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1. ZAKRES

1.1. ldentyfikacja

Niniejszy dokument okresla specyfikacje wymagan dla modutu laserowego skanera
mapujacego w pojazdach UGV projektu TALOS.

1.2.  Kroétki opis systemu TALOS

Gtéwnym celem wielodyscyplinarnego projektu TALOS jest opracowanie i
zademonstrowanie w warunkach préby polowej innowacyjnej koncepcji mobilnego,
modutowego, skalowalnego, autonomicznego i adaptacyjnego systemu ochrony
granic Unii Europejskiej.

Cel projektu zostanie osiggniety poprzez zademonstrowanie gtéwnych cech tego
systemu. Gtownym zadaniem postawionym przed projektem jest weryfikacja
koncepcji systemu i zademonstrowanie uzytkownikom koncowym, ze postawione
wymagania zostaty osiagniete.

Bezzatogowe pojazdy naziemne (UGV - Unmanned Ground Vehicles) — w
demonstracyjnym modelu projektu TALOS zostang wprowadzone dwa rodzaje
pojazdédw UGV - pojazd-obserwator i pojazd patrolujacy/przechwytujgcy. Kazdy
pojazd UGV bedzie zawierat takie elementy funkcjonalne jak mobilna platforma,
nawigacja, sterowanie przemieszczaniem sie, sterowanie komunikowaniem sie,
zasoby danych oraz zasoby przetwarzania procesowego.

Najwazniejsze cele stawiane przed pojazdami UGV to patrolowanie, wykrywanie,
Sledzenie i przechwytywanie ewentualnych intruzéw na danym obszarze.
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1.3.

Schemat systemu UGV
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Ttumaczenie tekstow z rysunku 1 (w porzadku alfabetycznym)

Audio sygnaty audio

Commands komendy

Commands to Payload komendy dotyczace tadunku uzytecznego
Communication komunikacja

Constrains ograniczenia
Constrains Update aktualizacja ograniczen
Data dane

Data Logger

rejestrator danych

Detected Objects/Obstacles/Targets from/to C41

wykryte obiekty/przeszkody/cele z/do c41

Driving Directives

dyrektywy dotyczace kierowania

Environmental data

dane dotyczace Srodowiska

Environmental mapping

mapowanie srodowiska

E-STOP

[prawdopodobnie chodzi o emergency stop — zatrzymanie awaryjne)

Global Services

ustugi globalne

Health Monitor

monitorowanie poprawnego ogoélnego stanu urzadzenia

Instantaneous path

$ciezka chwilowa

Intruder Data

dane dotyczace intruza

Landmarks

terenowe znaczniki orientacyjne

Localization

lokalizacja

Manual Payload Control

reczne sterowanie tadunkiem uzytecznym

Map + Road Network

mapa + sie¢ drogowa

Mapping

budowanie mapy

Mission Commands

komendy odnoszace sig¢ do realizacji misji (zadania)

Mission Directives

dyrektywy odnoszace sie do realizacji misji (zadania)

Mission execution status

stan realizacji misji (zadania)

Obstacles of interest

powazne przeszkody

Path Execution

realizacja $ciezki ruchu

Path Planning

planowanie sciezki ruchu

Payload Mission Planning

planowanie tadunku uzytecznego dla misji (zadania)

Payloads tadunki uzyteczne

Payloads Interface interfejs zarzadzania tadunkami uzytecznymi
Pos/Att/Vel pozycja / potozenie / predkos¢

Perception postrzeganie

Recource [resource?, recourse?] Manager

zarzadzanie zasobami (resource) lub trasa ucieczki (recourse)

Road Center

centrum drogowe

SLAM Pos pozycja wg metody SLAM (Simultaneous Localization and
Mapping — jednoczesna samolokalizacja i budowanie mapy)
Status status

System Control & Intelligence

sterowanie systemem i sztuczna inteligencja

System Capabilities and Constrains

mozliwosci i ograniczenia systemu

Targets

cele

Teleoperated Driving Direction

zdalne wyznaczanie kierunku jazdy

Vehicle Interface

interfejs obstugi pojazdu

Velocity Limit ograniczenie predkosci
Video sygnaly video
World Model model $wiata

Wrench effort

pojedyncze uzycie mechanizmu kierujacego




TQLaS

1.4. Przeznaczenie modutu laserowego skanera mapujacego

Przeznaczeniem modutu laserowego skanera mapujacego jest dostarczanie danych
o terenie otaczajgcym pojazd do modutu lasera mapujacego.

2. PRZYNALEZNE DOKUMENTY

Ponizsze dokumenty, w wersjach doktadnie tutaj okreslonych, stanowig czesc
specyfikacji, stanowigcqg rozszerzenie zakresu podanych tutaj informacji. W razie
wystapienia konfliktu z wersjami dokumentow, do ktérych podane sg tutaj odsytacze,
obowigzujg dane szczegdtowe z rozdziatow 2 i 3.

2.1. Specyfikacje
IEC 68-2-29 (wibracje).
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3. WYMAGANIA

3.1.  Wymagania funkcjonalne

3.1.1. Mozliwosci laserowego skanera mapujacego

Modut laserowego skanera mapujacego bedzie posiadat nastepujace mozliwosci:
e Bedzie zdolny do skanowania 64 ptaszczyzn.

e Bedzie zdolny do dostarczania odczytéw dotyczacych zasiegu i
intensywnosci.

e Bedzie zdolny do skanowania do 100 metrow przy wspdtczynniku odbicia
@ 80%

e Bedzie zdolny do skanowania do 50 metréw przy wsp6tczynniku odbicia
@ 10%

3.1.2. Dokladnos¢

Doktadno$¢ pomiaru zdalnego skanera laserowego powinna by¢ lepsza niz 0,04 m.

3.1.3. Rozdzielczos¢

Rozdzielczos¢ liniowa pomiaréw skanera laserowego powinna wynosi¢ 0,5 cm lub
lepie;.

3.1.4. Czestotliwos¢ skanowania

Skaner laserowy powinien by¢ zdolny do pracy z czestotliwoscig 10 Hz lub wyzsza.

3.1.5. Skanowanie

Zakres skanowania poziomego powinien wynosi¢ 360 stopni we wszystkich 64
ptaszczyznach.

3.2. Interfejsy zewnetrzne skanera laserowego

3.2.1. Interfejs fizyczny

Skaner laserowy powinien komunikowaé sie z komputerami pojazdu UGV poprzez
sie¢ Ethernet lub ztacze RS-232/422.
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3.2.2. Dane dostarczane przez skaner laserowy

Skaner laserowy powinien dostarcza¢ przynajmniej nastepujace dane:
e Pomiary odlegtosci
e Pomiary intensywno$ci

e Pomiary katowe

3.3. Wymagania dotyczace adaptacyjnosci

Modut skanera laserowego nie powinien potrzebowa¢ zadnej adaptacji do
okreslonego zakresu dziatan.

3.4. Wymagania dotyczace bezpieczenstwa

3.4.1. Wstep

System powinien by¢ zaprojektowany w taki sposob, aby wszelkie poziomy
czynnos$ci konserwacyjnych byty bezpieczne pod wzgledem narazenia na udary
elektryczne, chemikalia, ostre czesci i inne zagrozenia. System skanowania powinien
by¢ tak zaprojektowany, aby nie grozit zranieniem palcow, wciggnieciem witosow,
elementéw ubrania i przewoddéw w ruchome czesci.

3.4.2. Bezpieczenstwo promieniowania

Klasa bezpieczenstwa lasera powinna by¢ zdefiniowana jako klasa 1M (urzadzenie
bezpieczne dla oczu).

3.4.3. Bezpieczenstwo operacyjne

Skaner laserowy bedzie uruchamiat laser tylko w trakcie transmisji danych.

3.5. Wymagania dotyczace zabezpieczenia i ochrony prywatnosci

Nie dotyczy

3.6. Wymagania dotyczace ochrony srodowiska

System powinien by¢é zdolny do osiggania wszystkich parametréw, wigcznie z
parametrami operacyjnymi odnoszacymi sie do okien optycznych, zgodnie z
warto$ciami zdefiniowanymi w niniejszej specyfikacji.
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3.6.1. Temperatura

Warunki temperaturowe, ktére system powinien by¢ w stanie wytrzymaé (gdy pracuje
i gdy nie pracuje), powinny by¢ nastepujace:

Wysoka temperatura:

e Praca: co najmniej +50°C

Niska temperatura:

e Praca: co najmniej -10°

3.6.2. Klasa ochrony IP

System powinien posiada¢ klase ochrony IP (zabezpieczenie przed penetracjg
czynnikbw zewnetrznych) réwng co najmniej 67 (petne zabezpieczenie przed
wptywem pytu i wody)

3.6.3. Wibracje i udary

Warunki wytrzymato$ci na wibracje, jakg powinien dysponowac¢ system (gdy pracuje i
gdy nie pracuje) powinny by¢ zgodne ze zdefiniowanymi w nastepujacych normach:

IEC 68-2-29 (10g przy 20ms, 1000 cykli)

3.7. Wymagania dotyczace zasoboéw komputerowych

Nie dotyczy
3.8. Czynniki majace wptyw na jakos¢ modutu

3.8.1. Latwosé konserwaciji

3.8.1.1. Koncepcja dokonywania konserwag;ji

Koncepcja dokonywania konserwacji bedzie bazowaé na odpowiednich instrukcjach
dostarczonych przez producenta.

3.8.1.2. Obstuga wyposazenia

Przepisy dotyczace instalowania modutu na pojezdzie powinny umozliwia¢ demontaz
i wymiane elementow przez jednego cztowieka, postugujacego sie jedynie
standardowymi narzedziami recznymi.
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3.8.1.2.1. Zabezpieczenie przed nieprawidlowym podiaczeniem

Konstrukcja modutu bedzie charakteryzowaé¢ sie cechami uniemozliwiajgcymi
nieprawidtowe instalowanie, podtgczanie przewoddw, wtyczek elekirycznych lub
wszelkich innych elementéw, mechanicznych lub elektrycznych w niewtasciwy
sposbdb. Aby wyeliminowac¢ wszelkie takie ewentualnosci, modut bedzie zawierat
mechanicznie klinowane dopasowania, réznigce sie rozmiarami ztaczki itp.

3.8.2. Zdolnos¢ do transportowania

Moduty skaneréw laserowych zainstalowane na pojazdach UGV beda utatwiaty i
umozliwiaty wszelkie rodzaje poruszania sie pojazdéw UGV, przewidywane dla
zapewnienia wiasciwego wykorzystania, rozmieszczenia i zapewnienia wsparcia
logistycznego.

3.8.3. Wzajemna zastepowalnosé

Zastgpienie kazdego modutu skanera laserowego przez taki sam czujnik bedzie
mozliwe bez potrzeby przeprowadzania jakiejkolwiek regulacji, z wyjatkiem
aktualizacji pliku dokumentowania kalibracji (elektrycznej lub mechanicznej).

3.8.4. Wymagania dotyczace zasilania elektrycznego

Moduty skanera laserowego beda dostosowane do wejs¢ napiecia statego o
wartosciach od 12V do 18V.

3.8.5. Wymagania dotyczace instalacji mechanicznej

Producent skanera laserowego wyspecyfikuje wymagania dotyczace instalacji
mechanicznej.

3.8.6. Ograniczenia projektowe i konstrukcyjne

Producent skanera laserowego wyspecyfikuje ograniczenia eksploatacyjne oraz
ograniczenia instalacyjne.
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