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Procedury wykrywania usterek przenosnikéw tasmowych w oparciu o
analiz¢ danych z wielu Zrédel oparta na sztucznej inteligencji
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Przemyst surowcowy do$wiadcza obecnie transformacji, ktéra dotyka takze problematyki
monitorowania stanu maszyn wykorzystywanych w gornictwie. Codzienna inspekcja
dokonywana przez eksperta zastgpowana jest automatycznym monitorowaniem lub robotyka
inspekcyjng. Niniejsza praca porusza krytyczny temat opracowania metod wykrywania
uszkodzen w oparciu o sztuczng inteligencjg, ktére mozna wykorzystaé do monitorowania stanu
systemow transportu surowcOw za pomocg mobilnych robotéw inspekcyjnych. Informacije
rejestrowane przez bezkontaktowe systemy pomiarowe, w tym sygnaty audio, obrazy RGB i
IR. Dane te sg przydatne przy wykonywaniu zadan monitorowania stanu, poniewaz takie
systemy mogg by¢ przenoszone przez mobilne roboty inspekcyjne i dostarczaé przydatnych
informacji dla os6b nadzorujacych. Wiedza eksperta jest integralng czeécig tradycyjnych
podejs¢ do monitorowania stanu, poniewaz doswiadczony pracownik moze niezawodnie
monitorowac i rozpoznawaé uszkodzone maszyny. Dlatego najtrudniejszym pytaniem, na ktore
nalezy odpowiedzie¢ w tym kontekscie, jest: w jaki sposob mozemy zintegrowaé ocene
eksperta ze zautomatyzowanymi systemami? Wyzwania polegaja na tym, ze przemyst
wydobywezy charakteryzuje si¢ unikatowymi rozwiazaniami i znacznym dostosowywaniem
systemow transportowych do lokalnych potrzeb i warunkéw w danej kopalni, co utrudnia
przygotowanie uniwersalnego rozwigzania do zrobotyzowanego monitorowania ich stanu. Co
wazniejsze, trudne warunki panujace w kopalni bardzo utrudniajg procedure zbierania danych
przez robota inspekcyjnego, gdyz obecno$¢ hatasu o charakterze impulsowym i czynnikéw
srodowiskowych moze obnizy¢ precyzje pomiardw realizowanych przez robota. Przeno$niki
tasmowe sg gléwnym Srodkiem transportu surowcéw w zaktadach gorniczych, a ich dhugosé
moze sigga¢ tysigcy metréw. Dlatego tez do monitorowania réznych elementdw na trasie
przenosnika nie mozna stosowa¢ system6w stacjonarnych. Jako praktyczne studium przypadku
w tej pracy wykorzystano mobilnego robota inspekcyjnego do oceny stanu elementéw sig
wzdtuz przenosnika tasmowego i pozyskiwania réznych zrodet informacji z krgznikéw. Biorac
pod uwage wyzwania zwigzane z analiza informacji, wprowadzono tutaj zaawansowane
metody wstepnego przetwarzania w celu poprawy ogélnej jakosci zebranych danych.




W czasie badan okazat sig, Ze liczba wadliwych elementow w badanych uktadach przeno$nikéw
tasmowych byta mata w poréwnaniu ze ,,zdrowymi” przypadkami. Metody oparte na sztucznej
inteligencji bazujg na duzych zbiorach danych uczacych o podobnej liczebnosci przykladéw w
danej klasie. Aby zdefiniowa¢ wzorce i granice klas dla nierdwnej reprezentaciji przypadkow,
zaproponowano kilka nowatorskich metod, ktére moga by¢ stosowane w analizie podobnych
przypadkow. Aby wykorzysta¢ rézne zrédla informacji zebranych w eksperymentach,
zaproponowano podejscie polegajace na fuzji informacji, ktére umozliwia doktadniejsza
identyfikacj¢ uszkodzen kragznikoéw przenosnika tasmowego niz podejscia polegajace na
monitorowaniu stanu z jednym czujnikiem.
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