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W  
 

Zeszyt naukowy zawiera 37  prezentowanych na  Studenckiej 
23  2021 roku 

na Wydziale Mechanicznym Technologicznym 
rganizowali studenci i pracownicy Katedry 

tod komputerowych 
 

-  
-  m  
- termodynamika, 
- robotyka, 
- mechatronika, 
- aerodynamika, 
- informatyka, 
- optymalizacja, 
-  

 przygotowanie artyku  i 

nferencyjnych, 
a Komitetowi Organizacyjnemu za przygotowanie obrad konferencji. 

za 
przedstawicielom firmy MESco Sp. z o. o. 

i potrzebie organizacji tego rodzaju kon
w 
naukowych. 
 
 
 

 
                      
 
  Prof. d  
 

Gliwice,  2021 r. 
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P  

Automatyka i Robotyka, AB5  
,  

 
Streszczenie. do wspomagania prac 

-

pr

oraz we  
 

COMMUNICATION AND VISION SYSTEMS  
OF A MOBILE DISINFECTING ROBOT 

 
Abstract. Mobile robots are often used to support human work during difficult and dangerous 
tasks. Pandemic COVID-19 was an opportunity to demonstrate that the mobile platforms could
support the people in the fight against the virus. As part of the design work on the disinfecting 
robot mobile demonstrator, verification tests of the developed communication and vision 
systems were carried out. The paper addresses the performance of these components of the 
robot in an urban area and inside a building.  
 
1. Wprowadzenie 

 

jamy 
i wykorzystujemy , 

ludzi Rok 2020
zostanie zapisany pod znakiem walki z wirusem Sars-Cov-2. Pandemia spar

a oraz  pewne problemy, 
 

. N

ynkowej. Kolejny taki obszar 

demonstrator mobilnego 
robota d  

 
2. Obszar prac 

 
ki 

z   wielozadaniowy
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 [2].  [3], pozwala  na 

opracowanie dedykowanego 
  WHO [1] 
koronawirusem

z 
regularne dezynfekowanie miejsc ,

 
infrastruktury miejskiej   , 

 lub korytarze. Docelowe  robota 
 komunikacji oraz systemu wizyjnego. Sterowanie 

-Fi, 

 
z . W ramach prac przeprowadzono badania nad 

zdalnym.  
 

3.  
 

 skonfigurowanie i przetestowanie w warunkach 
laboratoryjnych oraz -Fi  2,4 GHz. 
Wybrana technologia 
stacj  operatora

analogowa, wyk
 

komunikacji oraz systemu wizyjnego zaprezentowano na rys. 1.  
 

 
Rys. 1. raz systemu wizyjnego 

Fig. 1. Schematic of the communication system and video system 
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4.  
 

 wykorzystaniem dw  
b- db-ac firmy Ubiquiti wraz z antenami tp-link tl- misyjny 

dane z wykorzystaniem sieci ROS oraz  z 
 

strumienia wideo w warunkach laboratoryjnych. W trakcie 
obrazu z kamer z Full-HD na 

 s do 0,2 s, przy 
transmisji w -IP. Zmiana 

 s. 

 fps na 12  a na zmniejszenie
Do wykorzystano kamery Dahua IPC-CB1C20-0280B 

oraz Dahua IPC-CT1C20-0360B. Komplet wynik  y w tabeli 1.  
 

p  
Table 1. Summary of video transmission delay time results for different parameters

 
 25 fps, 1080p, kodek 

h264, TCP/IP 
25 fps, 720p, kodek 

h264, TCP/IP 
25 fps, 720p, kodek 

h265, TCP/IP 
12 fps, 720p, kodek 

h265, TCP/IP 

transmisji wideo [s] 0,4  0,2 0,2 0,2 

 
Na podstawie dodatkowego testu s 

oraz 
Do Foxeer Predator V4 Micro, nadajnik TS832 5,8 GHz 
i odbiornik AV RCRC832 5,8 GHz. Zgodnie z rekomendacjami producenta moc generowana 
przez nadajnik i odbiornik 600 mW pozwala na komun  z robotem oddalonym 
do 5 km od centrum dowodzenia

 systemie 
 s.  komunikacji tego systemu jest jednak bardzo 

 oraz innych fal 
radiowych

 
w  

systemu 

oraz  licz  komunikacji 

przestrzeni miejskiej. Testy przeprowadzone w budynku wykonanym z konstrukcji 
onowej oraz szyb, p

do   tej  i-Fi. W celu 
m. 

W h w otwartej przestrzeni, kluczowe na uzyskane wyniki 
 

przypadku     sterowania   robotem     dla   ponad  250 m 
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w obszarze silnie zabudowanym (rys. 2)
 

za 

 
 

 
Rys. 2.  

3 kamer zamontowanych  na robocie 
Fig. 2. Maximum communication range of the robot and the view  

from 3 cameras mounted on the robot 
 

5. Wnioski 
 

 komunikacji Wi-F , 
stosowane do zdalnego sterowania 
komunikacji przy wykorzystaniu znanych roz  pozwala na opracowanie 

 ROS.  a
opracowania systemu wizyjnego do systemu sterowania

daje 

 dodatkowego 

Zastosowana architektura i konfiguracja kamer 
w 
obu  e 
w 
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