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W  
 

Zesz
 

 
zorganizowali studenci i pracownicy Katedry 

 
dziedzinach techniki, takich jak: 

- ynierskich, 
-  
- biomechanika, 
- hydromechanika, 
- termodynamika, 
- robotyka, 
- informatyka, 
- optymalizacja, 
-  

om naukowy prac, Komitetowi Redakcyjnemu za przygotowanie 
zeszytu naukowego do druku i wersji elektroni
a Komitetowi Organizacyjnemu za przygotowanie obrad konferencji. 

za 
przedstawicielom firmy MESco Sp. z o. o. 

i potrzebie organizacji h dyskusji 
w 
naukowych. 
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APLIKACJA OPERATORA ROBOTA EKSPLORACYJNEGO 
 
 

 
 

 
    

 
Streszczenie. 
intuicyjnej aplikacji operatorskiej robota eksploracyjnego - 

Phoenix II
Zastosowania metod sztucznej inteligencji 

AI  METH

i  
 
 

NTROL SOFTWARE FOR THE EXPLORATION ROBOT 
 
Abstract. The purpose of the project was to design and implement an intuitive operator's 
control software for the exploration robot  Martian rover Phoenix II. The project was carried 
out as a part of activities o
of artificial intelligence AI  
user interface mockups, adaptation of the software concept to the existing communication 
system, implementation of the software and carrying out verification tests. 

 
1. Wprowadzenie 

 
Phoenix II 

i Rys. 1) zawiera 

dla 

Raspberry - 

uk  
  



86 

 
 

Rys. 1. System sterowania robota eksploracyjnego 
Fig. 1. Control scheme of exploration robot 

 
2.  

 

z a. 

Robot Operating 
System. omocy 
programu Balsamiq Mockups 3. 
QtDesigner 

Python 3 z wykorzystaniem biblioteki PyQt5 Qt). Zatem 

z 
e aplikacji 

w 

 
 

3. Opracowanie projektu aplikacji 
 

architektoniczne struktury aplikacji. Utworzone oprogramowanie panelu operatorskiego
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pows Model-View-Controller (MVC).  Zastosowanie 
ROS do opracowania o 

mechanizmy komunika

roscore
zasadzie modelu komunikacyjnego peer-to- PyQt5 

z kontrolerem. 
 
4. Implementacja oprogramowania 

 
e (Rys. 2): aplikacja podwozia, 

jometry czy czujniki 

przez operatora. 
 

 
 

Rys. 2. Okienka utworzonej aplikacji operatora 
Fig. 2. Windows of the  
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5. Weryfikacja 
 

w 

int

 
 

y jednostkowe 
Table 1. Example of unit tests 

 
L.p. Opis Oczekiwany rezultat Wynik 
1. 

Position sending UInt8 na topic 
manipulator/controlChoice. 

POSITION 
CONTROL. 

Pozytywny

2. 
typu ChassisState na topic 
chassis/state - chassisMode. 

Zmiana napisu etykiety 
Arduino na None 
na szary. 

Pozytywny

 
6. Wnioski 

 
pozwala 

nad robotem. 
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