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Enhanced Remote Operated Vehicle Interface for Munition Studies

Projekt EROVMUS ma na celu stworzenie ulepszonego interfejsu dla operatoréw autonomicznych pojazdéw
podwodnych (ang. Remotely Operated Vehicle — ROV), aby umozliwi¢ tatwiejsze i bardziej optacalne
wdrozenia ROV w misje zwigzane z zatopiong amunicja.

Po zakonczeniu Il wojny $wiatowej w obrebie Morza Pétnocnego i Battyku oraz w Morzu Srédziemnym
zatopiono ponad milion ton konwencjonalnych materiatéw wybuchowych i 600 tys. ton broni chemicznej.
Wykorzystanie dna morskiego do inwestycji przybrzeznych moze prowadzi¢ do eksploracji obszaréw, gdzie
potencjalnie moga znajdowac sie niewybuchy (ang. Unexploded Ordnance — UXO) lub zatopiona amunicja
konwencjonalna i chemiczna. Procedury oceny oddziatywania na srodowisko i protokoty bezpieczeristwa
wymagajg odnalezienia, identyfikacji i zagospodarowania srodkéw bojowych na planowanym obszarze
inwestycji. Jednym ze sposobéw monitorowania takich obszaréw jest wykorzystanie zdalnie sterowanych
pojazdéw (ROV) do precyzyjnej identyfikacji amunicji i pobierania prébek srodowiskowych.

Do przeprowadzenia inspekcji, operatorzy ROV muszg kontrolowaé nawigacje podwodng i sonar, aby zbliza¢
sie do obiektow wykrytych w trybie akustycznym i w oparciu o pomiary magnetometryczne, a w najblizszym
sasiedztwie obiektow, dodatkowo uzy¢ sonaréw i wysokosciomierzy, aby podczas zblizania nie doszto do
naruszenia zaréwno samego obiektu jak i otaczajacych osadéw, ktére mogtyby by¢ zanieczyszczone
chemicznymi srodkami bojowymi (ang. Chemical Warfare Agents — CWA) lub rakotwdrczymi produktami
degradacji materiatéw wybuchowych.

Do tej pory wykorzystywano mozliwie duze ekrany, na ktérych wyswietlane sg informacje ze wszystkich
dostepnych czujnikéw i kamer i/lub angazowano dodatkowy personel wspierajgcy w kontroli dostepnych
danych w zakresie nawigacji i operowania kamerami. Zwykle jest to uzupetnione przez przetwarzanie
zebranego materiatu, celem poprawy jakosci zebranych danych i wyciggniecia koricowych wnioskow
dotyczacych identyfikacji obiektu i okreslenia stanu korozji. W rezultacie obstuga ROV wymaga duzych
statkdw i platform, zapewniajacych przestrzen dla personelu obstugujgcego ROV oraz samego
oprzyrzadowania stacji kontroli. Koniecznos$¢ przeprocesowania danych wigze sie z tym, ze piloci ROV nie
otrzymuja ostatecznych, rozstrzygajacych informacji podczas nurkowania, a w rezultacie misje zajmuja
wiecej czasu lub musza zostaé powtdrzone.

Celem projektu EROVMUS jest usprawnienie operacji ROV poprzez zapewnienie lepszych interfejséw dla
operatoréow. Obejmuje to zaréwno rozwigzania programowe, jak i sprzetowe, ktére integrujg informacje z
wielu czujnikédw w jednym widoku i zapewniajg obraz online z mozliwoscig przetwarzania, aby umozliwic¢
operatorom ROV identyfikacje amunicji i jej stanu w czasie rzeczywistym.

Uogdlnione cele i oczekiwane rezultaty to:

1. Opracowanie nowej platformy wieloczujnikowej na potrzeby operacji ROV w obszarach, w ktérych moze
znajdowac sie zatopiona amunicja, tgczac obrazy z sonaru dookdlnego i patrzgcego w przéd oraz wiele
kamer wideo z korekcjg obrazu online i niekoncentrycznym oswietleniem.

Oczekiwane wyniki: Koncepcje i demonstracje pojazdéw ROV wyposazonych w nowg kombinacje wielu
czujnikéw optycznych i akustycznych do charakteryzowania amunicji.

2. Stworzenie naktadki obrazu danych nawigacyjnych, pomiaréw akustycznych i celéw sonarowych jako
rzeczywistosci rozszerzonej dla operatora ROV.

Oczekiwane wyniki: Oprogramowanie do integracji danych nawigacyjnych z systemdéw opartych na
USBL, danych sonaru i informacji z map na jednym ekranie, uzywane w czasie rzeczywistym przez
operatora ROV.

3. Opracowanie srodowiska wirtualnej rzeczywistosci, w ktérym operator ROV bedzie korzystac z catego
dostepnego kompletu sensoréw, bez koniecznosci uzycia wielu duzych wyswietlaczy.

4. Opracowanie hybrydowych algorytmoéw do zdalnego sterowania pojazdem podwodnym ROV w oparciu
o modele fizyczne wykorzystujgce dane z czujnikdw i wzbogacone o modele czarnoskrzynkowe
sparametryzowane poprzez uczenie maszynowe z danych historycznych.

Oczekiwane rezultaty: wirtualne S$rodowisko szkoleniowe dla operatoréw ROV, mozliwos¢
zautomatyzowania standardowych manewréw umozliwiajgca zadanie sterowania robotowi ROV, w celu
koncentracji uwagi operatora na misji i danych.

W ramach projektu zostang opracowane, przetestowane i zoptymalizowane narzedzia, dostosowane do
wykorzystania z wieloma modelami wiodacych marek istniejgcych pojazdéw typu ROV. Potencjalnie stworzy
to game produktow, ktére moga zosta¢ wdrozone przez producentéw pojazddéw ROV. Realizacja projektu
moze przynies¢ potencjalne korzysci w zakresie doskonalenia techniki, jak i tworzenia nowych miejsc pracy
oraz poprawy konkurencyjnosci panistw europejskich w sektorze technologii podwodnych.




