Szybszy i madrzejszy tazik ksiezycowy
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Autonomiczny tazik RAPID, stworzony przez GMV z mysla o szybszej eksploracji
kosmicznych terenéw, wesprze astronautéw na powierzchni Ksiezyca. W lipcu br.
rozpoczeto serie testéw terenowych w ramach projektu prowadzonego we wspoétpracy
z Europejskg Agencjg Kosmiczng (ESA). Testy wstepne przeprowadzane sg w
srodowiskach analogicznych do ksiezycowych.

Dla misji badawczych na odlegtych
planetach istotnym wyzwaniem sg
trudne do przewidzenia tereny.
Kluczowg role odgrywajg innowacyjne
systemy i odpowiednie przygotowanie
jeszcze na Ziemi / Zdjecie: GMV

Robotyka kosmiczna zostata uznana na globalnym rynku za technologie o kluczowym
znaczeniu dla przysztosci sektora space. Zaréwno ESA, jak i Komisja Europejska (KE)
finansujg wiele projektéw zwigzanych z technologia kosmiczna, ktére sg istotne nie
tylko dla eksploracji kosmosu, ale znajdujg zastosowanie réwniez w ztozonych
srodowiskach naziemnych, takich jak ratownictwo, gérnictwo czy elektrownie jadrowe.
To wtasnie na zlecenie Europejskiej Agencji Kosmicznej GMV zaczeto prace nad
stworzeniem najnowoczesniejszej platformy robotycznej - autonomicznego tazika,
zdolnego do bezpiecznego przemieszczania sie po obszarach ksiezycowych z
imponujacg srednig predkoscig 1,1 m/s. Taki wynik nigdy dotad nie zostat osiggniety
na powierzchni odlegtej planety przez zadnego autonomicznego robota. Tym razem
wykorzystano zaawansowany system nawigacji wizualnej, oparty na obrazach
generowanych przez kamery zamontowane na taziku.

W poczatkowej fazie projektu RAPID (ang. Robust and Semi-Autonomous Platform for
increased Distances) okreslono charakterystyke terenu misji, w tym planowane
odlegtosci do pokonania, rodzaje przeszkdéd, wymagania funkcjonalne komponentéw,


https://www.altair.com.pl/astronautyka
https://www.altair.com.pl/nowe-technologie

wymogi eksploatacyjne i testowe. Nastepnie inzynierowie z GMV opracowali mobilng
platforme, aby spetni¢ zatozone wymagania, szczegdlnie te dotyczace predkosci.
Przeprowadzono wiele usprawnien w obszarze wszystkich zaangazowanych
podsysteméw, w tym zawieszenia, charakterystyki kot, silnikéw i systemow zasilania.
Wykonano tez liczne symulacje interakcji tazika z terenem, aby zapewnic¢ utrzymanie
kontaktu, unikniecie poslizgu oraz zabezpieczenie przed przewréceniem sie.

GMV opracowato pétautonomiczny podsystem nawigacji, sterowania i kontroli (GNC),
ktérego gtéwnym celem jest zapewnienie ciggtego ruchu tazika, unikajgc postojéw w
trakcie pokonywania wyznaczonych tras, jak to robity

wykorzystywane dotgd pojazdy. Zastosowane przez GMV rozwigzanie umozliwito
prowadzenie tazika z wymagang predkoscig, skracajgc cykl sterowania w poréwnaniu
do konwencjonalnych rozwigzah. Projekt objat rowniez centrum sterowania, pozwalajac
na zarzadzanie réznymi poziomami autonomii - od zdalnego sterowania do wysytania
polecen autonomicznych, jak np. dotarcie do okreslonego punktu.

Aktualnie przeprowadzane sg wstepne testy terenowe RAPID na otwartych
przestrzeniach Hiszpanii tj. w rezerwacie przyrody Dehesa de Navalvillar oraz w
Nawarrze, gdzie warunki orograficzne sg zblizone do tych, jakie tazik mdégtby napotkad
na Ksiezycu lub Marsie. Celem testéw jest eksploracja skat z okreslonymi rodzajami
mineratdw, unikatowymi topografiami, Sladami wilgoci i pozostatoSciami po dawnych
korytach rzecznych. Takie badania przygotowujg tazik do przysztych misji
kosmicznych.

W przysztych misjach badawczych, powigzanych z Ilagdowaniem na odlegtych planetach,
kluczowym wyzwaniem jest trudny do przewidzenia stan powierzchni. Ograniczona
wiedza o terenie wokdét miejsca planowanego ladowania, a takze krotki czas reakcji ze
strony kontroli naziemnej wymagajg autonomicznego systemu poktadowego do
wykrywania zagrozen, aby umozliwi¢ lgdowanie z dala od przeszkéd, ktére mogtyby
narazi¢ catg misje na niepowodzenie. Oprogramowanie, ktére pozwoli w bezpieczny
sposéb wylgdowad na powierzchni Ksiezyca, opracowuje zesp6t GMV w Polsce. System
wykrywania i unikania zagrozeh (HDA) rozwijany jest dla Europejskiej Agencji
Kosmicznej i ma umozliwi¢ wykrywanie oraz unikanie potencjalnych przeszkéd w
czasie rzeczywistym. tazik wykorzystuje technologie LIiDAR do skanowania terenu oraz
kamery do tworzenia

map zagrozeh. Cho¢ LiDAR ma pewne ograniczenia, takie jak koszty i masa, pozwala
on na doktadniejsze rozpoznanie otoczenia. Niezwykle istotng cechg jest zdolnos¢
systemu HDA do analizy obszaru, oceny osSwietlenia, chropowatosci terenu i
szacowania nachylenia, co prowadzi do identyfikacji bezpiecznych miejsc



ladowania. To istotny krok w eksploracji kosmicznej, umozliwiajacy misjom dotarcie w
bezpieczne miejsca i unikniecie niebezpiecznych obszardw.
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