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u ronjenju zapocinje 1. sijecnja 2014., a traja

SVEUCILISTA & | : : : _.: ;8 : Lo ¢e tri godine. Naravno, na projektu sudjelujei_:,

¢itav niz drugih europskih partnera, ali o tom
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ste u misiju podvodne potrage

BUDUCNOSTI ; F _’\. : _‘; _ iq ‘ : o ‘ - -’ ili spasavanja. Ispred vas ide vas

ronilacki buddy koji provjerava je

_ li sve sigurno i ima li kakve opa-
snosti. Isto tako, tom buddyju mozete dati bilo
koju naredbu koju ¢e on bespogovorno sli-

ti. Ili pak 0vo: na podvodnom ste arheo-

astitu SIgurnost kao
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docent na zagrebackom FER-u.

On istice kako je temeljna ideja projekta
istrazivanjem i razvijanjem nove tehnolo-
gije omoguciti interakciju izmedu ronilaca i
autonomnih robota. "Ideja je razviti multi-
komponentnog robota koji bi bio u mogu¢no-
sti uciti, interpretirati i adaptirati se na pona-
$anje ronioca i njegovo fizi¢ko stanje’, kaze
Miskovi¢ i dodaje kako je nekoliko specifi¢nih
ciljeva projekta. Jedan od njih je da se razvije
kooperativni robotski sistem sastavljen od
podvodnog i povrsinskog vozila koji su spo-
sobni komunicirati s roniocem, kao i razvija-
nje pouzdanog podvodnog senzorskog sustava
koji bi bio u moguénosti raspoznavati poziciju
i gestikulaciju ronioca. "Zelimo razviti i algo-
ritme koji bi omogucili razumijevanje ponasa-
nja ronioca, primjerice interpretaciju svjesne i
nesvjesne, odnosno neverbalne komunikacije.
Potom treba definirati i implementirati kogni-
tivne algoritme navodenja i kontrole preko
kooperativnih formacija i manevara s roni-
ocem kao dijelom formacije, kao i interpreti-
rati kompleksne sekvence gesta ronioca kako
bi omogudili kognitivno planiranje zadataka’,
rekao je Miskovic.

Tijekom projekta tim ¢e imati dva validacijska
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zadataka, prvi krajem druge godine projekta,
a drugi na kraju samog projekta. Tijekom
demonstracije zadataka bit ¢e, naravno, orga-
nizirano i sluzbeno predstavljanje rezul-
tata. Prvi od tih zadataka odnosi se na, na
pocetku spomenutu, misiju potrage i spa-
$avanja. "Potraga i Caddy c¢e voditi ronioca
kroz prethodno definiranu misiju. Uobicajen
nacin navodenja potezanjem $page po dnu bi
se izbjegao uporabom ronilice koja ¢e navo-
diti ronioca. Tijekom misije autonomni roni-
lacki buddy, odnosno ronilica, pratit ¢e predo-
dredeni put, osigurati da ga ronilac prati, ali se
pritom drzati na odredenoj udaljenost kako bi
omogucio sigurnost ronioca i pravilnu inter-
pretaciju gesta i ponasanja ronioca. Jasno, u
bilo kojem trenutku ronilac moze zaustaviti

misiju, promijeniti parametre te narediti auto-
nomnom buddyju da izvede sli¢ne zadatke",
objasnjava Miskovic.

Drugi validacijski zadatak je pak arheoloska
misija. "Znaci, Caddy sistem dovest ¢e ronioca
direktno na mjesto gdje je zavrseno prethodno
uzorkovanje. Time Ce se izbje¢i dosadasnje
postavljanje okvira na morsko dno. Na lokali-
tetu, ronilac ¢e gestama narediti automatskom
buddyju da izvede neke potrebne zadatke, kao
da fotografira, napravi mozaik odredenog
podrucja ili jednostavno upali svjetlo. Cijelo
to vrijeme buddy mora drzati optimalnu pozi-
ciju u odnosu na ronioca kako bi osigurao nje-
govu sigurnost i omogudio interpretaciju gesta
i ponasanje ronioca, pravilno protumaciti

Ronilica ¢e manevriratiu
blizini ronioca te izvoditi
kognitivno pona3anje u skladu
sroniocem i njegovim fizickim
stanjemigestama
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Laboratorij za podvodne sustave
i tehnologije (LABUST) djeluje
kao dio FER-a pod vodstvom
prof. dr. sc. Zorana Vukica.
Laboratorij se bavi znanstveno-
istrazivackom, stru¢nom i obra-
zovnom djelatnoscu. LABUST
sudjeluje u brojnim nacionalnim

i medunarodnim projektima, kao
Sto su trenutno projekt "New
operational steps towards an
alliance of European research
fleets" (EUROFLEETS2) te
uspjesno zavrseni projekti CURE
i CART. Trenutno zaposljava pet
istraZivaCa, a za potrebe projek-
ta Caddy zaposlit
e jos dvoje.
Koordinator
Caddy projekta
je 31-godisnji
doc. dr. sc.

Nikola Miskovic.
Diplomirao je
2005., a dokto-
rirao 2010. na
Fakultetu elek-
trotehnike i racu-
narstva SveuciliSta u Zagrebu.
0d 2010. zaposlen je na mjestu
docenta na zavodu za automa-
tiku i racunalno inZenjerstvo.

Uz sudjelovanja kao istrazivac
laboratorija u FP7 projektima
trenutno je i voditelj nacionalnog
BICRO projekta "Autonomous
surface platform for diver navi-

doc.dr.sc.Nikola
Miskovic¢
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’nareb‘njoca te izvesti zadatak i prihva-
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titi plan misije prema uputstvu ronioca’, kaze
Miskovi¢.

A kako bi Caddy ustvari trebao funkcionirati?
"Koncept se sastoji od ronioca, autonomne

Projekt je dodijeljen
FER-ovuLaboratorijuza
podvodna istrazivanja
koji djeluje kao dio
Zavodaza automatikui
racunalno inZenjerstvo
toga fakulteta, a kao
koordinator projekta
FERjezaduZenza
vodenje i diseminacijske
aktivnostite organizaciju
validacijskih aktivnosti
koje ¢e se odvijatina
lokacijama u Hrvatskoj

dodaje kako ce se razviti tri naprednije funk-
cionalnosti: promatrac, rob i vodic.

"Kod 'promatraca’ sustav cijelo vrijeme pro-
matra ronioca te interpretira njegovo pona-
Sanje, npr. polozaj i stanje tijela, znakove

&
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U projektu sudjeluje sedam eu-fbijskih__ par-
tnera. Osim FER-a, odnosno njegova

delle Ricerche iz Italije, Instituto Superig

Temeljnaideja projektaje
istrazivanjem irazvijanjem
nove tehnologije omoguciti
interakciju izmeduronilacai
autonomnih robota
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ronilacku zajednicu najvise je zaduzena nepro-
fitna organizacija DAN Europe. Njihova glavna
uloga u projektu je provjeriti ispravnost i sigur-
nost CADDY uredaja, ali ¢e takoder doprini-
jeti prikupljanjem ronilackih podataka’, kaze
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lokacijama u Hrvatskoj. Sto se ti¢g:tehni¢kog
dijela, FER ¢e razviti podvodnu ronilicuzkoja
¢e komunicirati s roniocem. Povrifisko¥ozilo
je vec razvijeno, a nadogradnja ce se épravit

Laboratorija za podvodne sustave i tehnologije

(LABUST), sudjeluju jos Consiglio Nazionaly
A

podvodne ronilice i autonomne povrsinske

platforme. Ronilac ¢e komunicirati s autono-
mnom ronilicom koja ¢e manevrirati u bli-

panike i dusi¢ne narkoze, a takoder interpre-
tira geste ronioca te time komunicira s ronio-
cem. Kod 'roba’ sustav pruza pomo¢ roniocu,

Miskovi¢. Europska komisija financira pro-
jekt u iznosu 3,7 milijuna eura. Od tog iznosa
FER ¢e za potrebe projekta dobiti financiranje

kako bi se $to bolje ostvarili zadani ciljevi.
Prema ocekivanom, projekt bi trebao imati i
svoju prakti¢nu primjenu u stvarnosti. "Ideja

7
Rice Insttato Superigf
Technico iz Portugala, zatim sveucilista Jagob (7 /
University iz Njemacke, Universtaet )iejrg',.,j ‘

. .. . . o ’" ’.
iz Austrije, University Of Newcastle//)lgq‘rr‘" |

zini ronioca te izvoditi kognitivno ponasanje
u skladu s roniocem. Autonomna povrsinska
platforma koja komunicira s roniocem i auto-
nomnim podvodnim robotom sluzi kao komu-
nikacijska veza s komandnim centrom, ali
takoder ima klju¢nu ulogu u navigaciji autono-
mne ronilice. Platforma mora prilagoditi svoje
kretanje kako bi optimizirala uvjete za pobolj-
$anu komunikaciju i preciznost navigacije svih

A o SRURTER] ¥ .y, Py
fr%l &)n{)'onentl‘ ormacije", kaze Miskovic i
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slika lokaciju, radi mozaik, osvjetljava iz razli-
¢itih kuteva ovisno o potrebi ronioca, dok ce
kod 'vodica' sustav biti u mogucénosti dovesti
ronioca, naravno na njegov zahtjev, od jedne
do druge lokacije po predefiniranom putu.
Takoder, u slucaju opasnosti moci ¢e dovesti
ronioca do odredene tocke na povrsini, prateci
pravila dekompresije, a takoder ¢e moc¢i nave-
sti ronioca do broda u slucaju da se izgubi",
pojasnjava Miskovic.

Tyne iz Ujedinjenog Kraljevstva te nepfofitna’ 1

ronila¢ka organizacija Divers Alert Networ
Europe Foundation — DAN Europe. %
"Uglavnom su to partneri s velikim iskﬁst(()rﬂj‘
u radu s ronilicama i autonomnim susta-
vima. Zato je zanimljivo istaknut} sudjelovanjé
Antropoloskog odsjeka Sveucilista u Becu, koji
se uglavnom bave interpretacijom ponasanja
ljudi, a u projektu e njihova uloga biti razumi-
janje i interpretacija por;%éan"(‘)ﬁioga. Za
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Prema ocekivanom, projekt bitrebao imatii
svoju prakti¢nu primjenu u stvarnosti

~ .

Europske komisije u iznosu od oko 700 tisuca
eura.

Projekt je dodijelien FER-ovu Laboratoriju
za podvodna istrazivanja, koji djeluje kao dio
Zavoda za automatiku i racunalno inzenjer-
stvo toga fakulteta. Kao koordinator projekta,
FER je zaduZen za vodenje i diseminacijske
aktivnosti projekta. Takoder organizator je
validacijskih aktivnosti koje ¢e se odvijati na

je da nakon zavrsenog projekta u suradnji s
ostalim partnerima nastavimo komunika-
ciju s industrijom, tako da razlicite razvijene
komponente sustava postanu proizvodi dostu-
pni na trzistu. U sklopu projekta smo osno-
vali i Korisni¢ki Odbor (User Board) u kojem
je znatan broj industrijskih partnera koji su
pokazali interes za rezultate projekta’, kaze
Miskovic.




