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KARTA PROBLEMU SPOtLECZNO-GOSPODARCZEGO

1. Tytut

I. Instytucja zgtaszajaca

System precyzyjnego lgdowania na niestabilnej platformie dla jednostki
bezzatogowe;j

2. Zgtaszajacy

Centrum Naukowo-Badawcze Ochrony Przeciwpozarowej

3. Opis problemu

W wielu sytuacjach, w ktérych prowadzg dziatania stuzby ratownicze,
dostepne srodki pozwalajg na rozpoznanie gtdwnie na podstawie
istniejgcych, niekoniecznie aktualnych map lub zdjeé¢ satelitarnych i
znajomosci terenu uczestnikdw akcji, operujacych z ziemi i posiadajgcych
ograniczone pole widzenia oraz mozliwos¢ dotarcia na miejsce w
trudnodostepnym terenie. Dziatania takie mogg by¢ wspierane z
wykorzystaniem latajgcych platform bezzatogowych (UAV). Istnieje jednak
problem zwigzany z automatycznym powrotem takich UAV do swoich stacji
bazowych, szczegdlnie w przypadku ztych warunkéw atmosferycznych oraz
platform ruchomych (np. todzie).

3. Koordynator

1. Istotnos¢ problemu
oraz mozliwos¢
spozycjonowania
problemu w branzy ICT

Il. Kryteria dopuszczajace (zgodnos¢ z celami e-Pionier)

st. bryg. mgr inz. Krzysztof Biskup

W takich sektorach jak ratownictwo medyczne, stuzby strazy pozarnej, strazy
granicznej czy policja, coraz czesciej wykorzystywane sq systemy dronowe
(UAV). Dla tych stuzb niezwykle istotna jest szybkos¢ podejmowanej akcji oraz
angazowanie jak najmniejszych zasobdw ludzkich w dziatania wspomagajqgce.
Akcje ratownicze wigzq sie z trudnymi warunkami dziatania i sq prowadzone
niezaleznie od panujgcych warunkdéw atmosferycznych i terenowych. W
zwigzku z tym niezwykle istotne staje sie znalezienie rozwiqzania, ktdre
pozwolina jak najbardziej automatyczne uzycie systemu bezzatogowego,
ktory bedzie w stanie pracowaé w trudnych warunkach. Start UAV jest
czynnosciq szybkq i nieskomplikowang, podobnie jak sam lot, ktdry przy
obecnej technologii moze by¢é wykonywany autonomicznie i nie wymaga
duZego zaangazowania operatora. Lgdowanie natomiast, zajmuje zasoby w
postaci czasu oraz operatora, ktére sq kluczowe przy przebiegu akcji. Istotg
problemu jest petne zautomatyzowanie tego procesu, tak aby z duzg
niezawodnosciqg pozwalat na samodzielne Igdowanie UAV na niestabilnej
platformie w warunkach w jakich prowadzone sq akcje ratownicze.

Rozwigzanie tego typu wymaga zastosowania ztozonych algorytmow
sterowania z wykorzystaniem systemu wizyjnego oraz danych z czujnikéw
monitorujgcych rozne rodzaje oddziatywan. Algorytmy takie muszg
zostac dostosowane do ograniczenr wynikajgcych chociazby z ograniczonego
zasilania, wagi i mocy obliczeniowej. Powinny one uwzgledniac specyfike
rozwigzan UAV oraz warunkdw, w ktorych bedq uzytkowane.
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2. Unikalnos¢ Aktualnie na rynku nie istnieje system pozwalajgcy na przeprowadzenie
problemu oraz aspekty | autonomicznego Ilgdowania w warunkach, w ktdrych przeprowadzane sq
badawcze akcje ratunkowe. Istniejgce systemy nie wykazujq sie wymagang precyzjq
oraz odpornosciq na trudne warunki atmosferyczne. Dodatkowo nie istnieje
rozwigzanie umozliwiajgce przytwierdzenie w sposob stafy jednostki
bezzatogowej do lgdowiska po wylgdowaniu. Jest to istotne w zwiqzku z
mozliwosciq poruszania sie pojazdu uczestniczgcego w akcji (lgdowiska) po
nierdwnym terenie.

Dostepne systemy autonomicznego lgdowania:

e IR-Lock -https://irlock.com/— system autonomicznego lgdowania na
ptaskiej powierzchni wykorzystujgcy znaczniki z diodami IR i
modutem kamery.

e Airobotics - http://www.airobotics.co.il/ - system wykorzystujgcy

dedykowany zestaw UAV + stacja dokujgca. Rozwiqzanie zajmuje
bardzo duzo miejsca i jest stacjonarne. Dodatkowo jest drogie.

e Istniejq rozwigzania amatorskie, ktére nie pozwalajq osiggngc¢ duzej
precyzji i niezawodnosci, przystosowane sq do ptaskich powierzchni.

Dostepne na rynku rozwigzania nie pozwalajg na autonomiczne Igdowanie
drona na niestabilnej i przemieszczajgcej sie platformie, ktore wykazujq sie
niezbednqg precyzjq, niezawodnoscig, a takze pozwalajgce na prace w
trudnych warunkach wystepujgcych podczas akcji ratowniczej. Nie istniejq tez
systemy integrujgce dostepne juz na rynku rozwiqzania optyczne,
radiolokacyjne i wykorzystujgce nawigacje satelitarng w celu uzyskania
lepszej precyzj lgdowania.,

. Parametry poszukiwanego rozwigzania problemu

1. Kryteria oceny MVP | 1. Czas trwania lgdowania od momentu wejscia w strefe rozpoczynajgcq
sekwencje Ilgdowania (stozek zaczynajqcy sie w centralnym punkcie
lgdowiska o kgcie 70° i wysokosci 10m — tj. w zatgczniku 1).

2. Czas instalacji rozwigzania od momentu dotarcia na miejsce zdarzenia do
momentu osiggniecia funkcjonalnosci umozliwiajqgcej rozpoczecie sekwencji
lgdowania

3. Powtarzalnos¢ udanej sekwencji lgdowania. (Za nieudane lgdowanie
uznaje sie takie, ktore powoduje trwate uszkodzenie jednostki bezzatogowej,
uniemozliwiajqce jej dalsze dziatania operacyjne lub po 5 nieudanych préb
autonomicznego lgdowania nastqpi koniecznos¢ przejecia kontroli przez
operatora i wykonanie Igdowania w trybie manualnym)

4. Powrdt na platforme i lgdowanie odbywa sie w sposob catkowicie
automatyczny, bez ingerencji operatora.

2. Wartosci progowe Problem zostanie uznany za rozwigzany w przypadku tgcznego spetnienia
kryteriow wskazanych ponizej warunkow.

MVP uznaje sie za dziatajgcy poprawnie, jezeli UAV jest w stanie wylgdowac
automatycznie na pojezdzie strazy pozarnej klasy SLOp, SLRR lub SDt
poruszajgcym sie po drodze polnej, nieutwardzanej z predkosciq
nieprzekraczajgcq 20km/h, w przynajmniej 7 z 10 préb oraz w czasie nie
dtuzszym, niz 2 minuty od momentu rozpoczecia sekwencji lgdowania. W
przypadku prob nieudanych jedynie 1 na 100 moze koriczy¢ sie uszkodzeniem
UAV. W pozostatych przypadkach UAV nie mozZe zostac uszkodzony i
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dopuszcza sie koniecznosc ingerencji operatora (np. zabezpieczenie UAV,
manualne wsparcie procesu lgdowania itp.).

MVP uznaje sie za dziatajgcy poprawnie, jezeli UAV bedzie w stanie przystgpic
do akcji (wystartowac) w czasie nieprzekraczajgcym 10 minut od dotarcia na
miejsce rozpoczecia testu.

MVP uznaje sie za dziafajqcy poprawnie, jezeli zainicijowanie sekwencji
powrotu i lgdowania bedzie wymagato wydania pojedynczej komendy
operatora, amanewr ten bedzie odbywat sie bez jego dalszego nadzoru.

3. Procedura i warunki
testu akceptacyjnego
MVP

Test akceptacyjny polegac bedzie na autonomicznym wylgdowaniu jednostkg
bezzatogowq na poruszajgcym sie pojeZdzie klasy SLOp lub SLRR po drodze
nieutwardzonej o nachyleniu maksymalnie 20%.

Test akceptacyjny zostanie przeprowadzony niezaleznie zarowno w ciggu
dnia jak i nocy. Widocznos¢ musi by¢ nie mniejsza niz 20m. Dopuszczalny jest
opad atmosferyczny w postaci deszczu lub Sniegu o nasileniu nie wiekszym,
niz stopien 5 w skali Chomicza. Zakres temperatury powietrza przy jakiej
moze zostac przeprowadzony test wynosi od -25 stopni do + 50 stopni. Stata
predkosc wiatru nie moze by¢ wieksza niz 80% maksymalnej predkosci
osiqganej przez wykorzystywanego drona. Platforma Ilgdowania musi mie¢
gabaryty nieprzekraczajqce 1,5m Srednicy.

Test akceptacyjny bedzie przebiegac na terenie udostepnionym przez
jednostke zgtaszajgcq problem z wykorzystaniem udostepnionego przez nig
pojazdu. Jednostka obliguje sie takze do dostarczenia operatora o
uprawnieniach umozliwiajgcych przeprowadzenie testu.

Test akceptacyjny bedzie odbywac sie z wykorzystaniem UAV o masie w
przedziale od 2 do 7 oraz maksymalnej predkosci do 60 m/s .

* Wypetnienie wszystkich pdl jest obowigzkowe

Oswiadczenia

1. Nizej podpisany/a jest osobg uprawniong do reprezentowania instytucji zgtaszajgcej problem w

zakresie dotyczacym realizacji projektu e-Pionier.

2. Ztozenie niniejszego zgtoszenia oznacza, ze w przypadku znalezienia rozwigzania problemu instytucja

zgtaszajgca rozwazy zakup rozwigzania wytworzonego na bazie MVP.

3. Instytucja zgtaszajgca problem udostepni infrastrukture techniczng umozliwiajacg przeprowadzenie

testu akceptacyjnego MVP zgodnie z procedurg opisang w punkcie I11.3. niniejszego zgtoszenia.

4. Instytucja zgtaszajgca problem zobowigzuje sie umozliwi¢ zespotom wykonawczym przeprowadzenie

testow MVP w jej infrastrukturze, zgodnie z procedurg opisang w punkcie I11.3. niniejszego zgtoszenia.

Data i podpis osoby uprawnione;j:
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