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WPROWADZENIE

Jednym z gtéwnych filarow tego projektu byto stworzenie interaktywnego, multimedialnego
narzedzia edukacyjnego dostepnego dla wszystkich pracownikéw sektora budowlanego,
ktorego gtdwnym celem byto stworzenie bezpiecznych $rodowisk pracy przy uzyciu maszyn
zrobotyzowanych. Gtéwnym czynnikiem jest wypadek spowodowany najechaniem na maszyne,
a takze wysoki poziom hatasu lub porazenie pragdem, ktdre sg bardzo czeste w tym sektorze. Aby
unikng¢ takich wypadkdéw, wazne jest, aby by¢ swiadomym ryzyka zwigzanego z uzywaniem
takich maszyn.

Z tego powodu konieczne byto opracowanie narzedzia uswiadamiajgcego istniejgce zagrozenia
wynikajgce z zastosowania i uzytkowania tych maszyn, a takze udostepnienie spotecznosci
edukacyjnej i zawodowej wszystkich niezbednych materiatéw szkoleniowych, jak réwniez
wykorzystanie réznych mozliwosci oferowanych przez nowe technologie jako $rodkow
rozpowszechniania i wizualizacji opracowanych materiatow.

Niniejszy raport zostat wtgczony do zadania "02/A3. Production of the scripts of the virtual
reality (VR) immersive safety training environment", odpowiadajgcego Intellectual Output 2 "
Procuction of Virtual Training Tool" projektu SafeCRobot.

W realizacji tego zadania uczestniczyli wszyscy partnerzy projektu.

Kazdy scenariusz zawiera szczegoty: miejsce, w ktdrym rozgrywa sie sytuacja, postacie, petne
wyjasnienie tfa, akcje do wykonania itp.

Partnerzy przejrzeli scenariusze i wniesli do nich swoje uwagi i poprawki.

Partnerzy dokonali przegladu scenariuszy, wniesli wktad i poprawki. Do scenariuszy
podchodzono z interaktywnego punktu widzenia, aby uczyni¢ narzedzie szkoleniowe
atrakcyjnym dla pracownikow.

W scenariuszach tych pokazano odpowiednie dziatania majgce na celu osiggniecie bezpiecznego
i zrdwnowazonego Srodowiskowo miejsca pracy.

Raport i wszystkie informacje o projekcie dostepne sg pod nastepujgcym adresem url:

- SafeCRobot strona internetowa: https://safecrobot.pwr.edu.pl/en/
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SCENARIUSZ 1
Dron (Bezzatogowy Statek Powietrzny) - przygotowanie do
lotow na placach budowy w ciggu dnia
RYZYKA Zagrozenia:
/ - - Upadek operatora z wysokosci
ZAGROZENIA - - Rozproszenie uwagi pracownikéw
- -Kolizja
- - Awaria urzadzenia
- - Utrata kontroli nad urzadzeniem
- - Upadek lub uderzenie w przeszkode terenowg lub osobe
- - Zagrozenia wynikajace z lokalnych warunkow terenowych i
atmosferycznych
- - Osoby trzecie / zwierzeta
- -Zagrozenie pozarowe
- - Porazenie pragdem elektrycznym
- - Upadki na ten sam poziom, potkniecia
- -Uderzenia, skaleczenia
Zagrozenia chemiczne:
- Wdychanie pytu
Zagrozenia fizyczne:
- Hatas
SCENARIUSZ 2
Dron (Bezzatogowy Statek Powietrzny) - lot bezzatlogowym
statkiem powietrznym podczas sprzyjajacych warunkéw
atmosferycznych
RYZYKA Zagrozenia:
/ - Upadek operatora z wysokosci
ZAGROZENIA - Rozproszenie uwagi pracownikéw
- Kolizja
- Awaria urzadzenia
- Utrata kontroli nad urzgdzeniem
- Upadek lub uderzenie w przeszkode terenowg lub osobe
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- Zagrozenia wynikajgce z lokalnych warunkéw terenowych i
atmosferycznych
- Osoby trzecie / zwierzeta
- Zagrozenie pozarowe
- Porazenie pragdem elektrycznym
- Upadki na ten sam poziom, potkniecia
- Uderzenia, skaleczenia
Zagrozenia chemiczne:
- Wdychanie pytu
Zagrozenia fizyczne:
- Hatas

SCENARIUSZ 3

Dron (Bezzatogowy Statek Powietrzny) - lot bezzatogowym
statkiem powietrznym podczas niesprzyjajacych warunkéw

atmosferycznych

RYZYKA Zagrozenia:

/ - Upadek operatora z wysokosci
ZAGROZENIA - Rozproszenie uwagi pracownikéw

- Kolizja
- Awaria urzadzenia
- Utrata kontroli nad urzagdzeniem
- Upadek lub uderzenie w przeszkode terenowg lub osobe
- Zagrozenia wynikajgce z lokalnych warunkdéw terenowych i
atmosferycznych
- Osoby trzecie / zwierzeta
- Zagrozenie pozarowe
- Porazenie pragdem elektrycznym
- Upadki na ten sam poziom, potkniecia
- Uderzenia, skaleczenia
Zagrozenia chemiczne:
- Wdychanie pytu
Zagrozenia fizyczne:
- Hatas

SCENARIUSZ 4
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Dron (Bezzatogowy Statek Powietrzny) - przygotowanie do
lotow na placach budowy w nocy

RYZYKA Zagrozenia:

/ - Upadek operatora z wysokosci

ZAGROZENIA - Rozproszenie uwagi pracownikéw
- Kolizja

- Awaria urzadzenia
- Utrata kontroli nad urzadzeniem
- Upadek lub uderzenie w przeszkode terenowg lub osobe
- Zagrozenia wynikajace z lokalnych warunkdéw terenowych i
atmosferycznych
- Osoby trzecie / zwierzeta
- Zagrozenie pozarowe
- Porazenie pragdem elektrycznym
- Upadki na ten sam poziom, potkniecia
- Uderzenia, skaleczenia
Zagrozenia chemiczne:
- Wdychanie pytu
Zagrozenia fizyczne:
- Hatas

SCENARIUSZ 5

Autonomiczny pojazd do transportu na placu budowy -
warunki panujace na placu budowy w pomieszczeniach

zamknietych
RYZYKA Zagrozenia:
/ - Upadki na ten sam poziom, potkniecia.
ZAGROZENIA - Upadki na rézne poziomy.
- Uderzenia lub zgniecenia w wyniku upadku transportowanego
tadunku.
- Kolizje, zderzenia, uderzenia lub zgniecenia przez maszyny
ruchome.

- Uwiktania, uderzenia i skaleczenia.
Zagrozenia chemiczne:

- - Wdychanie dymoéw lub gazéw z maszyn.
Zagrozenia fizyczne:

- Halas

Consortium members: University of the West of England (UWE), Asociacién Empresarial de Investigacion Centro
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SCENARIUSZ 6
Autonomiczny pojazd do transportu na terenie budowy -
warunki zewnetrzne i terenowe
RYZYKA Zagrozenia:
/
ZAGROZENIA - Upadki na ten sam poziom, potkniecia.
- Upadki na rézne poziomy.
- Uderzenia lub zgniecenia w wyniku upadku transportowanego
tadunku.
- Kolizje, zderzenia, uderzenia lub zgniecenia przez maszyny
ruchome.
- Uwiezienia, uderzenia i skaleczenia..
Zagrozenia chemiczne:
- Wdychanie oparéw lub gazéw z maszyn. .
Zagrozenia fizyczne:
- Halas
SCENARIUSZ 7

Scenariusz dziatan dla robotéw zdalnie sterowanych na
przyktadzie robota rozbiérkowego (General Handling)

RYZYKA

/
ZAGROZENIA

Manipulowanie urzadzeniami bezpieczenstwa (czujnikami):
- -Swiadomie w ramach ustawiania i konserwagiji
- - Nieswiadomie w wyniku btedéw w obstudze
Przewrdcenie sie:
- - Nieréwnosci powierzchni
- -Zbyt duze nachylenie
- -Zbyt duze obcigzenia
- - Nieprawidtowa ocena materiatow rozbidrkowych (za twarde,
za twarde, za masywne)
Nieprawidiowo oszacowane lub nieprzewidziane ruchy robota:
- - Przewrdcenie ludzi,
- -Sttuczenia
- -Sttuczenia
- Uszczypniecia
- - Przejechanie po stopach
Niekontrolowany przelot materiatéw rozbiérkowych:
- - Ciezkie obrazenia catego ciata
Niewtasciwa konserwacja (wymiana narzedzi, smarowanie).

Consortium members: University of the West of England (UWE), Asociacién Empresarial de Investigacion Centro
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SCENARIUSZ 8

Roboty zdalnie sterowane na przyktadzie robota
wyburzeniowego (Obstuga robotéw  wyburzeniowych
wewnatrz budynku)

RYZYKA Manipulowanie urzadzeniami bezpieczenstwa (czujnikami):
/ - - Swiadomie w ramach ustawiania i konserwacji
ZAGROZENIA - - Nieswiadomie w wyniku btedéw w obstudze

Przewrdcenie sie:
- - Nieréwnosci powierzchni
- -Zbyt duze nachylenie
- -Zbyt duze obcigzenia
- - Nieprawidtowa ocena materiatdw rozbidrkowych (za twarde,
za twarde, za masywne)
Nieprawidtowo oszacowane lub nieprzewidziane ruchy robota:
- - Przewrdcenie ludzi,
- -Sttuczenia
- -Sttuczenia
- Uszczypniecia
- - Przejechanie po stopach
Niekontrolowany przelot materiatow rozbiorkowych:
- - Ciezkie obrazenia catego ciata
Niewtasciwa konserwacja (wymiana narzedzi, smarowanie).

SCENARIUSZ 9

Scenariusz dziatan dla robotéw zdalnie sterowanych na
przyktadzie robota wyburzeniowego (Postepowanie z
robotami wyburzeniowymi na zewnatrz budynku)

RYZYKA Manipulowanie urzagdzeniami bezpieczenstwa (czujnikami):
/ - -Swiadomie w ramach ustawiania i konserwagiji
ZAGROZENIA - - NieSwiadomie w wyniku btedéw w obstudze

Przewrdcenie sie:
- - Nieréwnosci powierzchni
- -Zbyt duze nachylenie
- -Zbyt duze obcigzenia
- - Nieprawidtowa ocena materiatow rozbidrkowych (za twarde,
za twarde, za masywne)
Nieprawidiowo oszacowane lub nieprzewidziane ruchy robota:

Consortium members: University of the West of England (UWE), Asociacién Empresarial de Investigacion Centro 8
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- - Przewrdcenie ludzi,
- -Sttuczenia
- -Sttuczenia
- Uszczypniecia
- Przejechanie po stopach
Niekontrolowany przelot materiatéw rozbiérkowych:
- - Ciezkie obrazenia catego ciafa
Niewtfasciwa konserwacja (wymiana narzedzi, smarowanie).

SCENARIUSZ 10

Urzadzenia zdalnie sterowane (koparki) - Warunki zewnetrzne
i terenowe

RYZYKA Manipulowanie urzagdzeniami bezpieczenstwa (czujnikami):
/ - -Swiadomie w ramach ustawiania i konserwaciji
ZAGROZENIA - - Nieswiadomie w wyniku btedéw w obstudze

Przewrdcenie sie:
- - Nieréwnosci powierzchni
- -Zbyt duze nachylenie
- -Zbyt duze obcigzenia
- - Nieprawidtowa ocena materiatéw rozbiérkowych (za twarde,
za twarde, za masywne)
Nieprawidiowo oszacowane lub nieprzewidziane ruchy robota:
- - Przewrdcenie ludzi,
- -Sttuczenia
- -Sttuczenia
- - Uszczypniecia
- - Przejechanie po stopach
Niekontrolowany przelot materiatéw rozbiérkowych:
- - Ciezkie obrazenia catego ciafa
Niewtasciwa konserwacja (wymiana narzedzi, smarowanie).
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