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Streszczenie pracy doktorskiej
ooAutonomiczne urządzenie wspierające pracę człowieka. Robot z funkcją transpońową'o

Roboty i inteligentne oprogTamowania pojawiają się coraz częściej w ludzkim otoczeniu, lowarzysząc w codziennych
czlmnościach. Twórcy wciąż znajdują dla nich nowe zastosolvania, a popyt na ich wykorzystywanie stale wzrasta.
Roboty pracuj ą jlż nie Ęlko w fabrykach i magazynach, ale tŃże w sektorze administracji, wojsku, policji, ale również
w domach prywatnych i klinikach. Użlkownikami robotów stają się nie Ęlko wykwalifikowani pracownicy i
inżynierowie, aletakże osoby niezwiązaaęw żaden sposób zbranżąrobotów. Umożliwienie współpracy z
zaawansowanymwządzartiem przeciętnęmu człowiekowi, wymaga odpowiedniego podejścia do problemu
projektowego. W ramach interdyscyplinarnie prowadzonego projektu robota nalery takżeuwzględnić psychologiczne
aspekty interakcji człowiek-robot (Human-Robot Interaction, HRI). Mimo, że dziędzina ta jest stosunkowo młoda, a
powstałe prace badawcze są rozproszone i fragmentarycznę, dostarcza ona cennych informacji, Iłóte poptzez
implementację w projektach robotów mogą przynieść wiele korzyści. Dostarcza równiez informacji o mnogości
czynników, które mają wpływ na postrzeganie robotów ptzezludzi (Rudnicka, 2014).
Głównym celem niniejszej pracy było opracowanie wzonricze autonomicznego rcbota transportowego,przeznaczonego
do pracy w środowisku szpitalnyrrn, które uwzględnia wiedzę z obszaru HRI, jednocześnie wpisując się w specyfikę i
wymagania obowiązujące w szpitalach.
Pruca zoslała podzielona na trzy główne rozdziały. Pierwszy, zatllfrsłowany ,,Rozwój i zastosowanie robotyki" zawiera
informacje doĘczące krótkiej historii robotów, atakżę różnorodności ich współczesnych zastosowań. Dla zachowania
czytelności pracy, poszczególne roboĘ omawiane są w ramach opracowanego w tym celu podziafu na poszczegÓlne
sektory rynku. W pierwszynr rozdzialę omówione są również rodzaje robotów transportowych oruz medycznych.
Rozdzińzakończony jęst omówięniem wymogów dlaurządzeń autonomicznych, które pracują w środowisku
szpitalnym.
Drugirozdział doĘczy uwarunkowń człowiękaw relacji z robotami. Oparly został głownie o badania z dziedziny
HRI. W rozdzialę wyjaśniono, jakie czynniki mają wpływ na postrzeganie robota ptzez człowieka.Przytoczone zostają
ró.rł,nież badania, które wskazują na to jaki wpływ na relację z człowiekiem możęmieć antropomorficzny wygląd
robota oraz jŃi stopień antropomońzacji okazuje się być optymalny dla pozytyr,rmych odczuć cńowieka wobec robota.

Rozdział jest zakończony ujęciem relacji człowieka i robota w kontekście eĘcmym.
Rozdziń trzeci prezentuje opracowani ę wzoraicze autonomicznego robota transportowe go, przęzrnczonego do pracy w
środowisku szpitalnym. Rozpoczyna się od przedstawienia i analizy problemu projektowego zdefiniowanego na
postawie informacji zww. rozdziałów i przeprowadzonych rozmów zpracowniczkami trzech Wrocławskich szpitali.
Następnie wyszczególttione są zńożeniaptojektowe izaprezentowane wybrane etapy pracy nad pĄektem. Na koniec
zostaje opisany projekt wzomiczy robota i wchodzące w jego skład elementy.FrozdziŃzakohczony jest wstępną
analizą stopnia antropomorfi zacji r obota i podsumowaniem.
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