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Projekttid Lasperiod 1-2, HT 2022. Projektet klart senast vid projektkonferensen.
Rapportering Lopande rapportering: Varje vecka ska tid rapporteras per person och

aktivitet samt en statusrapport inlamnas.

LIPS-dokument:
Kravspecifikation
Projektplan med aktivitetslista
Oversiktlig tidplan
Enkel testplan
Designspecifikation
Testprotokoll

. Motesprotokoll med en enkel
statusrapportering

. Tid ska rapporteras per person och aktivitet
en gang i veckan

. Protokoll éver beslutspunkter

. Anvéndarhandledning

. Dokumentation av projektresultat i form av
en teknisk rapport

. Efterstudie med uppféljning av resultat och
anvand tid

Krav pa rapportering utdver LIPS-dokumenten:
« Muntlig presentation av foregaende funktionalitet for
bestéllaren
o Muntlig presentation av slutgiltigt system for bestallaren
. Posterpresentation
. Muntlig presentation for féretag dar
genomfdrande och resultat beskrivs
. Hemsida som beskriver projektet
. Film att publicera pa Youtube
o Nyskriven kod ska uppfylla (en sammanfattning av)
Googles kodstandard:
https://google.github.io/stylequide/cppguide.html
Parter Kund: Torbjérn Crona, Saab Dynamics
Bestallare: Jakob Aslund, ISY
Projektgrupp: 8-10 studenter
Projektets Undséttande av forsvunna eller skadade personer &r en farlig och
bakgrund och tidskravande process. | pafrestande miljoer kan det ofta ta mycket lang
syfte tid att avsoka ett omrade till fots samt leverera fornddenheter. | stallet
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for att soka av ett omrade manuellt sd kan autonoma robotar genomfora
uppgiften.

Detta projekt har pagatt i flera ar, med bade minrdjning och raddning av.
forsvunna och skadade manniskor som huvudsyfte. En markgaende
plattform i form av en bandvagnsrobot har skapats och forfinats med
tiden. Bandvagnsroboten &r utrustad med flera olika sensorer for att
mojliggora positionering i okanda miljoer. Dessutom finns en
quadcopter tillganglig for att utforska fran luften.

Arets projekt kommer att fokusera pé ett raddningsuppdrag i en
komplex miljo, vilket kommer att gora samarbete mellan de olika
plattformarna centralt. De bada plattformarna ska gemensamt utforska
ett omrade och identifiera en eller flera nodstallda samt leverera
fornodenheter till dem. | omradet kan dven personer som inte &r
nddstéllda finnas. Dessa ska identifieras men inte undséttas.

Uppdraget ska kunna utforas saval med de fysiska plattformarna som i
virtuell simuleringsmiljé. En redan utvecklad software-in-the-loop
(SIL) simuleringsmiljo i robot operating system (ROS2), kommer
kunna fungera som en grund for att kombinera de fysiska och virtuella
plattformarna.

Projekts mal och | |Malet med arets projekt ar som tidigare namnt, att planera och

effekt genomfora ett uppdrag déar bandvagnen och quadcoptern ska leverera
fornodenheter till nodstéllda i en komplex miljé. Nytt for i ar ar att de
nodstéllda inte nddvandigtvis ar stillastaende utan ror pa sig.
Bandvagnen och quadcoptern &r i ar utrustade med kameror och ska
anvanda dessa for att identifiera de nodstallda och faststélla deras
position. Eftersom de nddstéllda kan réra pa sig ska deras position
uppskattas kontinuerligt under tiden nér fornédenheter hdmtas. Detta
ska goras gemensamt av bandvagnen och quadcoptern. Leverans av
fornodenheter har tidigare endast gjorts i simulering, och ska i arets
projekt implementeras &ven for de fysiska plattformarna.

| arets projekt kommer det dven att finnas omraden i luften dar
quadcoptern inte far flyga, vilket innebér att en rorelseplanerare for
quadcoptern som kan ta hansyn till detta behéver implementeras.

Om tiden tillater ska funktionalitet for att kunna landa quadcoptern pa
bandvagnens landningsplatta utvecklas. I man av tid ar det ocksa
mojligt att inféra funktionalitet for att quadcoptern ska kunna sléappa
foremal. Det kréaver da att quadcopterns reglering utvecklas for att
kunna hantera en fordndring av massan i samband med att
fornddenheter slapps.
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Den nuvarande bandvagnen kommer vara utrustad med
landningsplattform, IMU (accelerometer, gyro, magnetometer),
odometer, kamera, Wi-Fi, Bluetooth och roterande lidar. Quadcoptern
kommer att vara utrustad med en IMU, kamera, och barometer.
Visionens positioneringssystem, Qualisys, kommer dven att sta till
gruppens forfogande och anvéndas som en simulerad GPS signal for att
mojliggdra positionering inomhus.

Projektets Projektet ar en del av ett det stérre projektet Search and Rescue pa Saab
l&ngsiktiga mal Dynamics som dven omfattar CDI1O-projektet Search and Rescue —
Underwater. Det langsiktiga malet for det 6vergripande projektet ar att
skapa ett system bestaende av samarbetande farkoster som autonomt
kan l6sa olika problem relaterade till avsokning samt lokalisering och
undséttning av nodstallda, saval i vattenmiljo som pa land.

Delprojektet Search and Rescue — Land har som langsiktigt mal att
skapa ett autonomt avsékningssystem som traffsékert och effektivt kan
soka av stora landomraden efter skadade personer samt kunna leverera
fornodenheter till dem. For att avsoka omraden, hitta personer, och
leverera férnddenheter maste saval reglering och planering som
positionering och kartering fungera bra. Systemet maste ocksa vara
enkelt att integrera med annan mjuk- och hardvara.

BP2 ska infalla senast tre veckor efter forsta forelasningen. Da ska
Delleveranser foljande levereras:

. Verbal presentation av systemet (helst fore
BP2)

. Kravspecifikation

. Projektplan inklusive tidsplan

. Utkast pa designspecifikation

\Vid BP3 ska foljande levereras:
. Designspecifikation
. Testplan

VVid BP4 ska foljande delfunktionalitet levereras:
« Forsta utkast av ett fungerande system i simulering
« Testprotokoll for krav pa ovanstaende funktionalitet

\Vid BP5 ska foljande levereras:
. All funktionalitet
. Testprotokoll
. Anvandarhandledning
. Presentation dar det visas att kraven i
kravspecifikationen &r uppfyllda
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\VVid BP6 (innan projektkonferensen) ska foljande levereras:
. Teknisk rapport
. Efterstudie med uppféljning av resultat och
anvand tid
. Posterpresentation
. Hemsida som beskriver projektet
. Film att publicera
. Installationsguide

Dessutom ska tidsrapportering per aktivitet och person samt
statusrapportering lamnas in till bestallare en gang per vecka.
Statusrapporten skall &ven skickas till kunden.
Projektdeltagare Deltagande i projektet kraver svenskt medborgarskap.

Projektroller som maste finnas i projektet:
. Projektledare (véljs av bestallare i samrad
med projektgruppen)
. Dokumentansvarig
. Designansvarig
. Testansvarig
. Mjukvaruansvarig
. Hardvaruansvarig
Gruppens samlade forkunskap skall inbegripa
. Reglerteknik
. Bildbehandling
. Signalbehandling och sensorfusion
. Programmering, programvaruarkitektur och
mjukvaruutveckling, (i synnerhet C++ och/eller Python)
. Kunskap om och intresse for datorhardvara

Onskade kunskaper/ intresse att lara sig mer av
. Rorelseplanering
. ROS (Robot Operating System)
. Target tracking

ISY:
Kontakter Jakob Aslund, jakob.aslund@liu.se (Bestéllare)
Anja Hellander, anja.hellander@liu.se (Handledare)

Saab Dynamics:

Torbjorn Crona, torbjorn.crona@saabgroup.com (Kund),
Linus Wiik, linus.wiik@saabgroup.com (Handledare),

Joel Wikner, joel.wikner@saabgroup.com (Handledare),

Ake Johansson, ake.johansson1@saabgroup.com (Handledare)
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Inforandebeslut Tas av bestallare vid BP2.

Inkdpsansvar All nodvandig utrustning och programvara tillhandahalls av Linképings
universitet och Saab Dynamics.
Kostnader Projektmedlemmar:
« Varje projektmedlem skall spendera 240 timmar pa
projektet
ISY:

« Handledningstid: 40 timmar
o Ett projektrum
Saab Dynamics:
. Handledningstid: 40 timmar

Finansiering/ Saab Dynamics
Kostnadsstélle




