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e Streszczenie

Raport zawiera informacje dotyczgce aktywnosci SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji
AI-METH, w tym fazika marsjanskiego Silesian Phoenix oraz pozostatych projektéw realizowanych w ciggu
ostatniego roku. W raporcie zaprezentowano m. in. kierunki badan Kota, liste cztonkdéw oraz ich role, zawarto
dane finansowe Kota i inne informacje dot. tych projektéw. W raporcie przedstawiono prace badawcze
i rozwojowe aktualnie prowadzone przez cztonkdw Kota oraz informacje na temat projektow realizowanych
w ramach programu Inicjatywa Doskonatosci - Uczelnia Badawcza. Nastepnie opisano dziatalnosé
popularnonaukowg i promocyjng cztonkdw Kota. W koncowej czesci opracowania znajduje sie informacja na
temat sponsoréw, patrondw i partneréw oraz oséb, ktére pomogty osiggngé koncowy sukces. Nakreslone

zostaty rowniez cele Kofa na rok 2021.

1. Wstep

Miedzywydziatowe SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH od 2006 roku zrzesza
Studentéw Politechniki Slaskiej, bedgcych pasjonatami robotyki mobilnej oraz metod sztucznej inteligencji.
Opiekunami Kota sg prof. dr hab. Wojciech Moczulski, dr hab. ini. Piotr Przystatka, prof. PS
oraz dr inz. Wawrzyniec Panfil. Liczba cztonkéw Kota wynosi obecnie 30 osdb.

W ramach tegorocznej dziatalnosci Kota studenci ukierunkowali swoje dziatania na rozwdj tazika
marsjanskiego Silesian Phoenix w celu startu na zawodach European Rover Challenge 2020, rozwdj trzech
projektéw w ramach programu Inicjatywa Doskonatosci Uczelnia Badawcza oraz badania w ramach naszego
zespotu ICS CYBERSECURITY TEAM. Koto brato réwniez udziat w wielu wydarzeniach promocyjnych
i popularnonaukowych. Peten wykaz wydarzen w ktérych bralismy udziat znajduje sie w rozdziale 6.

We wrzesniu nasz zespot tazika wzigt udziat w zawodach European Rover Challenge 2020, w ktérych
zajeliSmy najlepsze jak dotad, 12. miejsce, oraz 6. miejsce sposrdd polskich druzyn. W zawodach uczestniczyto
40 zespotédw. W grudniu nasz projekt robota dezynfekujacego zyskat spory rozgtos wsréd mediéw, ukazujac
sie w ponad 30 artykutach w réznych dziennikach ogélnopolskich i regionalnych.

W roku 2020 pozyskaliémy 10 nowych cztonkéw Kofta, ktérych taczy pasja do robotyki mobilnej oraz
metod sztucznej inteligencji. W ramach dziatalnosci Kotfa jest realizowanych kilka prac dyplomowych
i projektow inzynierskich. Na rok 2021 mamy nakreslone plany, m. in. zdobycie jeszcze wyzszej pozycji
na zawodach ERC 2021, wieksza prezencja medialna oraz dziatalnos$¢ popularnonaukowa. Chcemy takze brac
jeszcze bardziej aktywny udziat w wydarzeniach zwigzanych z robotykg mobilng, automatyka oraz metodami
sztucznej inteligencji ze szczegdlnym uwzglednieniem ich praktycznych zastosowan oraz badan nad nowymi

rozwigzaniami.



2. Wybory Zarzadu Kota 2020/2021

W pazdzierniku 2020 zakonczyta sie kadencja naszego dotychczasowego Zarzadu w sktadzie:

® |gor Puchata, prezes
e Wojciech Pyka, wiceprezes
e Michat Fron, wiceprezes

W drodze gtosowania wybraliSmy nowy Zarzad w sktadzie:

® |gor Puchafta, prezes (reelekcja)
e Michat Kobielski, wiceprezes
e Jakub Breczewski, wiceprezes

Michat Kobielski

Wiceprezes

Jakub Breczewski

Prezes Wiceprezes




3. Aktualna lista czionkow kota

Lp| Nazwisko Imie Kierunek Projekt

1 Bachmann Adam zZiP Silesian Phoenix

2 Batecki Barttomiej Informatyka Indywidualny rozwdéj Al
3 Bogacki Szymon AiR test do Silesian Phoenix
4| Breczewski Jakub AiR Silesian Phoenix, zarzad
5 Caban Tadeusz AiR Silesian Phoenix

6 Fron Michat MTA Silesian Phoenix

7 Gonet Wojciech Energetyka Silesian Phoenix

8 Gurgul Jakub AIR test do Silesian Phoenix
9 Kobielski Michat AiR ICS — cyberbezpieczenstwo, zarzad
10| Kornalewski Krzysztof Teleinformatyka test do Silesian Phoenix
11 Krafczyk Witold MTA TROBOT, Silesian Phoenix
12 Krawczyk Marcin Teleinformatyka Silesian Phoenix

13 Kurzynski Sebastian AiR ICS - cyberbezpieczenstwo
14| Limandwka Dominika Informatyka Silesian Phoenix

15 Loranc Krystian AiR ICS, testy do Silesian Phoenix
16 Malkusz Adrianna MTA Dron

17 Matlak Korneliusz MIBM test

18 Nagi Marcin MTA Inicjatywa Doskonatosci
19 Nitka Wojciech MiBM Silesian Phoenix

20 Nowak Julia AIR test do Silesian Phoenix
21 Olszéwka Przemystaw MTA Inicjatywa Doskonatosci
22 Piasecki Michat Informatyka Silesian Phoenix

23 Puchata Igor MTA Silesian Phoenix, zarzad
24 Pyka Wojciech MTA Silesian Phoenix

25 Raczek Jakub MTA Dron

26 Radek Maciej Makro Dron

27| Szlosarek Marek Biotechnologia Silesian Phoenix

28| Terechowicz Patryk Inf(MS) Indywidualny rozwaéj Al
29 Urban Tymoteusz Inf(MS) Indywidualny rozwéj Al
30 Wycisk Artur AilP(GiG) Inicjatywa Doskonatosci

Na poczatek roku akademickiego przeprowadzona zostata rekrutacja nowych cztonkéw Kota.
Kampania w naszych mediach spotecznosciowych data efekty - w sumie w 2020 dotgczyto do nas 10

nowych cztonkdw. Pozwolito nam to rozszerzy¢ zakres dziatan Kota, nie tylko w robotyce mobilnej.



4. Gtowne kierunki badan

Podczas prac nad ponizszymi projektami nasze Koto prowadzi interdyscyplinarne badania w zakresie
robotyki mobilnej, automatyki, mechatroniki i cyberbezpieczenstwa. Szerokie zainteresowania naszych

Cztonkéw pozwalajg na udziat w wielu projektach, ktére zostaty wymienione ponizej.

4.1  Projekt tazika marsjanskiego

Zespot Silesian Phoenix powstat wramach miedzywydzialowego Studenckiego Kota 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 dzialan byto zbudowanie na Politechnice Slaskiej pierwszego prototypu fazika
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 pomyslnie zakwalifikowata sie na zawody European Rover Challenge 2018. W 2019 roku,
to osiggniecie zostato powtdrzone i zespdt zakwalifikowat sie do finatdw kolejnej edycji tych prestizowych

zawodoéw, ktdre odbywaty sie 13-15 wrzeénia br. przy Politechnice Swietokrzyskiej w Kielcach.

W tym roku w zawodach wzieto udziat 40 druzyn z 12 krajéow z catego $wiata. Zawody odbywaty sie
w hybrydowej formule - sytuacja pandemii uniemozliwita przeprowadzenie zawodéw w dotychczasowej
formie. Zamiast prezentowaé swoje roboty na miejscu, druzyny wysytaty szczegdétowe raporty o swoich
projektach oraz filmy demonstrujgce dziatanie robota. Drugim etapem byty zadania naukowe, polegajace na
sporzadzeniu mapy geologicznej marsjanskiego terenu oraz szczegétowy opis rozpoznanych formacji
geologicznych. Trzecim etapem byta konkurencja operowania zdalnie robotem organizatorow znajdujgcym
sie na powyzszym terenie, positkujgc sie sporzagdzong mapga. Podczas 30-minutowego przejazdu nalezato
uzyskac jak najwiecej danych dotyczacych otoczenia oraz odnalez¢ punkty kontrolne. Od razu po ukonczeniu
przejazdu, druzyna miata za zadanie opracowac uzyskane dane, wyciggna¢ z nich wnioski i napisa¢ raport.
Byt na to czas 60 minut.

Zespot Silesian Phoenix uzyskat najwyzsze jak dotad, 12. miejsce na 40 startujgcych druzyn. MieliSmy
rowniez 6. miejsce wsréd zespotdéw z Polski. Petna tabela wynikdw znajduje sie na ponizszej stronie:

https://roverchallenge.eu/oficjalna-tabela-wynikow-erc-2020/



https://roverchallenge.eu/oficjalna-tabela-wynikow-erc-2020/

Projekt bedzie kontynuowany réwniez w przysztym roku z myslg o kolejnej edycji zawodéw European
Rover Challenge. Druzyna aktualnie prowadzi intensywne prace nad przysztoroczng konstrukcjg robota, aby

zaprezentowac go na miejscu i walczy¢ o najwyzsze lokaty.

Tworcy tazika to studenci Wydziatu Mechanicznego Technologicznego, Wydziatu Automatyki, Elektroniki
i Informatyki, Wydziatu Elektrycznego oraz Wydziatu Matematyki Stosowanej. Podczas prac projektowych
cztonkowie Kota majg mozliwosc realizacji wtasnych pomystéw bedacych czescig projektdw inzynierskich oraz
prac magisterskich. Projektowanie, konstruowanie i budowa tazika marsjanskiego to wielkie wyzwanie, ktére
umozliwia realizacje swoich pasji w potgczeniu z pracg naukowg zwigzang 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. 4.2. Czes¢ zespotu Silesian Phoenik podézas zawodéw ERC 2020



4.1.1. tazik marsjanski Phoenix Il

Prototyp tazika marsjanskiego Phoenix lll jest konstrukcjg, ktéra powstawata jako wynik prac w
ubiegtym roku, z myslg o udziale w European Rover Challenge 2020. Podwozie fazika jest catkowicie nowg
konstrukcja, opierajaca sie na czterokotowym zawieszeniu zamiast zesztorocznego szesciokotowego rocker-

bogie.

Na Rys. 4.3 pokazano wizualizacje koncepcji prototypu tazika jaka podjat sie opracowaé zespdt w
tegorocznych zmaganiach. Odwotanie konkurencji oznaczato, ze niestety nie moglismy zaprezentowac sie z
tazikiem na zawodach. Zespét skupit sie na konkurencjach zadanych w zamian przez organizatoréw, osiggajac

12 miejsce.

Rys. 4.3 Wizualizacja Phoenix IlI



4.1.2. Podwozie robota

Projekt zawieszenia opiera sie na czterech skretnych kotach. Pozwala to na duzg zwrotno$¢ oraz
pokonywanie przeszkdd znajdujgcych sie na marsjanskim terenie. Kota sg napedzane silnikami BLDC. w
oparciu o autorskie rozwigzanie sktadajgce sie z przektadni cykloidalnej oraz silnika DC. Na Rys. 4.4 pokazano

model CAD podwozia.

Rys. 4.4 Model CAD podwozia tazika Phoenix Il

Rys. 4.5. Model CAD kota tazika



4.1.3. Manipulator i chwytak

Manipulator jest ewolucjg zesztorocznego projektu. Do wytworzenia manipulatora zostaty
wykorzystane profile aluminiowe, ksztattki wykonane obrébka skrawaniem oraz elementy z druku 3D, ktéry
zostat wykorzystany na przyktad przy budowie autorskiej przektadni cykloidalnej. Do okreslenia potozenia
robota manipulacyjnego w przestrzeni uzyto enkoderéw. Rozbudowano réwniez samg konstrukcje chwytaka,
co roéwniez pozytywnie wptyneto na mozliwosci manipulacyjne catego modutu. Na Rys. 4.6 i 4.7
przedstawiono modele CAD manipulatora wraz z chwytakiem zastosowanym w taziku. Prezentacja
o chwytaku zostata réwniez zaprezentowana na Studenckiej Konferencji Kosmicznej 2020 organizowanej
przez POLSA. Prezentacje mozna obejrze¢ pod ponizszym linkiem:

https://www.youtube.com/watch?v=ealpBzgm38M&t=1s

Rys. 4.7 Model CAD chwytaka
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https://www.youtube.com/watch?v=eaJpBzqm38M&t=1s
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4.1.4. Laboratorium prébek

Na taziku zamontowano urzadzenie 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. Prébnik posiada specjalng tube, do
ktérej pobierana jest gleba w niezmieszanym i nienaruszonym stanie. W zwigzku z uktadem pobierania i
magazynowania probek zostat zgtoszony wniosek patentowy. Na Rys. 4.10 pokazano model CAD
zaprojektowanego laboratorium probek. Rozwigzanie uktadu mechanicznego pobierania prébek stanowi
wdrozenie czesci zgtoszenia patentowego (K. Sterna, T. Waleczek, D. Wachla, W. Panfil, P. Przystatka: Uktad
pobierania i magazynowania powierzchniowych préobek gruntu z zachowaniem warstwowosci, zwtaszcza do
robota eksploracyjnego oraz sposéb jego realizacji - nr zgtoszenia w UPRP P.431157, dn. 16.09.2019).

Uktad poboru prébek zostat rowniez zaprezentowany w listopadzie na Studenckiej Konferencji
Kosmicznej 2020 organizowanej przez POLSA (Polskg Agencje Kosmiczng). Prezentacje mozna obejrzec

pod linkiem: https://www.youtube.com/watch?v=xXykLXsjzKY

12


https://www.youtube.com/watch?v=xXykLXsjzKY

Rys. 4.11 Laboratorium prébek

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 tazika jest Raspberry Pi 3B, ktory
odpowiada przede wszystkim za zapewnienie komunikacji pomiedzy wszystkimi modutami robota
a operatorem tazika oraz za przetwarzanie obrazu z kamer. Do sterowania silnikami oraz zbierania danych
z czujnikdw z pozostatych modutdéw robota, wykorzystano ukftady Arduino, ktdére potaczone
sg z centralnym uktadem Raspberry Pi 3B. Komunikacja pomiedzy operatorem a robotem odbywa sie droga
radiowa z wykorzystaniem gotowych modutéw dziatajgcych w pasmie 2.4 GHz. Sterowanie fazikiem odbywa
sie poprzez komputer z zaprojektowanym panelem operatora, ktéry wyswietla na ekranie wszystkie istotne
informacje potrzebne w kontrolowaniu robotem, oraz obraz z kamer i odczyt z czujnikéw. Obstuga
manipulatora i chwytaka odbywa sie poprzez mysz 3D 3DConnexion. Na Rys. 4.12 pokazano architekture

oprogramowania, natomiast na Rys. 4.13 przedstawiono panel GUIl operatora.
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Rys. 4.12 Architektura oprogramowania
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Rys. 4.13 Panel GUI operatora
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4.1.6. Zawody European Rover Challenge 2019

Ubiegtoroczna edycja odbyta sie z powodu pandemii Covid-19 odbyta sie zdalnie. Zamiast spotkac sie
w jednym miejscu, druzyny z catego $wiata taczyty sie z robotem na kieleckim polu marsjanskim. Po procesie
eliminacji, trwajgcym kilka miesiecy, podczas finatu zawoddw druzyny biorg udziat w 4 konkurencjach:

1) Science Task — analiza geologii powierzchni pola marsjanskiego na podstawie wykonanych zdje¢ przez
robota podczas konkurencji Traverse. Whnioski nalezato zawrze¢ w raporcie, na ktérego przygotowanie
byt okreslony czas.

2) Maintenance Task — zespoty musiaty sprawnie operowac¢ manipulatorem wykonujgc zadania przy panelu
takie jak: wtgczanie przetacznikéw, wpiecie wtyczki USB oraz pomiar napiecia w gniazdku.

3) Traverse Task (Slepa nawigacja) — na terenie Mars Yardu ustawionych zostanie kilkanascie

znacznikéw z QR kodami. Zadaniem zespotu jest dotarcie robotem wyznaczone na mapie miejsca, bazujac
na tych znacznikach. Mozliwy byt przejazd autonomiczny badz zdalnie sterowany.

4) Presentation Task — rozmowa z komisjg na temat pracy w projekcie, ktéra zostawata nastepnie oceniana
przez jury.

Wszystkie zadania zostaty wykonane w Gliwicach w siedzibie kota AI-METH, przy zachowaniu rygoru
sanitarnego. Na potrzeby konkurencji Traverse zespdt programistow opracowat algorytm pozwalajacy
na autonomiczne dotarcie robota w zadane punkty na mapie. Ostatecznie zespdt zajat 12. miejsce na
40 zgtoszonych zespotéw. Jest to najwyisze miejsce, jakie zespot Silesian Phoenix zajat w tych zawodach.

Rys. 4.14 Operatorzy tazika podczas konkurencji Navigation Task

15
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Rys. 4.16 Mars Yard - te;en zdalnych zmagan ERC 2020 znajdujacy sie w Kielcach.
Jest to obszar o rozmiarach 30 na 20 metréw, symulujgcy formacje geologiczne wystepujgce na Marsie
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4.2. Projekty realizowane w ramach programu Inicjatywa
Doskonatosci Uczelnia Badawcza

4.2.1. Robot dezynfekujacy

Celem opracowanego projektu byta budowa demonstratora robota mobilnego umozliwiajgcego
neutralizacje i zwalczanie wirusdéw réznego typu, w tym obecnie najgrozniejszego — koronawirusa
SARS-nCov-2. Zbudowany demonstrator technologii stanowi rowniez platforme badawczg w zakresie
rozwoju systemoéw do odkazania obszardw dotknietych innego rodzaju skazeniami, np. bakteriami i grzybami

lub $rodkami pochodzgcymi z wypadkow lub katastrof chemicznych/ekologicznych.

Rys. 4.17 Robot dezynfekujacy

W wyniku przeprowadzonych prac powstat robot na bazie uzywanego wczesniej podwozia Phoenix
I. Zastosowano w nim takze manipulator z robota Phoenix Ill. Robot ten pod kontrolg operatora jest w stanie
zdezynfekowadé wybrane miejsce w przestrzeni z wykorzystaniem specjalistycznego srodka chemicznego,
tak aby zniwelowac ryzyko rozpowszechniania sie wirusa. Podczas catej operacji operator znajduje sie w
centrum dowodzenia (np. kabina samochodu), gdzie zdalnie steruje robotem bez narazenia sie na zakazenie.
Czynnosci dezynfekujgce mogg by¢ przeprowadzane na dwa sposoby. Pierwszy z nich zaktada wykorzystanie
czterech dysz umieszczonych na przedniej czesci korpusu tazika, pozwalajgcych za pomocg mgietki
na odkazanie pasma powierzchni ptaskiej o szerokosci ok. 1 metra podczas jazdy robota. Natomiast drugi
wykorzystuje oddzielng dysze kierunkowa, umieszczong na ramieniu robotycznym. Takie rozwigzanie
pozwala na odkazanie pojedynczych obiektéw, takich jak tawki, klamki czy innego rodzaju mato

powierzchniowych przedmiotéw.
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Zastosowana platforma jezdna doskonale porusza sie po drogach i chodnikach, ale réwniez radzi
sobie poza wyznaczonymi Sciezkami. Ramie manipulatora umozliwia wykonywanie zardwno czynnosci
zwigzanych z podnoszeniem i przenoszeniem elementéw jak réwniez odkazaniem trudno dostepnych miejsc.
Uktad wizyjny pozwala na ptynne sterowanie robotem z opdznieniami nie wptywajgcymi na bezpieczne
uzytkowanie. Rozmieszczenie kamer zapewnia wtasciwe obserwowanie przestrzeni przed tazikiem,
a zastosowane uktady komunikacyjne pozwalajg na zdalne sterowanie robotem nawet przy niskiej

widoczno$ci anten. Prezencja medialna projektu jest szerzej opisana w rozdziale 6 (wydarzenia).

Wiecej szczegbétdw w ponizszym materiale wideo:
https://www.youtube.com/watch?v=QPdMsH3tKHs

4.2.2. Dron transportowy

Z koncem maja 2020 ztozyliSmy wniosek o dofinansowanie w ramach programu Inicjatywa
Doskonatosci - Uczelnia Badawcza. Tytut projektu, na ktéry wnioskowalismy, to ,,Dron do bezkontaktowego
dostarczania lekow i produktéw pierwszej potrzeby w czasie pandemii.” Jak tylko zostaty rozpatrzone
wszystkie wnioski, zostata opublikowana lista z projektami ktdre otrzymaty dofinansowanie. UzyskaliSmy go
zajmujac wysokie miejsce w rankingu.

Celem projektu byto opracowanie o$mioramiennego drona (octocopter) do transportu wyzej
wymienionych produktdw o masie nie przekraczajgcej 5 kg na odlegtos¢ do 3000 m. Kontrola lotu miata
sie odbywac w sposéb teleoperowany i autonomiczny. Dron miat by¢é catkowicie ztozony przez nas ze wzgledu
na nizsze koszty i wieksze mozliwosci pdzniejszego rozwoju.

Po uzyskaniu dofinansowania i otrzymaniu zezwolenia na zakupy napotkaliémy bariere w postaci
braku elementdw. Wszystkie sklepy, mimo dostepnosci czesci na ich stronach, informowaty nas, ze nie
posiadajg wybranych przez nas czesci. Najwiekszym problemem byto znalezienie ramy o$mioramiennej.
Po bardzo dtugich poszukiwaniach musieliémy zrezygnowac z niej i kupi¢ szescioramienng (hexacopter),
co spowodowato koniecznos¢ nieznacznej modyfikacji celéw — mniejsza dtugosc lotu (ok. 2000 m) jak i udzwig
(ok. 3 kg).

Po otrzymaniu czesci przystgpilismy do sktadania drona. Nie obyto sie bez pomniejszych problemédw,
ale koncowo udato nam sie ztozy¢ w petni dziatajgcy projekt.

W trakcie oczekiwania na elementy pracowalismy nad rozwigzaniem podukfadu transportowania
tadunkéw (lekéw, zywnosci). OpracowaliSmy proste urzadzenie do bezpiecznego transportu.
Po podwieszeniu paczki pod drona bedzie ona stabilnie dostarczona do celu, pozostawiona w sposdb

bezkontaktowy. Nastepnie dron powrdéci do miejsca startu. Pozostato nam wydrukowanie urzadzenia na
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https://www.youtube.com/watch?v=QPdMsH3tKHs

drukarce 3D, jego montaz na dronie i testy. Spodziewamy sie pozytywnych wynikdéw, projekt jest w koricowej

fazie.

Rys. 4.18 Dron transportowy

4.2.3. System pomiaru temperatury ciata IR-Guard

Zatozeniem projektu byto wspieranie dziatai przeciwko szerzeniu sie pandemii koronawirusa SARS-
nCov-2. Demonstrator technologii miat na celu wykrywanie oséb, ktére mogg mie¢ podwyzszong
temperature ciata, co swiadczy o jednym z objawdéw choroby. Podczas projektowania stawiano na

niskokosztowo$¢ rozwigzania, przy zachowaniu wzglednie doktadnego i precyzyjnego pomiaru temperatury.

Demonstrator termowizyjny potrafi dokonaé detekcji osoby o podwyzszonej temperaturze ciata.
Na ekranie monitora, na ktédrym wyswietlany jest obraz z kamery, osoba powinna skierowac swoje czoto, tak
aby znalazto sie w prostokatnej ramce. Po prawidtowym ustawieniu nastepuje pomiar, w ktdorym przez
1 sekunde pobierane jest 10 prébek. Na tej podstawie wyznaczane jest, czy obiekt ma podwyzszong

temperature lub nie, wzgledem punktu referencyjnego.

Na system sktada sie jednostka centralna, ktdrg stanowi mini komputer RaspberryPi w wersji 4B,

z systemem operacyjnym Raspbian. Jako detektor termowizyjny wykorzystano kamere termowizyjng Flir
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Lepton V2 oraz ptytke utatwiajaca jej podtaczenie. Zastosowany modut radiometryczny Lepton LWIR posiada
rozdzielczo$s¢ 80x60 px i rejestruje promieniowanie podczerwone o zakresie dtugosci fali od 8 do 14
mikronéw. Modut wykorzystuje interfejs SPI oraz 12C. Obraz moze by¢ wyswietlany na dowolnym ekranie z
wejsciem HDMI. Jako punkt referencyjny postuzyt termostat W1209. Grzatka zostata umieszczona w zakresie
pola pomiaru referencyjnego kamery. Domysinie temperatura referencyjna zostata ustawiona na 50°C.
Podczas badan weryfikacyjnych sprawdzono poprawno$¢ wykrywania obiektu o podwyzszonej
temperaturze. Pomiar temperatury osoby odbywat sie wewnatrz budynku. Osoba podchodzita przed kamere,
dokonywano pomiaru, a wynik weryfikowano przy uzyciu elektronicznego termometru bezdotykowego.
Temperature podwyzszong sprawdzano, przy uzyciu nagrzanego obiektu. Wyniki tych testow pokazaty, iz do
temperatury 37,5 °C system wykrywa temperature obiektu w normie, powyzej tej wartosci obiekt
klasyfikowany jest jako temperatura podwyzszona. Kolejne préby wykazaty, ze doktadnos¢ pomiaru waha sie

o+/-2°C.

Rys. 4.20 Prototyp systemu IR-Guard podczas testow
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4.3. Detekcja cyberatakéw na przemystowe systemy sterowania

4.3.1. Opis ogoélny projektu

Projekt pod tytutem “Detekcja cyberatakdéw na przemystowe systemy sterowania” to jeden z flagowych
projektdw Studenckiego Kota Naukowego AI-METH. Tematyka cyberbezpieczenistwa jest bardzo istotng
kwestig w dzisiejszych czasach i jest jednym z gtdwnych filaréw Przemystu 4.0. W projekcie tym jednak nie
skupiano sie na przetamywaniu zabezpieczen sieciowych lezgcych w obszarze IT (ang. Informational
Technology - technologia informatyczna). Zamiast tego skupiono sie na wykryciu cyberataku
przez odpowiednie systemy diagnostyczne zaimplementowane w stanowisku badawczym. Projekt ten ma
zwiekszy¢ swiadomos¢ student w zakresie tematyki jaka jest cyberbezpieczenstwo uktaddw typu ICS (ang.

Industrial Control Systems - Przemystowe Systemy Sterowania)

Projekt ten realizowany byt przez ponad rok w ramach dziatalnosci Kota przez trzyosobowy zespét pod
opiekg prof. Piotra Przystatki. Role lidera projektu petnit do lipca mgr inz. Wojciech Handerek (student
Il stopnia na kierunku Automatyka i Robotyka - RMT, specjalnos¢ projektowanie robotéw i urzadzen
automatyki), ktéry posiada bogate doswiadczenie w zakresie projektowania i rozwoju systemdéw automatyki
przemystowej. Byt uczestnikiem wielu kurséw 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
takze w wielu seminariach branzowych zwigzanych miedzy innymi z diagnostyka 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, wsréd ktdrych mozna wymieni¢ podstawy programowania
sterownikéw PLC S7 - 1500 potwierdzone certyfikatem EMT-Systems . W projekcie zajmuje sie
programowaniem interfejsow operatora. Jest uczestnikiem rektorskiego programu ,Rozwin skrzydta”
Politechniki Slaskiej (od grudnia 2018 roku). Pan Pawet Polnik jest studentem | stopnia Automatyki i Robotyki
— RMT. Jego gtdwnymi zainteresowaniami sg zastosowanie sztucznej inteligencji oraz programowanie

w JavaScript. W projekcie odpowiada za realizacje systemu SCADA z wykorzystaniem technologii webowych.

21



4.3.2. Cele i efekty projektu

Gtownym celem projektu jest zaprojektowanie i implementacja systemu detekcji cyberatakow
na przemystowe systemy sterowania. Zostat w tym celu opracowany odpowiedni system, wykorzystujgcy
wczesniej utworzony demonstrator. Gtéwnym autorem stanowiska jest mgr inz. Wojciech Handerek.
W systemie tym nie podejmuje sie préb znalezienia luk w oprogramowaniu i urzagdzeniach automatyki, a takze
préb znalezienia sposobu na ztamanie zabezpieczen protokotéw sieciowych. Poprzez symulacje cyberataku
rozumiemy przypadek,w ktérym wszystkie zabezpieczenia zostaty juz ztamane przez cyberprzestepcéw,
w nastepstwie czego dokonywane sg zmiany w systemie sterowania np. poprzez uzyskany wczesniej dostep
do sieci i zainstalowane ztosliwe oprogramowanie. Stanowisko badawcze sktada sie z kilku tak zwanych wysp
przedstawionych na rysunku ponizej. Zostata utworzona réwniez wizualizacja w systemie SCADA oraz autorska
aplikacja stuzgca do symulowania odpowiednich scenariuszy cyberatakdw. Na koniec miaty miejsce testy
weryfikacyjne, realizowane jako 5 scenariuszy funkcjonowania stanowiska, ktore to testy potwierdzity

poprawnosc jego dziafania.
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Oprécz wyzej wymienionych dziatan, jest réwniez projektowana wizualizacja stanowiska dostepna
za posrednictwem sieci WEB. Cze$¢ tg wykonuje Pawet Polnik, wykorzystujgc technologie programistyczne
takie jak JavaScript. Wizualizacja ta pozwala aktualnie na obserwacje wartosci wyjsciowych stanowiska

badawczego i ma by¢ w przysztosci suplementarna dla SCADY zaimplementowanej w stanowisku.

Projekt “Detekcja cyberatakdow na przemystowe systemy sterowania” zostat zaprezentowany przez Michata
Kobielskiego na konferencji “Metody Komputerowe 2020” dnia 24.09.2020 w referacie pod tytutem
“A CONCEPT OF ICS CYBERSECURITY BENCHMARK PROBLEM”. W ramach konferencji tej zostat réwniez
opublikowany artykut pod tytutem “A CONCEPT OF ICS CYBERSECURITY BENCHMARK PROBLEM” dotyczacy

projektu. Autorami referatu jak i artykutu sg Wojciech Haniderek, Michat Kobielski oraz Pawet Polnik.

Projekt ten bedzie miat teraz swojg kontynuacje pod nazwg “Zdalne stanowisko laboratoryjne do badania
systemow detekcji i izolacji cyberatakéw”. Zaktada sie wdwczas utworzenie nowego stanowiska

wykorzystujgcego technologie pozwalajgcg na dostep zdalny do stanowiska badawczego.

4.4.Trobot 6WD Explorer

Trobot to doskonata platforma przeznaczona zaréwno dla poczatkujgcych entuzjastéw robotyki jak i dla
osrodkow prowadzacych badania nad robotykg mobilng. Umozliwia tatwy start i oferuje szerokie mozliwosci
rozbudowy. Podwozie wyposazone jest w 6 silnikdw DC z przektadniami, kota z ogumieniem terenowym,
uktad sensoryczny (czujniki IR, czujniki ultradzwiekowe, LRF, GPS, 9-DOF IMU) oraz obudowe z aluminiowg
ptyta montazowa umozliwiajagcg tatwa 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 1/0O pozwalajg na szybkie rozwijanie aplikacji
autonomicznego sterowania. W roku 2020-2021 zostata zaktualizowana w ramach projektu inzynierskiego
jednego z cztonkdéw Kota. Zmieniony zostat uktad sterowania oparty na sie¢ ROS, pozwalajacy na sterowanie
robotem za pomocg pada, radia RC oraz komputera podtgczonego do tej samej sieci co robot. Wszystkie dane
z czujnikow sg przesytane w wiadomosciach, ktdre mozna tatwo odczyta¢ w terminalu lub przechwycic¢ innym

programem. Cato$¢ jest przygotowana do mozliwosci dalszego rozwoju oprogramowania.
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Rys. 4.22 Trobot 6WD Explorer

5. Sprawozdanie finansowe

Ponizej przedstawiono zestawienie wydatkéw w poszczegdlnych projektach Kofa.

Projekt tazika marsjanskiego Silesian Phoenix lll:

Nr faktury VAT Kwota brutto
Faktura 1 65,99 zt
Faktura 2 103,40 zt
Faktura 3 102,00 zt
Faktura 4 1877,67 zt
Faktura 5 81,30 zt
Faktura 6 1 103,31zt
Faktura 7 202zt
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Faktura 8 405,66zt
Faktura 9 67,30zt
Faktura 10 363,78zt
Faktura 11 48,53zt
Faktura 12 39,68zt
Faktura 13 356,33zt
Faktura 14 475zt
Faktura 15 314,04zt
Faktura 16 48,53zt
Faktura 17 1 785,96zt
Faktura 18 32,74zt
Faktura 19 368,50zt
Faktura 20 89,89zt

7 865,62 zt

Projekt demonstratora robota dezynfekujgcego:
Wykorzystanie srodkéw z konkursu Inicjatywa Doskonatosci - Uczelnia Badawcza - kwota 9000 zt:

Numer faktury Wartos¢ brutto PLN
Faktura 1 77,00
Faktura 2 64,71
Faktura 3 28,79
Faktura 4 17,97
Faktura 5 827,00
Faktura 6 34,00
Faktura 7 37,99
Faktura 8 36,49
Faktura 9 18,99
Faktura 10 139,00
Faktura 11 210,00
Faktura 12 35,56
Numer faktury Wartos¢ brutto PLN
Faktura 13 315,97
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Faktura 14 34,90
Faktura 15 27,80
Faktura 16 149,13
Faktura 17 191,14
Faktura 18 189,30
Faktura 19 6 291,20

Brutto
Razem 8 726,94

Projekt drona transportowego:

Wykorzystanie srodkow z konkursu Inicjatywa Doskonatosci - Uczelnia Badawcza - kwota 9000 zt:

Nr faktury VAT Koszt brutto

1 860,00
Faktura 1 zt

2 000,00
Faktura 2 zt
Faktura 3 214,00 zt
Faktura 4 30,00 zt
Faktura 5 300,00 zt
Faktura 6 188,00 zt
Faktura 7 29,90 zt
Faktura 8 8,40 zt
Faktura 9 117,60 zt
Faktura 10 650,00 zt
Faktura 11 530,00 zt
Faktura 12 780,00 zt
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Nr faktury VAT Koszt brutto
Faktura 13 260,00 zt
Faktura 13 99,00 zt
1 360,00

Faktura 14 zt
Faktura 15 14,00 zt
Faktura 16 16,50 zt
Faktura 17 14,90 zt
Faktura 18 100,00 zt
Faktura 19 8,00 zt
Faktura 20 92,00 zt
Faktura 21 190,00 zt

Brutto

8 862,30

zt

Projekt systemu pomiaru temperatury

Wykorzystanie srodkéw z konkursu Inicjatywa Doskonatosci - Uczelnia Badawcza:

L.p. Nazwa Kwota brutto [z1]
Faktura 1 130,50
Faktura 2 2532,84
Faktura 3 977,73
Faktura 4 566,20
SUMA 4207,27
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6. Dziatalnosé popularnonaukowa i promocyjna w 2019/2020

Studenckie Koto Naukowe Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji od zawsze angazuje sie
w wydarzenia popularyzujace nauke, jak na przyktad udziat w Slaskim Festiwalu Nauki 2020 w Katowicach.
Podobng Sciezkg podaza zespét Silesian Phoenix. Poza startem w zawodach European Rover Challenge, zespét
Silesian Phoenix prowadzi rozbudowang dziatalno$¢ promocyjna. W zesztym roku, cztonkowie projektu wzieli
udziat w wielu wydarzeniach, na ktdrych promowali sponsoréw oraz partneréw, a prototyp fazika

marsjanskiego zostat zaprezentowany znacznej liczbie odbiorcéw.

Wydarzenia w 2019/2020, w ktorych brafo udziat SKN Al-METH

e 25 stycznia 2020 r. - Xl Robotic Arena we Wroctawiu

Trzyosobowa druzyna, ztozona z cztonkdéw naszego Kota (Witolda Krafczyka i Michata Kobielskiego)
oraz ucznia Akademickiego Liceum Ogodlnoksztatcgcego w Gliwicach — Radostawa Kepy, brata udziat
w miedzynarodowych zawodach robotéw Xl Robotic Arena we Wroctawiu — jednego z najwiekszych
wydarzen robotycznych tego typu. Robot Michata Kobielskiego startujacy w konkurencji Puck Collect dzielnie
zbierat krazki i dopiero po niezwykle emocjonujgcych zmaganiach w 4 rundzie przegrat rdznicg jedynie
jednego zebranego krazka. Robot-tamigtéwka Radostawa Kepy zrobiony z LEGO Mindstorm EV3 wzbudzat
ogromne zainteresowanie wsrod zwiedzajgcych stanowisko freestyle — dzieciaki, ale réwniez i dorosli gtowili
sie jak rozwigzac jego zagadke. Robot micro sumo opracowanym przez Witolda Krafczyka, mimo ze byt
ztozony na dwie godziny przed rozpoczeciem zawoddw, nie udato sie ostatecznie wzigé w nich udziatu.

Powodem byty problemy z wgraniem oprogramowania sterujgcego, ktérych nie udato sie rozwigzac na czas.

Fot. 6.1 Roboty podczas konkurencji Puck Collect
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e

Fot. 6.2 Arena zmagan robotéw w Hali Stulcia we Wroctawiu

e 26-27 stycznia 2020 - 4. Slaski Festiwal Nauki

Cztonkowie naszego kofa naukowego przeniesli sie z naszej pracowni w Gliwicach do Katowic,
w zwigzku z odbywajacym sie tam w tym czasie Slgskim Festiwalem Nauki Katowice. Jest to najwieksze
wydarzenie popularnonaukowe na Slgsku, a ponadto jedno z najwiekszych w kraju i w tej czesci Europy.
Byta to czwarta odstona tego festiwalu, ktéra przyciggneta ttumy oséb spragnionych wiedzy i rozrywki.

W niedziele i poniedziatek (26 i 27 stycznia) wydarzenie odbywato sie w Miedzynarodowym Centrum
Kongresowym w Katowicach. Witasnie tam na publicznoéé SFN czekaty gtéwne atrakcje i aktywnosci
Festiwalu: sze$¢ obszaréw wiedzy (nauk Scistych, nauk przyrodniczych, nauk technicznych,
nauk humanistyczno-spotecznych, medycyny i zdrowia oraz sztuki). W jednym z takich obszaréw, mozna byto
spotkaé réwniez stanowisko SKN Zastosowania Metod Sztucznej Inteligencji AI-METH, przy ktérym studenci
dzielili sie z odwiedzajagcymi swoimi pasjami oraz prezentowali dziatalnos¢ Kota. Podczas tego czasu,
staraliémy sie wprowadzi¢ wszystkich gosci w sSwiat sztucznej inteligencji oraz robotyki mobilnej.
Dla najmtodszych przygotowaliémy mniejsze (roboty Sumo, zdalnie sterowane mini-taziki), a dla starszych

rowniez byly przewidziane atrakcje.
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Fot. 6.3 Stanowisko Kota podczas 4.

Slaskiego Festiwalu Nauki
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e 19 lutego 2020 - seminarium na Wydziale Mechanicznym Technologicznym

W Dniu Nauki Polskiej odbyto sie seminarium na Wydziale Mechanicznym Technologicznym, ktérego
tematami byty: Internet Rzeczy (loT), sztuczna inteligencji (Al) oraz cyberbezpieczeristwo. Poza pracownikami
Politechniki Slaskiej, udziat w nim wzieli przedstawiciele Slaskiego Klastra Internetu Rzeczy.
Podczas tego wydarzenia cztonkowie naszego Kota z projektu ICS CyberSecurity Team mieli mozliwosc¢
zaprezentowania swojego stanowiska do symulacji cyberatakdw. Zaprezentowany zostat jeden
ze scenariuszy cyberataku prowadzgcego do fizycznego uszkodzenia obiektu. Nasi Opiekunowie pokazali

takze gosciom nasza pracownie i projekty.

Fot. 6.4 Opiekun naszego Kota dr ihz.. awrzyniec Panfil przedstawia prototyp manipulatora

gosciom odwiedzajgcym naszg pracownie
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e 20 lutego 2020 - Spotkanie Wtadz Uczelni ze ,Ztotg Szkota”

Cztonkowie SKN AI-METH z projektu Silesian Phoenix, mieli zaszczyt zaprezentowania dziatalnosci Kota,
podczas spotkania Wtadz Politechniki Slaskiej z uczniami | Liceum Ogdlnoksztatcacego Dwujezycznego
im. E. Dembowskiego w Gliwicach, ktére odbywato sie w Centrum Edukacyjno-Kongresowym.

W wydarzeniu wzieli udziat m.in. JM Rektor prof. Arkadiusz Mezyk, prof. Wojciech Szkliniarz
Prorektor ds. Studenckich i Ksztatcenia, prof. Anna Timofiejczuk Dziekan Wydziatu Mechanicznego

Technologicznego oraz Dyrektor Liceum mgr Adam Sarkowicz wraz z gronem pedagogicznym i uczniami.
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Fot. 6.5 Cztonkowie naszego Kotfa przedstawiajg tazika Silesian Phoenix |

e 2 marca 2020 - IV Konferencja EDUAL

W konferencji EDUAL udziat wzieli: JM Rektor Politechniki Slaskiej, prof. dr hab. Arkadiusz Mezyk
oraz przedstawiciele Wtadz Uczelni; Wicepremier, Minister Nauki i Szkolnictwa Wyzszego Jarostaw Gowin,
Prezydent Miasta Gliwice Adam Neumann i przedstawiciele przemystu. Wsrdéd gosci specjalnych
znalazt sie réwniez Sebastian Kawa, pietnastokrotny mistrz Swiata w konkurencjach szybowcowych,
najbardziej utytutowany pilot szybowcowy w historii, ktéry wygtosit wyktad specjalny.

SKN AI-METH aktywnie uczestniczy w konferencji EDUAL od jej pierwszej edycji. Réwniez podczas
IV Konferencji EDUAL Koto przygotowato stoisko i oddelegowato swojg reprezentacje przedstawiajgca

dziatalno$é SKN AlI-METH.
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Fot. 6.6 Stanowisko naszego Kotfa na konferencji EDUAL

e 1 czerwca 2020 - Wirtualny Dzien Dziecka z Centrum Popularyzacji Nauki

Nasze Koto wzieto udziat w akcji na Dzien Dziecka, organizowanej przez Centrum Popularyzacji
Nauki Politechniki Slaskiej. Zespdt CPN co roku przygotowuje rézne niespodzianki na te okazje i nie inaczej

byto tym razem. Niecodzienna sytuacja wymaga niecodziennych rozwigzan, dlatego w tym roku miato to

charakter wirtualnych warsztatéw, ktére wspétorganizowalismy.

Nagranie z zaje¢ prowadzonych przez cztonkdw naszego Kota znajduje sie w linku ponizej.

https://www.youtube.com/watch?v=6QmukHR-Z5c

33


https://www.youtube.com/watch?v=6QmukHR-Z5c

e Lipiec-listopad 2020 - Regional Cyber-Labs

W wakacje tego roku cztonek SKN AI-METH Michat Kobielski wzigt udziat w wydarzeniu Regional
Cyber-Labs organizowanego przez The Bridge Foundation. Regional Cyber-Labs zrzeszato ludzi z catej Polski,
z dziedzin takich jak: IT, biznes, prawo, medycyna, obronnos$¢. Ostatecznie dzieki nim powstat raport
wymieniajacy wszystkie najwazniejsze aspekty cyberbezpieczenstwa dzisiejszych sieci. Michat Kobielski
reprezentowat SKN AI-METH na tym wydarzeniu, uczestniczgc w grupie tworzgcej rekomendacje z domeny
IT. W ten sposéb utworzony raport zostat przekazany w listopadzie do ONZ na rece Ambasadora Pana Jiirgena
Laubera - Chairman of the UN Open Ended Working Group on Cybersecurity. W dokumencie znajduje sie
rowniez opinia opiekuna naszego Kota prof. Piotra Przystatki, na temat srodkéw dydaktycznych do rozwijania

wiedzy studentéw w zakresie cyberbezpieczenstwa przemystowych systemoéw sterowania. [link do raportu]

REGIONAL
— CYBER LABS

)
NOWE OTWARCIE @)

W EDUKACJI CYBER LABS
O CYBERBEZPIECZENSTWIE

RAPORT

£ 2 o THE BRIDGE CYRER S RC RV
NN N7 FOUNDATION PL/2020

Fot. 6.7 Strona tytutowa raportu Regional Cyber Labs
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https://98145a31-5189-415e-8474-41672cd6acb7.filesusr.com/ugd/2b3cfe_872f87ae3dd44675be1b7c7c75077e4f.pdf?fbclid=IwAR2mRzPwndWM4rORu-0wAW7rOepSFkUIfyf1_0OP9q0PNotB6J8kJLQ5Xd4

e 11-13 wrzesnia 2020 - European Rover Challenge 2020

Dla studentéw, bedacych cztonkami SKN Zastosowan Metod Sztucznej Inteligencji, juz od 3 lat
wrzesien kojarzy sie z udziatem w finatach najwiekszych zawoddéw robotyczno-kosmicznych na swiecie.
Miedzy 11 a 13 wrzesnia br. nasi cztonkowie, tworzacy zespdt Silesian Phoenix, rywalizowali
w European Rover Challenge 2020. Tegoroczna edycja byta wyjgtkowa, poniewaz cho¢ druzyna pozostata

na kampusie Politechniki Slaskiej, to jednocze$nie rywalizowata z ekipami z catego $wiata w Kielcach.

Obecnie panujaca sytuacja na Swiecie wymusita na organizatorach modyfikacje formuty zawoddw.
W tym roku, na specjalnie wybudowanym Mars Yardzie, prézno byto szukaé tazikow, ktore zbudowali
studenci z réznych uczelni Globu. Zespoty ze wszystkich zakatkéw swiata zdalnie operowaty robotem,

wykonujgc zadania konkursowe. Szczegdtowy opis wydarzenia znajduje sie w rozdziale 4.1.

Fot. 6.8 Druzyna podczas Navigation Task

g 3B ,-.{ % i
Fot. 6.9 Zdalnie operowany robot z ERC 2020

35



® 24 wrzesnia 2020 - Studencka Konferencja Naukowa ,,Metody Komputerowe — 2020”

Na konferencji w sumie wygtoszono 42 prezentacje poswiecone zastosowaniu metod komputerowych
w réznych dziedzinach techniki, takich jak: wytrzymatos¢ materiatéw, biomechanika, hydromechanika,
termodynamika, robotyka, informatyka, optymalizacja. Poruszano réwniez istote zastosowania
tych technologii w kontekscie badan doswiadczalnych. Wéréd wygtoszonych referatdw znalazto sie dosé
spora liczba artykutéw autorstwa Naszych studentéw. Nasze publikacje byly mocno zwigzane z projektami

realizowanymi w SKN AI-METH, a zwiericzeniem konferencji byto wydanie zeszytu naukowego, zawierajgcego

zaprezentowane artykuty.

- Artykut zbiorowy zespotu ICS CyberSecurity Team dotyczyt opracowanego stanowiska
laboratoryjnego do symulacji cyberatakdw na systemy przemystowe: W. Handerek, M. Kobielski,
P. Polnik : A concept of ICS Cybersecurity benchmark problem, Studencka Konferencja Naukowa
,METODY KOMPUTEROWE — 2020”, Gliwice, str. 33-36. [link].

- Praca poswiecona przeprowadzonej analizie dynamicznej podwozia robota eksploracyjnego:
M. Jureczko: Dynamic analysis of the exploration robot chassis in CoppeliaSim software, Studencka
Konferencja Naukowa ,, METODY KOMPUTEROWE — 2020”, Gliwice, str. 49-52. [link]

- Artykut poswiecony aplikacji operatorskiej prototypu tazika: M. Nagi: Aplikacja operatora robota
eksploracyjnego, Studencka Konferencja Naukowa ,METODY KOMPUTEROWE — 2020”, Gliwice,
str. 85-88. [link]

- Podsumowanie projektu poswieconego usprawnieniu manipulatora robota mobilnego: P. Olszéwka:
Modernizacja manipulatora robota eksploracyjnego, Studencka Konferencja Naukowa , METODY
KOMPUTEROWE - 2020”, Gliwice, str. 97-100. [link]

- Publikacja poswiecona prezentacji procesu modelowania prototypu eksploracyjnego tazika
marsjanskiego: W. Pyka, J. Breczewski: A prototype mobile platform of analog Mars exploration
rover, Studencka Konferencja Naukowa ,,METODY KOMPUTEROWE — 2020”, Gliwice, str. 121-124.

link

Wiecej na temat 14 Studenckiej Konferencji Naukowej ,Metody komputerowe”, na stronie:

http://dydaktyka.polsl.pl/kwmimkm/KN/konferencje.aspx
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http://dydaktyka.polsl.pl/kwmimkm/KN/MK_2020_proceedings.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/09/DYNAMIC-ANALYSIS.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/09/DYNAMIC-ANALYSIS.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/09/Aplikacja-Operatora-Robota-Eksploracyjnego.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/09/MODERNIZACJA-MANIPULATORA-ROBOTA-EKSPLORACYJNEGO.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/09/A-PROTOTYPE-MOBILE-PLATFORM.pdf
http://dydaktyka.polsl.pl/kwmimkm/KN/konferencje.aspx

e 27 listopada 2020 - Studencka Konferencja Kosmiczna 2020

SKK 2020 poczatkowo organizowana byta w Gdansku przez Polskg Agencje Kosmiczng oraz tamtejszg
Politechnike Gdarniskg. Wsrdd Partneréw: Ministerstwo Rozwoju, Pracy i Technologii, a takze dobrze znane
organizacje z sektora kosmicznego, w tym gliwickie KP Labs. Finalnie, ze wzgledu na stan epidemiologiczny
w naszym kraju, konferencja oraz towarzyszace im warsztaty przyjety forme zdalng i transmitowane byty
réoznymi kanatami poprzez Internet.

Referaty przedstawiane przez cztonkéw SKN Zastosowan metod sztucznej inteligencji AI-METH:

- Krafczyk W., Kleinert M.: ,,Symulator robota Silesian Phoenix |”;
- Sterna K., Puchata I.: ,, Konstrukcja zautomatyzowanego uktadu przeznaczonego do pobierania
i analizy probek gruntu stanowigca modut robota eksploracyjnego”;
- FroA M., Nitka W.: ,,Prototyp chwytaka do analoga tazika marsjanskiego Phoenix I11”.
Zapoczatkowana w tym roku konferencja ma stac¢ sie platforma prezentacji pasji naukowych,
kosmicznych projektéw realizowanych w ramach konkurséw, jak réwniez okazjg do wymiany doswiadczen.
SKK bedzie organizowana cyklicznie, co dwa lata. Konferencja uzyskata patronat honorowy Ministerstwa

Rozwoju, Pracy i Technologii oraz patronat Ministra Edukacji i Nauki.

Zapis transmisji dostepny na: https://www.youtube.com/watch?v=NLwZ4Jt06wl

Studencka Konferencja Kosmiczna — dzien 1, sesja Il, 13:30 — 15:30

KONSTRUKCJA ZAUTOMATYZOWANEGO UKLADU
———PRZEZNACZONEGO DO POBIERANIA | ANALIZY PROBEK GRUNTU
STANOWIACA MODUL ROBOTA EKSPLORACYJNEGO

Krzysztof Sterna, Igor Puchata
Opiekunowie: dr hab. inz. P. PRZYSTALKA, prof. PS; dr inz. W. PANFIL

Katedra Podstaw hnika Slaska
ul. Konarskiego 18a, 44 iice

(@) | Poitechnik e ] p— e
B W) 443720248 YT e ek

Rys. 6.10 Zrzut ekranu z transmisji wydarzenia SKK 2020
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https://www.youtube.com/watch?v=NLwZ4Jt06wI
https://www.youtube.com/watch?v=NLwZ4Jt06wI

e Listopad 2020 - SKN AlI-METH partnerem spotecznosciowym 3 wydarzen

Pierwszym wydarzeniem byto organizowane miedzy 18 a 19 listopada #DevOpsDays Warsaw 2020,
czyli siédma, polska odstona miedzynarodowej konferencji poswieconej gtéwnie rozwojowi
oprogramowania. Poza stricte technicznym aspektom, dotyczyta réwniez umiejetnosci miekkich,
potrzebnych przy procesie rozwoju oprogramowania.

Drugim wspieranym przez nas wydarzeniem, byta dwudniowa konferencja Oh My H@ck 2020, ktora
ruszyta juz 27 listopada. Organizowana przez portal Zaufana Trzecia Strona i poswiecona wszystkim tym,
ktérym temat bezpieczeristwa w sieci nie jest obcy.

Miedzy 27 a 29 listopada br. odbywat sie HackYeah 2020 — Worldwide! powered by GovTech Polska.
Byta to pierwsza internetowa edycja najwiekszego stacjonarnego hackathonu w Europie. Pula nagrdod
siegneta ostatecznie niespetna 450 000 ztotych! Gtéwnym celem wydarzenia byto zebranie najbystrzejszych
umystéw z catego swiata i stworzenie im srodowiska do tworzenia technologicznych rozwigzan aktualnych
probleméw s$wiata.

Warto doda¢, ze naszym zadaniem jako partnera spotecznosciowego, byto wspéttworzenie spotecznosci
tych wydarzen. Podczas publikacji naszych postéw, na samym portalu Facebook, udato sie nam dotrzec

do prawie 16 000 odbiorcow.

e Listopad - grudzien 2020 - Demonstrator mobilnego robota dezynfekujacego i obecno$¢ medialna

Celem opracowanego projektu byta budowa demonstratora robota mobilnego umozliwiajgcego
neutralizacje i zwalczanie wirusdow réznego typu, w tym obecnie najgrozniejszego — koronawirusa
SARS-Cov-2. Zbudowany demonstrator technologii stanowi réwniez platforme badawcza w zakresie rozwoju
systeméw do odkazania obszaréw dotknietych innego rodzaju skazeniami, np. bakteriami i grzybami
lub  $rodkami pochodzgcymi z  wypadkéw lub katastrof  chemicznych/ekologicznych.
Projekt jest szerzej opisany w rozdziale 4.2.

W grudniu nasze Koto zyskato sporo pogtosu w mediach - nasz robot dezynfekujacy pojawit sie

w ponad 30 artykutach w dziennikach ogdlnopolskich i regionalnych. Oto kilka z nich:
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RMF 24

Prezentacja prototypu robota
dezynfekujgcego

Dodano: Pigtek, 18 grudnia 2020 (16:35)

W Gliwicach zaprezentowano prototyp mobilnego robota dezynfekujacego. Maszyne
skonstruowali cztonkowie Studenckiego Kota Naukowego Zastosowania Metod
Sztucznej Inteligencji AI-METH Politechniki Slaskiej w Gliwicach. Pojazd wykorzystuje
podwozie tazika marsjariskiego, wczesniejszego projektu studentow politechniki. Robot
jest wyposazony w state dysze, ktére umozliwiajg dezynfekcje np. chodnikow, traktow
pieszych itp. oraz dodatkowa dysze na wysiegniku do dezynfekcji np. stolikow, krzeset i
przyciskow.

Rys. 6.11 Artykut na stronie RMF24.PL

39



il

GLIwiCE W S—

ROBOT NA KORONAWIRUSA
PROTOTYP STUDENTOW POLITECHNIKI SLASKIEJ
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Przemystaw Olszowka
LIDER PROJEKTU, POLITECHNIKA SLASKA

PABRCISENA 2021 R., PRZYJETY PRZEZ ZGROMADZENIE METROPOLIL. PONAD 1 ML
= - r i

Rys. 6.12 Kadry z transmisji na antenie TVP3 Katowice
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SUPER EXPRESS POLSKA POLITYKA GWIAZDY SUPERBIZ SERIALE SPORT

POLSKA tODZ OLSZTYN OPOLE PEOCK POZNAN RADOM  RZESZOW  SZCZECIN  SLASKIE

Rewolucja! Roboty stang ramie w ramie
z ludzmi. Maja pomoc w walce z
koronawirusem

Bartosz Wojsa

Udostepnij

Robot studentéw Politechniki Slaskiej pomoze w walce z
wirusami. Studenckie Koto Naukowe Zastosowania Metod
Sztucznej Inteligencji AI-METH przygotowato prototyp
mobilnego robota dezynfekujacego. Projekt ma na celu
wesprzec zapobieganie rozprzestrzenianiu si¢ koronawirusa.

Rys. 6.13 Artykut w portalu Super Express
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Linki do wybranych artykutéw:

https://katowice.tvp.pl/51395145/18122020-godz-
2130?fbclid=IwAR1Ag1lhpo8Db1YNGOuU5J58P VN vya8YZrQeEBMm6 S9CjWHSI2VkEvkil4

https://dziennikzachodni.pl/studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-prototyp-mobilnego-robota-

dezynfekujacego-odkazi-np-plac-zabaw-czy-przystanek/ar/cl-
153529157?fbclid=IwAR35s1HHUgCa5tY0ArqlO8HUh73 jswg9hHkrsnU67Fk1hIK1BZF7tHUH98

https://www.rmf24.pl/zdjecie,ild,3002618,iAld,395419?fbclid=IwAROeRF-
9c5GZ6i0EfS5FK1nMOV6WHMIZRgSXIHZ60Kht7bMLF14RUWftMDo

https://naukawpolsce.pap.pl/aktualnosci/news%2C85479%2Cstudenci-politechniki-slaskiej-opracowali-
prototyp-robota-dezynfekujacego?fbclid=IwAR20xgcWoKB2IWxjebQwm9iEOMM-NjKhmOcgyQiYanIxH-

eZJrD3zNBK5kg

https://www.se.pl/slask/roboty-politechnika-slaska-koronawirus-covid-19-nauka-wynalazek-technologia-

sztuczna-inteligencja-aa-YiWM-WNtag-
Ksfi.htmI?fbclid=IwAR1w 0OH4dDGPbT1vw70zgBYSmhzX6RcpHtYMSpcE9MAhrm68RKoUfc4kut8

https://polishscience.pl/pl/mobilny-robot-dezynfekujacy-do-walki-z-koronawirusem-powstal-na-

politechnice-
slaskiej/?fbclid=IwAR29ycQHMM3445hBHfZT PMmjzbK9FUO3INK10etcU5gY4iNZBmBCPooSQc

https://forumakademickie.pl/badania/robot-pomoze-w-walce-z-
wirusami/?fbclid=IwAR071A2{dmydBRxRgWREaz kyY3fpMNO8yDBKsUHU7pD-DOZKFHVIMLCJFo

https://www.polsatnews.pl/wiadomosc/2020-12-18/koronawirus-najnowsze-informacje-z-polski-i-swiata-
relacjal812/?tbclid=IwAR3RGulAIJWIE096LOpRetdzA7BirO8mVIs804 YeN0Yqg6yhlYJcjUJwPOw

https://www.portalsamorzadowy.pl/polityka-i-spoleczenstwo/studenci-politechniki-slaskiej-opracowali-
prototyp-robota-dezynfekujaceqo,240444.html

W telewizji pojawity sie rowniez wywiady z cztonkami naszego Kota, Przemystawem Olszéwka
i Michatem Froniem.
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https://katowice.tvp.pl/51395145/18122020-godz-2130?fbclid=IwAR1Ag1Ihpo8Db1YNG0u5J58P_VN_ya8YZrQeEBMm6_S9CjWHSl2VkEvki14
https://katowice.tvp.pl/51395145/18122020-godz-2130?fbclid=IwAR1Ag1Ihpo8Db1YNG0u5J58P_VN_ya8YZrQeEBMm6_S9CjWHSl2VkEvki14
https://dziennikzachodni.pl/studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-prototyp-mobilnego-robota-dezynfekujacego-odkazi-np-plac-zabaw-czy-przystanek/ar/c1-15352915?fbclid=IwAR35s1HHUgCa5tY0ArqlO8HUh73_jswg9hHkrsnU67Fk1hlK1BZF7tHuH98
https://dziennikzachodni.pl/studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-prototyp-mobilnego-robota-dezynfekujacego-odkazi-np-plac-zabaw-czy-przystanek/ar/c1-15352915?fbclid=IwAR35s1HHUgCa5tY0ArqlO8HUh73_jswg9hHkrsnU67Fk1hlK1BZF7tHuH98
https://dziennikzachodni.pl/studenci-politechniki-slaskiej-skonstruowali-prototyp-mobilnego-robota-dezynfekujacego-odkazi-np-plac-zabaw-czy-przystanek/ar/c1-15352915?fbclid=IwAR35s1HHUgCa5tY0ArqlO8HUh73_jswg9hHkrsnU67Fk1hlK1BZF7tHuH98
https://www.rmf24.pl/zdjecie,iId,3002618,iAId,395419?fbclid=IwAR0eRF-9c5GZ6i0EfS5FK1nM0V6wHMIZRgSXlHZ6OKht7bMLF14RUWftMDo
https://www.rmf24.pl/zdjecie,iId,3002618,iAId,395419?fbclid=IwAR0eRF-9c5GZ6i0EfS5FK1nM0V6wHMIZRgSXlHZ6OKht7bMLF14RUWftMDo
https://naukawpolsce.pap.pl/aktualnosci/news%2C85479%2Cstudenci-politechniki-slaskiej-opracowali-prototyp-robota-dezynfekujacego?fbclid=IwAR20xqcWoKB2lWxjebQwm9iEOmM-NjKhm0cqyQiYanlxH-eZJrD3zNBK5kg
https://naukawpolsce.pap.pl/aktualnosci/news%2C85479%2Cstudenci-politechniki-slaskiej-opracowali-prototyp-robota-dezynfekujacego?fbclid=IwAR20xqcWoKB2lWxjebQwm9iEOmM-NjKhm0cqyQiYanlxH-eZJrD3zNBK5kg
https://naukawpolsce.pap.pl/aktualnosci/news%2C85479%2Cstudenci-politechniki-slaskiej-opracowali-prototyp-robota-dezynfekujacego?fbclid=IwAR20xqcWoKB2lWxjebQwm9iEOmM-NjKhm0cqyQiYanlxH-eZJrD3zNBK5kg
https://www.se.pl/slask/roboty-politechnika-slaska-koronawirus-covid-19-nauka-wynalazek-technologia-sztuczna-inteligencja-aa-YiWM-WNtq-Ksfi.html?fbclid=IwAR1w_0H4dDGPbT1vw70zqBYSmhzX6RcpHtYMSpcE9MAhrm68RKoUfc4kut8
https://www.se.pl/slask/roboty-politechnika-slaska-koronawirus-covid-19-nauka-wynalazek-technologia-sztuczna-inteligencja-aa-YiWM-WNtq-Ksfi.html?fbclid=IwAR1w_0H4dDGPbT1vw70zqBYSmhzX6RcpHtYMSpcE9MAhrm68RKoUfc4kut8
https://www.se.pl/slask/roboty-politechnika-slaska-koronawirus-covid-19-nauka-wynalazek-technologia-sztuczna-inteligencja-aa-YiWM-WNtq-Ksfi.html?fbclid=IwAR1w_0H4dDGPbT1vw70zqBYSmhzX6RcpHtYMSpcE9MAhrm68RKoUfc4kut8
https://polishscience.pl/pl/mobilny-robot-dezynfekujacy-do-walki-z-koronawirusem-powstal-na-politechnice-slaskiej/?fbclid=IwAR29ycQHMM3445hBHfZT_PMmjzbK9FU03lNK10etcU5gY4jNZBmBCPooSQc
https://polishscience.pl/pl/mobilny-robot-dezynfekujacy-do-walki-z-koronawirusem-powstal-na-politechnice-slaskiej/?fbclid=IwAR29ycQHMM3445hBHfZT_PMmjzbK9FU03lNK10etcU5gY4jNZBmBCPooSQc
https://polishscience.pl/pl/mobilny-robot-dezynfekujacy-do-walki-z-koronawirusem-powstal-na-politechnice-slaskiej/?fbclid=IwAR29ycQHMM3445hBHfZT_PMmjzbK9FU03lNK10etcU5gY4jNZBmBCPooSQc
https://forumakademickie.pl/badania/robot-pomoze-w-walce-z-wirusami/?fbclid=IwAR071A2jdmydBRxRgWREaz_kyY3fpMNO8yDBKsUHU7pD-DOZKFHvIMLCJFo
https://forumakademickie.pl/badania/robot-pomoze-w-walce-z-wirusami/?fbclid=IwAR071A2jdmydBRxRgWREaz_kyY3fpMNO8yDBKsUHU7pD-DOZKFHvIMLCJFo
https://www.polsatnews.pl/wiadomosc/2020-12-18/koronawirus-najnowsze-informacje-z-polski-i-swiata-relacja1812/?fbclid=IwAR3RGulAiJwfEo96LQpRetdzA7BirQ8mVls8o4_YeN0Yq6yh1YJcjUJwPOw
https://www.polsatnews.pl/wiadomosc/2020-12-18/koronawirus-najnowsze-informacje-z-polski-i-swiata-relacja1812/?fbclid=IwAR3RGulAiJwfEo96LQpRetdzA7BirQ8mVls8o4_YeN0Yq6yh1YJcjUJwPOw
https://www.portalsamorzadowy.pl/polityka-i-spoleczenstwo/studenci-politechniki-slaskiej-opracowali-prototyp-robota-dezynfekujacego,240444.html
https://www.portalsamorzadowy.pl/polityka-i-spoleczenstwo/studenci-politechniki-slaskiej-opracowali-prototyp-robota-dezynfekujacego,240444.html

7. Projekty inzynierskie i prace dyplomowe magisterskie

Nasze Koto jest interdyscyplinarne, a podczas prac przy projektach prowadzonych jest wiele prac badawczych
i rozwojowych. Ponadto, cztonkowie zespotu majg mozliwos¢ realizacji wtasnych projektéw inzynierskich

oraz prac dyplomowych magisterskich. Obecnie w ramach Kota SKN AI-METH prowadzone s3g 4 projekty

inzynierskie:

Imie Nazwisko Temat Opiekun
Modernizacja uktadu sterowania robota

Witold Krafczyk eksploracyjnego dr inz. Wawrzyniec Panfil
Modernizacja i badania jej wptywu na
wlasnosci eksploatacyjne prototypu
serwonapedu cykloidalnego dla robota

Wojciech Pyka eksploracyjnego dr inz. Wawrzyniec Panfil
Prototyp chwytaka manipulatora robota

Michat Fron eksploracyjnego dr inz. Wawrzyniec Panfil
Wizualizacja symulowanego procesu
przemystowego z wykorzystaniem

Pawet Polnik technologii internetowych Prof. dr hab. inz. Gabriel Kost

W lipcu tego roku zostaty obronione 2 prace magisterskie:

Imie Nazwisko Temat Opiekun

System detekcji cyberatakéw na

przemystowe
Wojciech Handerek systemy sterowania dr hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS

Wizyjny system lokalizacji i
klasyfikacji obiektéw dedykowany do
Michat Sobczyk robota eksploracyjnego dr hab. inz. Piotr Przystatka, prof. PS
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https://sknaimeth.polsl.pl/ics-cybersecurity-team/
https://sknaimeth.polsl.pl/ics-cybersecurity-team/
https://sknaimeth.polsl.pl/ics-cybersecurity-team/
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/07/MichalSobczyk_prezentacja.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/07/MichalSobczyk_prezentacja.pdf
https://sknaimeth.polsl.pl/wp-content/uploads/2020/07/MichalSobczyk_prezentacja.pdf

8. Sponsorzy i podziekowania

Podsumowanie dziatalnosci projektu oraz informacje o Sponsorach i Partnerach, znajdujg sie
na ulotkach, ktére kolportowane sg przy naszym stoisku podczas réznych wydarzen.
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Fot. 8.1 Skan ulotki Silesian Phoenix
Dodatkowo, czynnie prowadzone sg fanpage Kota AI-METH oraz projektu tazika marsjanskiego,

na ktérymi 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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Fot. 8.2 Zrzut ekranu z fanpage Silesian Phoenix na Facebooku
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https://www.facebook.com/SilesianPhoenix/
https://www.facebook.com/SKNAIMETH/

Koto AI-METH ma tez swojg strone internetowg, na ktdrej mozna znalez¢ informacje o wszystkich

projektach, liste cztonkdw, sponsoréw oraz aktualnosci z wydarzen, w ktérych braliémy udziat.

Mamy tez fanpage na Facebooku, gdzie wrzucane sg relacje z zawoddw oraz inne aktualnosci.

e~ 5 cmorvoon» | v 1 | Do i vl © W

"

Fot. 8.3 Zrzut ekranu ze strony AI-METH na Facebooku

@& sknaimeth.polsl.p!

Projekty v Aktualno$ci Onas Osiggniecia Wspdlpraca Kontakt

tazik Marsjariski
Dron Silesian Erne

Cyberbezpieczeristwo
systemow sterowania

Inteligentne systemy
diagnostyczne

Roboty Sumo

‘: sllesmn Phoemx

Tracked Robot

Small Size League

Explorer6WD

Micromouse

Linefollower AQUILA

Quadrocopter

Fot. 8.4 Zrzut ekranu ze strony www.sknaimeth.polsl.pl
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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.

Sponsorzy i Partnerzy projektu Silesian Phoenix
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Fot. 8.5 Zrzut ekranu z filmu promocyjnego projektu, na ktérych widac sponsoréw oraz partneréw

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

naszej uczelni tazika marsjanskiego. Oprécz wyzej wymienionych sponsoréw szczegdélne podziekowania

sktadamy:

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 Trawiriski, prof. PS

e Dziekan Wydziatu Mechanicznego Technologicznego
dr hab. inz. Anna Timofiejczuk, prof. P$

e Dziekan Wydziatu Architektury

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

e Samorzad Studencki Politechniki Slaskiej
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https://www.youtube.com/watch?v=S4VvTYT5_WE&feature=youtu.be

prof. dr hab. inz. Gabriel Kost (PS, Wydziat MT) - wsparcie w zakresie wizualizacji proceséw

technologicznych

dr inz. Piotr Michalski (PS, Wydziat MT) - wsparcie w zakresie wykorzystania rozwigzan
przemystowych oraz pomoc w nawigzaniu wspotpracy 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 radiowej

mgr Aneta Fryda (PS, Wydziat MT) - wsparcie organizacyjne w zakresie uméw sponsorskich
i spraw finansowych

mgr inz. Maciej Banach - wsparcie merytoryczne oraz pomoc w rozwoju oprogramowania

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

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

druzyny Silesian Phoenix
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9. Planowane dziatania w 2021
Zawody:
® Uczestnictwo w zawodach European Rover Challenge 2021 — wrzesien;
® Koto systematycznie monitoruje sytuacje organizacyjng réznych zawoddéw robotycznych;

Niektdre zostaty tymczasowo odwotane przez pandemie, ale mamy na celu udziat w mozliwie jak

najwiekszej ich liczbie.

Wydarzenia promocyjne i popularnonaukowe:

Slaski Festiwal Nauki w Katowicach 2021 — kwiecier 2021;
24. Piknik Naukowy 2021 w Warszawie - maj 2021;
Noc Naukowcédw Politechniki Slaskiej - pazdziernik 2021;

Koto systematycznie monitoruje sytuacje organizacyjng roznych wydarzen. Niektére zostaty

tymczasowo odwotane przez pandemie, ale mamy na celu udziat w mozliwie jak najwiekszej liczbie

wydarzen naukowych i popularnonaukowych.

Naszym gtéwnym celem dla sztandarowego projektu Silesian Phoenix jest ukonczenie tazika Phoenix

Il oraz wystartowanie w zawodach ERC 2021. W celu uzyskania jak najlepszego rezultatu zamierzamy

w dalszym ciggu rozwijaé prototyp tazika poprzez ulepszenie uktaddw mechanicznych robota oraz

zaprojektowanie modutowego systemu sterowania. Planujemy réwniez wzbogaci¢ system sterowania

0 rozwigzania charakterystyczne dla systemdéw autonomicznych bazujgcych na sztucznej inteligencji.

Wszystkie te dziatania wigzg sie z potrzeba pozyskania srodkéw finansowych. Planujemy zaangazowac sie

jeszcze bardziej w aktywnosci popularnonaukowe. Jestesmy tez caty czas otwarci na pozyskiwanie nowych

cztonkéw Kota, ktérzy swoja pasja i ciezka pracg pozwalaja osiggaé sukcesy w imieniu Politechniki Slaskiej.
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