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Robot do zastosowań inspekcyjnych w  
górnictwie - projekt AMICOS
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Robotyka inspekcyjna w górnictwie
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JEŚLI NIE ROBOTY TO CO?
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AMICOS
•Inspekcja infrastruktury technicznej

•Wsparcie akcji ratowniczych

•Monitorowanie środowiska
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Inspekcja: Człowiek vs. Robot
Problem Człowiek Robot

Skala Długie dystanse do pokonania, 

przestrzenne rozproszenie 

infrastruktury, powtarzalność obiektów

dużo takich samych elementów, łatwo się 

pomylić, coś przeoczyć, powtarzalność 

męczy

teoretycznie bez znaczenia, w praktyce jedynym 

ograniczeniem jest zasilanie, powtarzalność zadań 

upraszcza misję

Detekcja Nie wszystko widać lub słychać Człowiek może polegać tylko na zmysłach 

(widzieć, słyszeć, powąchać)

na robocie można zamontować wiele różnych czujników i 

dobrać je w sposób dedykowany dla danego zastosowania

Ewidencja Potencjalnie duża ilość różnorodnych 

informacji do zarejestrowania

Jeżeli wydarzy się kilka rzeczy, łatwo o 

czymś zapomnieć, pominąć czy przegapić

robot zapisuje wszystkie informacje w pamięci, nic nie 

zostaje pominięte ani zapomniane

Wiarygodność Obiektywizm obserwacji i wiarygodność 

interpretacji

nawet jeżeli człowiek coś zauważy to 

zmysły są zawodne, można popełnić błąd

robot się nie męczy, dane zmierzone przez czujniki są 

obiektywne, wyniki analiz można ponownie weryfikować w 

przyszłości ze względu na dostępność danych źródłowych.

Człowiek Zmęczenie, trudne warunki 

środowiskowe, problemy 

bezpieczeństwa

Dotyczy Nie dotyczy

Zaangażowanie Czas, płaca, zasoby ludzkie trzeba wysłać człowieka i mu zapłacić, 

inspekcja jest długotrwała, marnowanie 

zasobów ludzkich

Koszt jest poniesiony jednorazowo przy zakupie, robot nie 

pobiera pensji i nie naraża życia
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Wyzwania



8

Istniejąca technologia
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Dlaczego potrzebna jest robotyka mobilna
•Roboty dla inspekcji (tunele, infrastruktura, rury),

•Roboty dla ratownictwa (zmiany geometrii, warunki środowiskowe, dostęp do lokalizacji),

•Robotyzacja procesów technologicznych (wiercenie, transport autonomiczny, rozbijanie 

brył),

•Robotyzacja zadań pobocznych (mapowanie, eksploracja)
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THING
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ANYmal (ETH Zurich)

http://drive.google.com/file/d/16tBT2nvMuKWBikgG8s7U9HgZoTF-cqiE/view
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Rozwijane rozwiązanie
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http://drive.google.com/file/d/1fmFjPkmSFStFR3igqA0djQtFDBuHnC0W/view
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Robot inspekcyjny – eksperymenty w laboratorium

Detekcja i lokalizacja przegrzanych 

krążników przenośnika taśmowego 
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Testy terenowe – skanowanie i mapowanie
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Testy terenowe – poszukiwanie ludzi
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Testy terenowe – Kopalnia odkrywkowa
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http://www.youtube.com/watch?v=Z0eaCi9YtkI
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