Reprezentacja Silesian Phoenix na Uroczystym Spotkanie Pracownikéw Wydziatu Architektury

13 grudnia 2018 r. na prezentacji specjalnosci studidw drugiego stopnia na Wydziale

Mechanicznym Technologicznym, znajdowato sie stoisko SKN AI-METH wraz z gtdwnym
projektem tazika marsjanskiego.
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Fot. 6.14. SKN AI-METH oraz Silesian Phoenix na prezentacji specjalnosci drugiego stopnia

e 20 grudnia 2018 r. prototyp tazika marsjaniskiego, odegrat role w filmie promujgcym

Metropolie GZM. Zrédto: https://www.youtube.com/watch?v=ARpMRI3VCbo&t=0

METROPOLIA. Tyle do odkrycia! | BIZNES | NAUKA

P »l o 0:23/2:02

Fot. 6.15. Scena z filmu promujgcego Metropolie GZM

e 4 stycznia 2019 r. w programie informacyjnym Aktualnosci na antenie TVP Katowice oraz na
stronie www w/w stacji wyemitowano materiat catkowicie poswiecony naszemu projektowi

tazik marsjanski”. Zrédto
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https://www.youtube.com/watch?v=ARpMRl3VCbo&t=0
https://katowice.tvp.pl/40714386/studenci-politechniki-slaskiej-zaprojektowali-marsjanskiego-lazika?fbclid=IwAR3Hkk3_Q042dTBpQV4OHXSaRvW-46821P9kWWYA_b11dpDzAMhDlJngrR8

KATOWICE - Konkurs Aktywnarodzina®  Aktuainoécl  Programy  Reklama  Wiece] +

Studenci Politechniki Slaskiej zaprojektowali marsjanskiego
tazika
Seymonsnderynsl O zonao- o o °

wymagane] 2g0dy

$RODOWISKO
Nieza 2

Debiutancki projekt tazika marsjariskiego wykonany przez studentéw
Politechniki Slaskiej zostat doceniony na arenie miedzynarodowej. Na

Fot. 6.16. Zrzut ekranu z portalu Katowice.tvp.pl

6 stycznia 2019 r. W regionalnym wydaniu Gazety Wyborczej zostat opublikowany artykut

poséwiecony projektowi , tazik marsjanski”. Zrédto

politechnika slaska

Studenci zhudowali marsjanski tazik. Phoenix | robi wrazenie

NAJCZESCIE) CZYTANE

Deby, jesiony, klony. Dla
wygody kierowcow w
Katowicach pod topdr moga
POjc udrowe drzewa

Chalka, bliny, rogaliki: mamy
mnéstwo das, kiére my
rozpomajemy jako polskie, a
Zydzi - jako zydowskie

Miejsce, kiore stawia na rozwoj

f  Katowicka Karta Mieszkanica

od 2020 roku. Jest pierwsza

Potrafi pobrac probki gleby z glebokosci do 35
centymetrow, znajduje ukryte przedmioty i umie
odkrecac zawory. Marsjaniski tazik Phoenix I,
skonstruowany przez studentéw Politechniki
Slaskiej, sprawdzit sie na Mars yardzie, czyli
poligonie imitujgcym powierzchnie Marsa. Wypadt
Swietnie.

Fot. 6.17. Zrzut ze strony wyborcza.pl
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https://katowice.wyborcza.pl/katowice/7,35063,24336813,studenci-zbudowali-marsjanski-lazik-phoenix-i-robi-wrazenie.html?disableRedirects=true#s=BoxLoKaLink

Zycie studenckie

Ukazaty sie rowniez artykuty w gliwickich portalach:

Tuba Gliwic. Zrodto: https://tubagliwic.pl/aktualnosci/czytaj/5355-studenci-politechniki-

slaskiej-skonstruowali-lazika-marsjanskiego

Info Gliwice. Zrédto: https://infogliwice.pl/z-gliwic-namarsa-studenci-skonstruowali-

robota/?fbclid=IwAR1UFxg6g6B Q8w6erC7peg5xV8KPKhdENef-e5LWvRyiyPHowOrAmim W4

24Gliwice. Zrédto: https://www.24gliwice.pl/wiadomosci/udany-debiut-marsjanskiego-

lazika-skonstruowanego-przez-studentow-politechniki-slaskiej/

Projektowi tazika marsjariskiego zostat poswiecony artykut w Biuletynie Politechniki Slaskiej

(Styczen-Luty 2019)

Foto: Sikslan Phoanix

Robot Phoseix 1w pene] okazetosci

Studenci Politechniki Slaskiej skonstruowali
tazika marsjanskiego

Druzyna Silesian Phoenix z migdzywydzialowego SKN Zastosowania

Metod Sztucznej Inteligencji Al-METH skonstruowata niezwyktego robota -
marsjanskiego tazika - do eksploracji planet. Robot Phoenix | znakomicie
zaprezentowal sie na European Rover Challenge 2018 - najwigkszych w Europie
zawodach robotyczno-kosmicznych dla studentow z calego Swiata, ktore odbyly
sie w Muzeum Przyrody i Techniki w Starachowicach. Podczas swojego debiutu
nasi studenci zajeli 19. miejsce na 65 druzyn z 20 krajow.

Anna Mrowiec
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Fot. 6.18. Zrzut z elektronicznego wydania Biuletynu Politechniki Slaskiej (Zrédto)

ycie studenckie

y

Z

28 lutego 2019 r., podczas wizyty prof. Jerzego Buzka na Politechnice Slaskiej, mielismy

zaszczyt, zaprezentowaé Panu Premierowi oraz JM Rektorowi Politechniki Slaskiej, projekt

tazika marsjanskiego w naszej pracowni
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https://tubagliwic.pl/aktualnosci/czytaj/5355-studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-lazika-marsjanskiego
https://tubagliwic.pl/aktualnosci/czytaj/5355-studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-lazika-marsjanskiego
https://infogliwice.pl/z-gliwic-namarsa-studenci-skonstruowali-robota/?fbclid=IwAR1UFxg6g6B_Q8w6erC7peg5xV8KPKhdENef-e5LWvRyiyPHowOrAmim_W4
https://infogliwice.pl/z-gliwic-namarsa-studenci-skonstruowali-robota/?fbclid=IwAR1UFxg6g6B_Q8w6erC7peg5xV8KPKhdENef-e5LWvRyiyPHowOrAmim_W4
file:///C:/Users/Patyx/Desktop/%20%20https/www.24gliwice.pl/wiadomosci/udany-debiut-marsjanskiego-lazika-skonstruowanego-przez-studentow-politechniki-slaskiej/
file:///C:/Users/Patyx/Desktop/%20%20https/www.24gliwice.pl/wiadomosci/udany-debiut-marsjanskiego-lazika-skonstruowanego-przez-studentow-politechniki-slaskiej/
https://issuu.com/politechnikaslaska/docs/2019_biuletyn_stycze_-luty

Fot. 6.19. Na zdjeciu Pan prof. Jerzy Buzek przygladajacy sie naszym prototypom

e 4 marca 2019 r. odbyta sie Ill Konferencja ,Edukacja Dualna- Edual: Studia dualne
odpowiedzig na potrzeby przemystu 4.0. Pod Honorowym Patronatem Pana Jarostawa Gowina

Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego

Fot. 6.20. Wizyta Wicepremiera Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego Jarostawa Gowina, JM Rektora
Politechniki Slaskiej prof. dra hab. inz. Arkadiusza Mezyka oraz Prorektora ds. Ogélnych prof. dra hab. inz.

Bogustawa tazarza przy stoisku SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH
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e 12 marca 2019 r. goscilismy na Finale Dni Gliwickich Mfodych Naukowcéw, gdzie wraz
z innymi projektami Kota, staralismy sie zaciekawi¢ ambitng mtodziez do dalszego pogtebiania

wiedzy

L
B T,
3 .

AI-rqEIr{

Fot. 6.21. Stoisko naszego kota i projektu na Finale Dni Gliwickich Mtodych Naukowcéw
e 1 kwietnia 2019 r. pracownia SKN AlI-METH goscita grupe przedszkolakéw razem z Panig Prof.
Anne Timofiejczuk Dziekan Wydziatu Mechanicznego Technologicznego. Dzieciom poprzez

zabawe zaprezentowano projekty Kofa, a przede wszystkim projekt tazika marsjanskiego.

Fot. 6.22. Wizyta przedszkolakéw w pracowni SKN AI-METH
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11 kwietnia 2019 r. podczas Dni Otwartych Politechniki Slaskiej, gosciliémy, w pracowni SKN
Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji, odwiedzajgcych i moglismy odpowiedzie¢ na nurtujgce

pytania oraz zaprezentowad projekty Kota, w tym przede wszystkim projekt fazika marsjanskiego.

Fot. 6. 23. Odwiedzajgcy pracownie SKN AI-METH

e 31 maja 2019 r. SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji z okazji dnia dziecka odwiedzit

Zespot Szkolno-Przedszkolny w Kryrach w celu popularyzacji nauki wséréd mtodziezy

Fot. 6.24. Robot Phoenix | podczas ,Dnia dziecka”
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e 5 czerwca 2019 r. w Gérnoslgskim Parku Etnograficznym w Chorzowie odbyt sie ,Wielki Piknik
Integracyjny Fundacji Iskierka 2019: Iskierka zdobywa kosmos”, gdzie nasz projekt ,tazik

marsjanski” byt jedng z atrakcji

Martian Rover Project
BSILESIAN
PHQENIX '

7 iada serdecive e

pOL.U SILESIAN PHOENIX

KOEA NAUKOWEGO AlI-METH
oy e I N

2019,

Fot. 6.25. Podziekowania Fundacji ISKIERKA za udziat w wydarzeniu
e 8 czerwca 2019r. nasze Koto goscito na stanowisku Politechniki Slgskiej podczas Industriady

2019, ktére znajdowato sie przy Radiostacji gliwickiej

Fot. 6.26. Zdjecie z Industriady 2019 - w tle stoisko SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH

oraz Silesian Phoenix
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e W dniach 7 - 10 wrzesnia 2019r. na wydarzeniu Targowe Katowice znajdowato sie stanowisko

SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji.

Fot. 6.27 Stoisko SKN AI-METH na PTG 2019

e 2 paidziernika 2019 r. Stoisko naszego Kofa oraz projektu znajdowato sie na uroczystej

Inauguracji Roku Akademickiego 2019/2020, gdzie odwiedzito je mndstwo ciekawych gosci

Fot. 6.28. Zdjecie stoiska naszego Kota na uroczystej inauguracji roku akademickiego
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12 pazdziernika 2019 r. odbyta sie 14. edycja Nocy Naukowcéw Politechniki Slaskiej, na ktérej

znajdowato sie stoisko naszego kota oraz projektu

Fot. 6.29. Zdjecie stoiska SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH na 14. Nocy

Naukowcéw Politechniki Slaskiej

e Miedzy 16 a 18 pazdziernika 2019 prototyp tazika marsjariskiego Phoenix Il byt obecny

réwniez na Europejskim Kongresie Matych i Srednich Przedsiebiorstw

Fot. 6. 30. Zdjecie JM Rektora Politechniki Slaskiej prof. dra hab. inz. Arkadiusza Mezyka podczas wywiadu w

TVP 3 Katowice (w tle Phoenix Il)
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e 24 pazdziernika 2019r. odbywata sie 13 Gietda Pracodawcy i Przedsiebiorczosci, na ktdre

nasze Kotfo zostato zaproszone z projektem fazika marsjanskiego.

e TN »

Fot. 6.31. Stanowisko naszego Kota na 13. Gietdzie pracodawcy i Przedsiebiorczosci

DZIENNIK

13. edycja Gietdy Pracodawcy i Przedsiebiorczosci na Politechnice Slaskiej w Gliwicach ZDJECIA

mat. prasowe

13. edycja Gieldy Pracodawcy i Przedsiebiorczosci Wré¢ do artykutu »

Fot. 6.32 Zrzut ekranu z artykutu w Dzienniku Zachodnim, na zdjeciu wiceprezes naszego Kota —

Michat Fron



29 pazdziernika 2019 r. cztonkowie Naszego Kofa mieli zaszczyt uczestnictwa w kolejnym
wydarzeniu: 1700 uczestnikow, 4 tematy przewodnie, 30 ciekawych paneli, ponad 150
ekspertéw, 10 wydarzen towarzyszacych. Tak w liczbach mozna opisa¢ European
Cybersecurity Forum — Cybersec 2019, czyli najwiekszg w Europie Srodkowo-Wschodniej
konferencje dotyczgcg cyberbezpieczeristwa, ktéra wtasnie dobiegta konca. Jest to zatem
idealny moment, aby wyrazi¢ naszg wdzieczno$¢. Serdecznie dziekujemy Urzedowi
Marszatkowskiemu, za mozliwo$é prezentacji naszego projektu dot. koncepcji systemu
detekcji cyberatakéw na przemystowe systemy sterowania. Dziekujemy réwniez Pani Dziekan

prof. Annie Timofiejczuk za wsparcie tej inicjatywy.

Fot. 6.33 Stoisko projektu dot. cyberbezpieczernstwa na forum CYBERSEC 2019
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e 5 listopada 2019r. odbyto sie spotkanie z generatem Mirostawem Hermaszewskim w C.H.
Forum w Gliwicach, na ktérym cztonkowie zespotu Silesian Phoenix rdwniez zaprezentowali
projekt tazika marsjanskiego. Wydarzenie przyciggneto wiele osdb, dlatego byto to doskonate

miejsce dla promocji Sponsoréw oraz Partneréw.

Fot. 6.35. Gen. Mirostaw Hermaszewski wraz z tazikiem Phoenix Il oraz cztonkami zespotu
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25 listopada 2019 r. Politechnika Slaska otrzymata tytut uczelni badawczej. W zwiazku z tym
wyrdznieniem, odbyto sie nadzwyczajne posiedzenie Senatu Politechniki Slaskiej z udziatem
Wiceprezesa Rady Ministréw, Ministra Nauki i Szkolnictwa Wyzszego Jarostawa Gowina oraz
wtadz Politechniki Slaskiej. Dodatkowo, podczas tego wydarzenia prezentowane byly
projekty prowadzone przez kota naukowe. Cztonkowie SKN Zastosowania Metod Sztucznej
Inteligencji AI-METH réwniez goscili na tym wydarzeniu i mieli mozliwos¢ prezentacji projektu
tazika marsjanskiego Phoenix Il oraz Cyberbezpieczeristwa Systemdéw Sterowania przed

Panem Wicepremierem.

Fot. 6.36. Pan Wicepremier RP Jarostaw Gowin ogladajgcy nasze stanowisko

64



4 grudnia 2019 r. — Prezentacja dot. wyboru specjalnosci na Il stopniu studiéw w Centrum
Edukacyjno-Kongresowym. Odwiedzajgcy mogli zobaczy¢ stoisko naszego kota podczas tego
wydarzenia, gdzie zaprezentowaliSmy projekty przez nas realizowane (tazik marsjanski, dron,
cyber-bezpieczenstwo w przemystowych systemach sterowania). Cztonkowie naszego Kota
chetnie opowiadali zainteresowanym o dziatalnosci kota, Katedry PKM oraz specjalnosciach,

ktére mogg wybracd.
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Fot. 6.37 Cztonkini naszego kota prezentuje projekty realizowane w jego ramach
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8 grudnia 2019 r. wzieliSmy udziat w imprezie mikotajkowej w siedzibie naszego sponora
Extral Aluminium. Cztonkowie SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligenci AI-METH
podczas tego spotkania mielismy mozliwo$¢ wreczenia listéw od cztonkéw naszego kofa
Z wymarzonymi prezentami oraz zaprezentowac projekt fazika marsjaniskiego, wspieranego
przez firme Extral Aluminium. Dziatalno$¢ tego projektu nie ogranicza sie tylko do jednego

robota Phoenix I, dlatego bylismy w stanie zaciekawi¢ réwniez mniejszymi robotami,

dzieciaki oczekujgce na pojawienie sie Goscia z Laponii.

-

Fot. 6.37 Impreza rﬁriko’fajkowa w firmie Extral AIuiium
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Podsumowanie dziatalnosci projektu oraz informacje o Sponsorach i Partnerach, znajdujg sie

na ulotkach, ktére kolportowane sg przy naszym stoisku podczas réznych wydarzen.

N/
SILESIAN PHOENIX

“vy grupa studentow pasjonato
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kowcow Politechniki Slaskie,
Oniu Nauki | Przemyshu, Pikniku Naukowym Polskliego Radia | Centrum
Nauki Kopernilc Swoja obec ngresie Klastrow
Wysashrad: oy W

s e
wir6d licznego grona odbiorcow.

ZAPRASZAMY DO WSPOLPRACY!

silesian.phoenix@gmail.com  www.facebook.com/SilesianPhoenix/
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EXTARAL [} vottana Mevil Desig 9
YVT o = gus npgo
F S Wy WIELTON  @imashinadsl 8" i

QoD n 8 &

Fot. 6.38 Skan ulotki Silesian Phoenix
Dodatkowo, czynnie prowadzone sg fanpage kota AI-METH oraz projektu tazika marsjaniskiego, na
ktdrymi poza relacjami z wydarzen, wrzucane sg materiaty zwigzane z naszymi sponsorami oraz
partnerami.

e  https://www.facebook.com/SilesianPhoenix/

e  https://www.facebook.com/SKNAIMETH/
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Posty
. Zdjecia Silesian Phoenix

IiEd Nauka, technologia | inzynieria w: Gliwice
Spotecznosc Czynne cata dobe

Fot. 6.39 Zrzut ekranu z fanpage Silesian Phoenix na serwisie Facebook
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https://www.facebook.com/SilesianPhoenix/
https://www.facebook.com/SKNAIMETH/

Koto AI-METH ma tez swojg strone internetowg, na ktérej mozna znalezé informacje o wszystkich
projektach, liste cztonkdw, sponsorow oraz aktualnosci z wydarzen, w ktérych bralismy udziat. Mamy

tez fanpage na Facebooku, gdzie wrzucane s3 relacje z zawoddw oraz inne aktualnosci.
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Fot. 6.40 Zrzut ekranu ze strony AI-METH na Facebooku
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Fot. 6.41 Zrzut ekranu ze strony www.sknaimeth.polsl.pl

68


http://www.sknaimeth.polsl.pl/

Podczas wydarzen, w ktérych bierze udziat koto AI-METH, na stoisku prototypowi tazika

marsjanskiego towarzyszy roll-up oraz wyswietlany na monitorze film promocyjny projektu, ktére

zawierajg logotypy oraz informacje o sponsorach. Link do petnego filmu promocyjnego.
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Fot. 6.40 Zrzut ekranu z filmu promocyjnego projektu, na ktédrym widaé Sponsoréw gtéwnych
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Fot. 6.41 Zrzut ekranu z filmu promocyjnego projektu, na ktérych wida¢ sponsoréow oraz partneréw

69


https://drive.google.com/file/d/1yeaSytAAQR9wTsry3SzOqWzABglFh86w/view?usp=sharing
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Fot. 6.42 Roll-up projektu tazika marsjanskiego wraz z widocznymi logotypami sponsoréw
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7. Prace badawcze i rozwojowe

Analog tazika marsjanskiego jest niezwykle interdyscyplinarng platforma, dlatego podczas prac przy

robocie prowadzonych jest wiele prac badawczych i rozwojowych. Ponadto, cztonkowie zespotu maja

mozliwos¢ realizacji wtasnych projektdw inzynierskich oraz prac dyplomowych magisterskich.

Obecnie (stan na 10.12.2019) prowadzonych jest:

e 8 projektow inzynierskich

O

o

Prototyp manipulatora do robota eksploracyjnego, autor Tadeusz Caban,
opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil

Modernizacja manipulatora robota eksploracyjnego. autor Przemystaw Olszédwka,
opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil

Projekt stanowiska do prowadzenia badarn testowych uktadu pobierania prébek gleby
do robota eksploracyjnego,

autor Tomasz Waleczek, opiekun dr inz. Dominik Wachla

Aplikacja operatora robota eksploracyjnego,

autor Marcin Nagi, opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil

System sterowania podwoziem robota eksploracyjnego w oparciu o framework ROS,
autor Mariusz Lenczyk, opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil

Analiza dynamiczna pojazdu z zawieszeniem typu Rocker-bogie, autor Marcin
Jureczko, opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil

Inteligentny przetwornik pomiarowy,

autor Jan Pytlewski, opiekun dr inz. J6zef Wiora

System monitorowania i raportowania przebiegu misji robota eksploracyjnego,

autor Sebastian Srodecki, opiekun dr inz. Dariusz Myszor

e 5 prac magisterskich:

O

O

Symulator robota eksploracyjnego,

autor inz. Michat Kleinert, promotor dr hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS
Autonomiczny system sterowania robota mobilnego,

autor mgr inz. Kamil Bugdot, promotor dr inz. Piotr Michalski,

opiekun dr inz. Wawrzyniec Panfil - ukoriczona

Konstrukcja zautomatyzowanego uktadu pobierania i analizy prébek gleby do robota
eksploracyjnego Phoenix,

autor inz. Krzysztof Sterna, promotor dr inz. Dominik Wachla

Projekt platformy jezdnej tazika marsjariskiego, autor inz. Kamil Golczynski, promotor

dr inz. Wawrzyniec Panfil — ukoriczona
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o Wizyjny system lokalizacji i klasyfikacji obiektow dedykowany do robota
eksploracyjnego, autor inz. Michat Sobczyk, promotor dr hab. inz. Piotr Przystatka,

prof. PS.

W zwigzku z pracami badawczymi i rozwojowymi w zakresie robota Phoenix Il, do Urzedu

Patentowego RP zostat zgtoszony wniosek patentowy:

e K. Sterna, T. Waleczek, D. Wachla, W. Panfil, P. Przystatka: Uktad pobierania i magazynowania
powierzchniowych prébek gruntu z zachowaniem warstwowosci, zwtaszcza do robota

eksploracyjnego oraz sposdb jego realizacji - nr zgtoszenia w UPRP P.431157, dn. 16.09.2019

W zwigzku z pracami badawczymi i rozwojowymi w zakresie projektu systemu detekcji

cyberatakdw realizowana jest nastepujgca praca dyplomowa magisterska:

o Detekcja cyberatakow na przemysfowe systemy sterowania,

autor inz. Wojciech Handerek, promotor dr hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS.

8. Najlepsi z najlepszych! 4.0

Projekt fazika marsjanskiego stanowi cze$¢ projektu , Autonomiczna, wielozadaniowa grupa
energooszczednych robotédw mobilnych”, ktéry zostat rekomendowany do finansowania przez
MNiSW w ramach projektu pozakonkursowego o charakterze koncepcyjnym pt. ,Najlepsi

z najlepszych! 4.0”. Wyniki naboru ofert: https://www.gov.pl/web/nauka/wyniki-naboru-ofert-w-ramach-

projektu-najlepsi-z-najlepszych-40-komunikat

Gtéwne zadanie tego projektu polega na opracowaniu wielozadaniowej grupy energooszczednych
robotdw mobilnych, ktére moga byé sterowane zardéwno przez operatoréow, jak i dziatac
autonomicznie. W ramach dziatan studentdw w projekcie, bedg opracowywane innowacyjne
rozwigzania zwigzane z wykorzystaniem nowoczesnych materiatéw lekkich, energooszczednych
uktaddéw zasilania, w tym uktadéw pozyskiwania energii z otoczenia oraz autonomicznych systemoéw
sterowania grup robotéw bazujgcych na algorytmach Al. Ze wzgledu na innowacyjng tematyke oraz
duzy potencjat naukowy, zostang opracowane artykuty na konferencje o zasiegu miedzynarodowym.
Gtéwna konferencjg brang pod uwage jest International Technical Systems Degradation Conference

corocznie organizowang w Liptowskim Mikulaszu na Stowacji.
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9. Sponsorzy

Koto AI-METH wraz z Opiekunami sg bardzo wdzieczni kazdemu, kto przyczynit sie do rozwoju

pierwszego na naszej uczelni tazika marsjanskiego. Szczegdlne podziekowania sktadamy:

e Sponsorom wiodgcym zespotu Silesian Phoenix:

¥ Slaskie. {(ZDABI

e Sponsorom gtéwnym zespotu Silesian Phoenix:

=rast 9| gl

e Sponsorom zespotu Silesian Phoenix:

N . E) bottend
080 %\wiELToN  Bimashinads)  IOUS
Devil Design
JesteSmy ogromnie wdzieczni za wsparcie, naszym honorowym Patronom:
Wojewc')dztwo Honorowy patronat A
Slaskie Marszatka Wojewodztwa Slaskiego
Jakuba Chetstowskiego

:
GLIWICE

—
e

Politechnika
Slaska
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Dziekujemy rowniez Partnerom, bez ktérych wiele dziatan nie bytoby mozliwych:

olsl.pl

Sktadamy réwniez podziekowania osobom, ktére w szczegdlny sposdb wsparty nas i pomogty

w realizacji naszej misji:

JM Rektor Politechniki Slaskiej

prof. dr hab. inz. Arkadiusz Mezyk

Prorektor ds. Nauki i Rozwoju

prof. dr hab. inz. Marek Pawetczyk

Prorektor ds. Infrastruktury i Promocji

dr. hab. inz. Tomasz Trawirski, prof. PS

Dziekan Wydziatu Mechanicznego Technologicznego

dr hab. inz. Anna Timofiejczuk, prof. PS

Dziekan Wydziatu Architektury

dr hab. inz. arch. Klaudiusz Fross, prof. PS

Osobom z Samorzadu Studenckiego Politechniki Slaskiej

dr inz. Piotr Michalski (PS, Wydziat MT) - wsparcie w zakresie wykorzystania rozwigzan
przemystowych oraz pomoc w nawigzaniu wspoétpracy z firmg IFM Electronic

dr inz. Marcin Januszka (PS, Wydziat MT) - wsparcie w zakresie nawigzania wspdtpracy
z firmg WIELTON S.A.

dr inz. Krzysztof Lis (PS, Wydziat MT) - wsparcie merytoryczne oraz pomoc w zakresie
technologii wytwarzania

dr inz. Dariusz Myszor (PS, Wydziat AEl) - wsparcie merytoryczne oraz pomoc w zakresie IT

dr inz. Roman Kmieciak (PS, CNT) - wsparcie organizacyjne poprzez usprawnienie dostepu do
pracowni w CNT

mgr inz. Andrzej Jatowiecki (PS, Wydziat MT) — wsparcie merytoryczne oraz pomoc
w zakresie druku 3D

dr inz. Dariusz Wéjcik (PS, Wydziat AEl) — wsparcie merytoryczne oraz pomoc przy pomiarze
widma emisji radiowej

dr inz. Maciej Surma (PS, Wydziat AEl) - wsparcie merytoryczne oraz pomoc przy pomiarze

widma emisji radiowe;j
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e mgr Aneta Fryda (PS, Wydzial MT) - wsparcie organizacyjne w zakresie uméw sponsorskich
i spraw finansowych

e mgrinz. Maciej Banach - wsparcie merytoryczne oraz pomoc w rozwoju oprogramowania

e mgr inz. Adam Najewski - wsparcie merytoryczne oraz projekt MTR, ktéry byt podstawg do
podwozia Phoenix |

e mgr inz. Kamil Bugdot - wsparcie merytoryczne w zakresie elektroniki; zastuzony byty cztonek

druzyny Silesian Phoenix

Dziekujemy takze O$rodkowi Sportu Politechniki Slgskiej za udostepnienie lodowiska dla testéw

systemu BSP naszego drona.

10. Planowane dziatania w 2020

Zawody:
e Uczestnictwo w zawodach University Rover Challenge 2020 — maj
o Uczestnictwo w zawodach European Rover Challenge 2020 — wrzesien

e Uczestnictwo w zawodach Droniada 2020 — czerwiec

Wydarzenia promocyjne i popularnonaukowe:
o Slaski Festiwal Nauki w Katowicach — 25 do 27 stycznia 2020
e  Piknik Naukowy Centrum Nauki Kopernik w Warszawie — 9 maja 2020
e Noc Naukowcdw Politechniki Slaskiej 2020

e Konferencja Najlepsi z Najlepszych 4.0 MNiSW

Niektére wydarzenia sg ogtaszane z mniejszym wyprzedzeniem niz wyzej wymienione. Nasze koto
stara sie uczestniczy¢ we wszystkich wydarzeniach, na ktére jestesmy zaproszeni.

Zakres pracy naukowej na 2020 obejmuje m. in. badania naukowe dotyczgce nowych rozwigzan,
ktore mozemy wykorzystaé w dalszym rozwijaniu naszych trzech flagowych projektéw. Naszym celem
dla projektu Silesian Phoenix jest zmodernizowanie fazika Phoenix Il oraz wystartowanie w zawodach
ERC 2020. Stawiamy sobie najwyzsze cele i dlatego zamierzamy zbudowac¢ robota, ktéry pozwoli nam
rowniez wystartowaé¢ w University Rover Challenge w Stanach Zjednoczonych. W celu uzyskania jak
najlepszego rezultatu w obu konkursach zamierzamy w dalszym ciggu rozwijaé¢ prototyp tazika
poprzez ulepszenie uktadéw mechanicznych robota oraz zaprojektowanie modutowego systemu
sterowania. Planujemy réwniez wzbogaci¢ system sterowania o rozwigzania charakterystyczne dla
systemow autonomicznych bazujacych na sztucznej inteligencji. Wszystkie te dziatania wigzg sie
z potrzebg pozyskania sSrodkéw finansowych. Aby osiggna¢ zadane cele, bedziemy sie ubiega¢ o Maty

Grant Rektora Politechniki Slgskiej. Planujemy angazowad sie jeszcze bardziej w aktywnosci
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popularnonaukowe. JesteSmy tez caty czas otwarci na pozyskiwanie nowych cztonkéw Kota, ktérzy

swoja pasja i ciezka pracg pozwalajg osiggac sukcesy w imieniu Kota oraz Politechniki Slgskiej.
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