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DEKLARATYWNY MODEL MOBILNEGO SYSTEMU 
INSPEKCYJNEGO 

Rozwa any problem planowania dzia a  grupy robotów mobilnych w rodowisku 
pomieszcze  zamkni tych sformu owany zosta  w modelu deklaratywnym j zyka 
OZ Mozart. Dla zadanego zbioru zmiennych decyzyjnych charakteryzuj cych 
rodowisko pomieszcze  zamkni tych i przemieszczaj ce si  w nim roboty oraz 

zbioru ogranicze  wi cych te zmienne, poszukiwana jest marszruta 
umo liwiaj ca w okre lonym horyzoncie czasu inspekcj  zadanej liczby 
pomieszcze . Proponowane podej cie zilustrowane zosta o na za czonych 
przyk adach.  

DECLARATIVE MODEL OF MOBILE INSPECTION SYSTEM 

The problem considered concerns an inspection aimed mission planning 
of a mobile robots team. The Oz Mozart language is used as declarative modeling 
framework. For a given set of decision variables describing the robots and their 
indoor environment as well as a set of linking them constraints a set of routes 
allowing robots to inspect a given amount of places in assumed time horizon 
is sought. Illustrative examples explain the approach proposed.      

 
1. WPROWADZENIE  

Problem planowania dzia a  grupy robotów  m obilnych wyst puje w wielu obszarach 
zwi zanych, m .in. z  transportem m i dzystanowiskowym w halach produkcyjnych, 
komunikacj  mi ejsk , kontrol  i nadzorem  pom ieszcze , a  t ak e wspom aganiem akcji 
prewencyjnych i/lub ratowniczych.  Rosn cy poziom urbanizacji rodowiska, a tak e rosn ce 
zagro enie terro rystyczne czyni o statni z wy ej wym ienionych obszarów szczególnie 
aktualnym. Przyk adem prac prowadzonych w tym zakresie s  badania prowadzone na 
Wydziale Mechatroniki PW  w ram ach projektu: Wielorobotowy Mobilny System 
Inspekcyjny Wspomagaj cy Bezpiecze stwo na Uczelni Technicznej [3, 4, 5, 6]. Cele m 
tego projektu jest opracowanie zrobotyzowanego, inspekcyjno-interwencyjnego system u 
zarz dzania bezpiecze stwem opartego na uk adzie inteligentnych robotów mobilnych 
po czonych sieci  komunikacyjn . 

W przedstawionym  kontek cie, ro zwa any problem  ogranicza si  do planowania 
dzia a  grupy robotów m obilnych w rodowiskach pom ieszcze  zam kni tych, 
wielokondygnacyjnych budowli typowych dla biur i urz dów, banków,  jednostek 
akademickich itp.  Pom ieszczenia te, jak  i cz ce je p rzej cia (schody, windy, korytarze) 
opisane s  zbiorem  charakteryzuj cych je p arametrów. Poruszaj ce s i  w tym  rodowisku, 
roboty opisuje odr bny zbiór param etrów. Oba zbiory cz  relacje n ale ce do trzeciego 
zbioru, zb ioru ogranicze . Dla tak sfor mu owanego modelu (znajduj cego swoje odbicie w  
modelu problem u spe nienia ogranicze  (ang. constraints satisfaction problem [7, 13])) 
formu owane s  problemy poszukiwania m arszrut transpo rtowych i/lub ewakuacyjnych , 
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a tak e m arszrut inspek cyjno-rekonesansowych, ratowniczy ch itp. Przedstawione podej cie 
stanowi kontynuacj  wcze niej prowadzonych prac z zakresu harm onogramowania AGV 
w elastycznych system ach produkcyjnych [7, 8, 10], planowania m arszrut transportowych 
w systemach jednoczesnej wieloasortym entowej produkcji rytm icznej, a tak e 
harmonogramowaniu multimodalnych procesów cyklicznych [9].   

2. SFORMU OWANIE PROBLEMU 

Jak ju  wspomniano, deklaratywny model m obilnego systemu inspekcyjnego obejmuje zbiór 
zmiennych decyzyjnych charakteryzuj cych roboty m obilne oraz rodowisko, w którym  
realizuj  one swoj  mi sj . Znane s  dziedzin y z miennych decyzyjny ch oraz ograniczen ia 

cz ce zmienne decyzyjne.   
Celem ilustracji modelu omawianej klasy rozwa my sie  dwukierunkowych po cze  

(rys. 1) cz cych zb iór dziesi ciu pom ieszcze  . Po czenia cz ce poszczegó lne 
pomieszczenia um o liwiaj  przejazd robotom  spe niaj cym okre lone wym agania. 
W rozwa anym przypadku wyró nia si  wym agania dotycz ce typu robota  (ozn aczane n a 
rys. 1 symbolami ,  , ) oraz jego klasy (sym bole , ). Wym agania te, uzupe nione 
o parametry determinuj ce indyw idualny zasi g i kos zt eksploatacji, charakteryzu j  
poszczególne roboty zespo u inspekcyjnego. Koszt eksploatacji oraz utrata zasi gu robota na 
okre lonej trasie s  zale ne od rodzaju poruszaj cego si  robota. Param etry sieci po cze  
zmieniaj  si  w zale no ci od typu i klasy robota poruszaj cego si  wewn trz tej sieci.        

 
 

Rys. 1. Sie  po cze  zbioru pomieszcze  

Dla przyj tych za o e  poszukiwana jest odpowied  na pytania typu:  
I. Czy w zadanej sieci m o na wyznaczy  ma rszrut  cz c  wybrane dwa  

pomieszczenia, któr   jest w stanie pokona  jeden z robotów w zadanym czasie i b ez 
przekroczenia zadanego limitu zasi gu?  
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rw – typ robota: 

   – „ma y” rw = 1 

 – „ redni” rw = 2 

 – „du y” rw = 3 

rp – klasa robota: 
– „klasa I” rp  = 1 

 – „klasa II” rp = 2 

Legenda: 

 ki,jVi Vj 
qwi,j

 qpi,j

 – trasa {vi,vj}: 

 ki,j – utrata zasi gu na trasie 
{vi,vj} 

 qwi,j – dopuszczalna wielko  robota
dopuszczonego do poruszania si  po 

trasie {vi,vj} 

 qpi,j – klasa  robota dopuszczonego do 
poruszania si  po trasie {vi,vj} 

p – zasi g robota 

rw|rp|p 
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II. Czy w zadanej sieci mo na wyznaczy  marszrut  cz c , z wybranego pomieszczenia 
startowego, podzbiór pom ieszcze , któr  jest w stanie pokona  jeden z robotów  
w zadanym czasie i bez przekroczenia zadanego limitu zasi gu?  

III. Czy w zadanej sieci m o na wyznaczy  zbiór m arszrut cz cych wybrane 
pomieszczenie startowe z elem entami podzbioru pom ieszcze , m arszrut które s  
w stanie pokona  roboty w zadanym czasie i bez przekro czenia zadanego im  li mitu 
zasi gu?  

IV. itd. 
Przedstawiony ni ej deklaratywny model systemu pozwala odpowiedzie  na pierwsze 

dwa z postawionych pyta . 

3. MOBILNY SYSTEM INSPEKCYJNY 
3.1 Model Deklaratywny  

Przyj ta koncepcja podzia u modelu na trzy obszary (ka dy w postaci zbioru zm iennych, ich 
dziedzin oraz ogranicze ) charakteryzuj ce kolejno robota inspekcyjnego, sie  po cze  oraz 
relacje (zasady) wzajemnego oddzia ywania robota na sie  i sieci na poruszaj cego si  w niej 
robota.    

I. Robot inspekcyjny. Przyj to, e robot inspekcyjny jest scharakteryzowany przez 
trójk  :  

   (1) 
gdzie:  – zasi g robota inspekcyjnego (  przyjm uje warto ci ze zbioru liczb  

naturalnych, ), 
 – typ robota inspekcyjnego, , wyró nia si  trzy typy pojazdów 

(Rys.1): „ma y”, „ redni” , „du y” ,  oznaczane s  one kolejno przez warto ci 
, 

 – klasa robota inspekcyjnego, , wyró nia si  dwa rodzaje 
robotów (Rys. 1): „up rzywilejowane” oraz „nieuprzywilejo wane”, oznaczane 
s  one odpowiednio przez warto ci . 

II. Sie  po cze . Przyj to, e sie  dwukierunkowych po cze  jes t reprezen towana 
przez graf nieskierowany postaci: 
    (2) 
W przestawionej ósemce wyró nia si  nast puj ce wielko ci: 

  – zbió r wierzcho ków  ( -liczba wierzcho ków). 
W rozwa anym przypadku (Rys. 1) zbiór m a posta : , 
ka demu wi erzcho kowi  odpowiada warto  zasi gu  pojazdu, 
który dotar  do wierzcho ka  po zadanej drodze (w rozwa anym przypadku jest 
to droga zwi zana z najmniejszym zasi giem),  s  elementami zbioru . 

  – zbiór kraw dzi (tras), gdzie  to i-ta kraw d  , 
, . Ka dej kraw dzi  odpowiada ilo  traconego 

zasi gu , tzn. ilo  tracona przez p ojazd poruszaj cy si  po zadane j trasie.  
Dodatkowo dla ka dej kraw dzi definiuje si  zbiory  i   zawieraj ce 
warto ci cech  (typ robota) oraz  (klasa robota) okre laj cych dopuszczalne 
parametry robota poruszaj cego si  po trasie .  
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Na rys. 2 p rzedstawiono dwie przy k adowe trasy sieci z rys. 1. Tras   ma  
prawo si  porusza  robot o dowolnym  roz miarze  i dowolnej klasy 

, z kolei tras   mo g  porusza  si  tylko roboty „klasy I”,  i typ ie 
„ redni” lub „du y” . 
 

 
Rys. 2. Przyk ad wielko ci opisuj cych  trasy sieci po cze  z rys. 1 a) trasa , b) trasa  

Wielko ci , ,  wchodz  w sk ad zbiorów, odpowiednio: , , . 
  –  zbiór punktów aktywacji, . Ka demu wierzcho kowi  

odpowiada punkt aktywacji . Punkt aktywacji  przyjmuje warto   (zasi g 
pojazdu) w przypadku gdy wierzcho ek  jest wierzcho kiem, od którego robot 
rozpoczyna prac  (dalej wierzcho ek pocz tkowy oznaczany jest przez ). Dla 
pozosta ych wierzcho ków , . 

 
 Rys. 3. Zmienne pomocnicze dla wierzcho ka  

  – rodzina zm iennych pom ocniczych, . Ka demu 
wierzcho kowi  odpowi ada zbiór zm iennych pom ocniczych  . Zbiór 

 zawiera elementy  okre laj ce warto  utraty zasi gu 
robota zwi zan  z jego przej ciem z wierzcho ka  do wierzcho ka  wzd u  
kraw dzi . Na Rys. 3 przedstawiono zbiór zm iennych pomocniczych dla 
wierzcho ka : , których warto ci wyznaczane s  
jako ró nica zasi gu wierzcho ka s siaduj cego i utraty zasi gu jaki ponosi 
robot w wyniku poruszania si  po okre lonej trasie: . 

Ograniczenia sieci po cze . Parametry opisuj ce sie  s  zale ne od klasy robota, 
który porusza si  w sieci. Inaczej m ówi c utrata zasi gu na okre lonej d rodze zale y od 
parametrów robota, który si  po tej drodze porusza. Przyj to, e warto ci utraty zasi gu  s  
zale ne od parametrów robota  : 

  ,   , (3) 
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w rozwa anym przypadku (rys. 1) przyj to, e warto ci  s  zale ne tylko od typu 
robota  . Funkcja (3) przyjmuje posta : 
  ,   , (4) 
gdzie:   sta a warto  utraty zasi gu wzd u  kraw dzi . 

III. Relacje wzajemnego oddzia ywania. Przemieszczanie si  robota w sieci wp ywa na 
warto ci zmiennych j  charakteryzuj cych: warto ci zmiennych pomocniczych  oraz 
zasi gu  w okre lonych wierzcho kach. Z kolei warto ci zm iennych opisuj cych 
sie  (np. ) wp ywaj  na m o liwo ci dotarcia robota do okre lonych pom ieszcze . 
Przyj to, e relacj  wzajem nego oddzia ywania m i dzy robotem  a sieci  opisuje  
nast puj ca zasada: w arto  zas i gu robota  w wierzch o ku  jest warto ci  
uzyskan  z najkorzystniejszej (tzn. o najm niejszej utracie zasi gu robota) drogi  

cz cej wierzcho ek pocz tkowy  z wierzcho kiem  Przyj cie tego typu zasady 
prowadzi do ogranicze  nast puj cej postaci: 
 , , (5) 

 , , (6) 

 , , (7) 

 , ,  (8) 

Trzycz ciow  struktur  m odelu ilustruje rys. 4. W yszczególnienie obszarów 
charakteryzuj cych rob oty i s truktur  sieci po cze  pozwala trak towa  je niezale nie (tzn. 
mo liwe je st form u owanie opis u sieci n iezale nie od opisu robota inspekcyjnego). 
W konsekwencji pozwala to rozwa a  problemy zwi zane z analiz  osi galno ci okre lonego 
zachowania dla zadanej struk tury sieci i robo ta, jak i z syntez  param etrów sieci/robota 
gwarantuj cych okre lone zachowania.  

 
Rys. 4 Struktura przyj tego modelu deklaratywnego 

W kontek cie tak przyj tego modelu problemy sformu owane w punkcie 2 sprowadzaj  si  do:  
I. Pytanie typu: Czy w zadanej sieci mo na wyznaczy  marszrut  cz c  wybrane dwa 

pomieszczenia, któr  jest w stanie pokona  jeden z rob otów bez przekro czenia 
zadanego limitu zasi gu?   
Problem I 
Dana jest sie  po cze  , w której znane s  , (warto ci  okre lone 
s  zgodnie z ograniczeniam i (4)). W  wyró niony jest w ierzcho ek pocz tkowy 

 i ko cowy , ( ). 

 

Robot inspekcyjny 

 

Sie  po cze  

Relacje 
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Dany jest robot inspekcyjny  rozpoczyn aj cy tras  w wierzcho ku  
(w wierzcho ku tym ). 
Poszukiwana jest odpowied  na pytanie: Czy istnieje ,  spe niaj ce ograniczenia 
(5)–(8)? 
Wyznaczenie marszruty cz cej wierzcho ek  z , w przyj tym modelu sprowadza 
si  do wyznaczenia warto ci zasi gu  dla ka dego wierzcho ka (w tym dla 
wierzcho ków , ). Je li mo liwe jest uzysk anie nieu jemnej warto ci  dla 
wierzcho ka ko cowego to znaczy, e istnieje droga cz ca wierzcho ek pocz tkowy 
i ko cowy, a tym  samym  odpowied  na postawione pytanie jest pozytywna. 
Poszukiwana marszruta przebiega przez wierzcho ki z wyznaczon  warto ci  . 

II. Pytanie typu: Czy w zadanej sieci mo na wyznaczy  marszrut  cz c , z wybranego 
pomieszczenia startowego, podzbió r pomieszcze , któr  jest w stanie pokona  jeden 
z robotów bez przekroczenia zadanego limitu zasi gu?  
Problem II 
Dana jest sie  po cze  , w której znane s  , (warto ci  okre lone 
s  zgodnie z ograniczeniam i (4)). W  wyró niony jest w ierzcho ek pocz tkowy 

. Dany jest  podzbiór wierzcho ków  
Dany jest robot inspekcyjny  rozpoczyn aj cy tras  w wierzcho ku  
(w wierzcho ku tym ). 
Poszukiwana jest odpowied  na pytanie: Czy istnieje zb iór m arszrut (b d cych 
rozwi zaniem Proble mu I) pom i dzy wierzcho kami zbioru  których 
sumaryczna utrata zasi gu nie przekracza limitu zasi gu robota . 
Nale y zwróci  uwag , e rozwi zanie problemu II sprowadza si  wielokrotnego, 

iteracyjnego rozwi zania problem u I. Oba problem y w sposób naturalny m o na wyrazi  
w formalizmie Problemu Spe niania Ogranicze  (PSO) [7, 13]. Poszukiwane zm ienne 
decyzyjne , , zbiory okre laj ce ich dziedziny  oraz ograniczenia (4), (5), (6), (7), (8),  
przyjmuj  posta  trójki:  

    (9) 
gdzie:   – zbiór zmiennych decyzyjnych,  , 

 – zbiór dziedzin zmiennych (  odpowiednio dla elementów zbiorów , ),  
 – zbiór ogranicze  postaci (4), (5), (6), (7), (8). 

Rozwi zanie tak sformu owanego problem u, polegaj cego na znalezieniu warto ci 
zmiennych , tzn. , , dla których spe nione s  wszystkie ograniczen ia ze zbioru  
(ograniczenia opisuj ce relacje wzajem nego oddzia ywania), jest ró wnoznaczne 
z rozwi zaniem problemu I. 

3.2 Przyk ady ilustracyjne 

Przyk ad I. Celem przyk adu jes t ilustracja wyznaczen ia m arszruty cz cej wybrane dwa 
pomieszczenia w zadanej sieci po cze . 
Dana jest sie  po cze  jak na rys. 1. Dany jest robot inspekcyjny  typu „ redni” ( ), 
„klasy II”  ( ) i zas i gu 12 ( ), . Robot rozpoczyna prac  
w pomieszczeniu . 
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Poszukiwana jest odpowied  na pytanie:  
Czy w zadanej sieci m o na wyznaczy  marszrut  cz c  pomieszczenie  i pom ieszczenie 

, któr  jest w stanie pokona  robot bez przekroczenia zadanego limitu zasi gu?  
Udzielenie odpowiedzi sprowadza si  do rozwi zania prob lemu I i ty m samym 
odpowiedniego problemu spe niania ogranicze  (9).  
Parametry sieci o raz ro bota  wyra one w terminologii PSO zosta y zaim plementowane 
w rodowisku program owania z ograniczeniam i Oz Mozart [13]. Rozwi zanie uzyskane 
zosta o w wyniku wst pnej propagacji ogranicze .  
W ram ach rozwi zania uzyskano warto ci zasi gu  dla ka dego wierzcho ka sieci 
po cze . Wa rto ci te okre laj  m inimalny zasi g mi dzy wierzcho kiem pocz tkowym  
a ka dym wierzcho kiem w sieci. Uzyskane warto ci pozwalaj  utworzy  drzewo rozpinaj ce, 
którego ga  cz ca -  jest poszukiwan  marszrut  (rys. 5).   

 
Rys. 5. Marszruta cz ca pomieszczenia - , dla robota  

Warto zauwa y , e uzyskana marszruta jest najlepsz  dla zadanych param etrów robota 
inspekcyjnego. Robot osi ga pom ieszczenie    ca kowicie „wyczerpany” ( ). 
Oznacza to,  e w przypadku robotów rednich, klasy II, m inimalny zasi g konieczny do   
pokonania drogi m i dzy pom ieszczeniami  wynosi 12. Nie oznacza to jednak, e 
uzyskana marszruta jest najlepsza w przypadku innych konfiguracji robota inspekcyjnego.  

Na rys. 6 przedstawiono m arszruty dla przyk adowych konfiguracji robotów. 
Osi gni cie pomieszczenia , w zadanej sieci, przez robota du ego, klasy II, wym aga ju  
zasi gu 8 (rys. 6a).  
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Rys. 6. Przyk adowe marszruty  robotów inspekcyjnych: a) dla robota  , b) dla robota  

Przyk ad II. Celem przyk adu jest ilustracja w yznaczenia marszruty cz cej, z wybranego 
pomieszczenia startowego, podzbiór pomieszcze  w zadanej sieci po cze . 

Dana jest sie  po cze  jak na rys. 1. Dany jest zbiór pomieszcze  przeznaczonych do 
inspekcji  Dany jest robot inspekcyjny  typu „ redni” ( ), „klasy II” 
( ) i zas i gu 28 ( ), . Robot rozpoczyna swoja m arszrut  
w pomieszczeniu . 

Poszukiwana jest odpowied  na p ytanie: Czy  w zadanej sieci m o na wyznaczy  
marszrut  cz c , z pomieszczenia startowego , zbiór pomieszcze  , któr  jest w stanie 
pokona  robot bez przekroczenia zadanego limitu zasi gu? 

 
Rys. 7. Marszruta cz ca pomieszczenia , , ,  dla robota  
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Przedstawiony problem nale y do klasy II. Jego rozwi zanie sprowadza si  do iteracyjnego 
rozwi zania problem u I, w którym  kolejno poszukiwane s  m arszruty cz ce pary 
wierzcho ków zbioru .  

Problem zosta  zaim plementowany w rodowisku program owania z ograniczeniam i 
Oz Mozart [13]. Pierwsze rozwi zanie d opuszczalne (m arszruta cz ca wierzcho ki 

)  zosta o uzyskane w wyniku przeszukania drzewa zawieraj cego 22 w z y, 
co wymaga o realizacji 3 kroków propagacji ogranicze .  

Uzyskana marszruta zosta a przedstawiona na rys. 7. Dla przyj tej konfiguracji robot 
pokonuje zadan  tras  wykorzystuj c ca kowity limit posiadanego zasi gu. 

4. PLANOWANIE AKCJI RATOWNICZYCH 

Przedstawione przyk ady wariantowania marszrut transportowych nie wyczerpuj  oczywi cie 
wszystkich potencjaln ie m o liwych scenariu szy. W  zale no ci od przyj tego m odelu 
uwzgl dniaj cego np. param etry opisuj ce cechy charakterystyczne poszukiwanych 
(ratowanych) osób, np.  cechy osobnicze zwi zane z  ro zpoznanymi obrazam i d wi ku, 
mowy, zapachu, koloru, kszta tu itp. oraz wybrane param etry otoczenia zadane, np. 
rozk adem tem peratur, prom ieniowania, rodzajem ska enia chem icznego i/lub 
bakteriologicznego m o liwe s  inne rozwi zania wymuszaj ce przechodzenie na inne 
dora nie b d  uprzednio zaplanowane warianty realizow anej m isji [1, 2, 14, 15]. Przyjecie 
modu owej, rekonfigurowanej struktury robotów  pozwala rozwa a  kolejne scenariusze akcji 
ratowniczych zwi zane np. z czeniem si  w jeden, mobilny zespó , kilku robotów  
niezale nie osi gaj cych zadane po mieszczenie lub te  z dekom pozycj  danej jednostki na 
mniejsze, roboty m obilne (np. ataj ce lub  p ywaj ce) m og ce sam odzielnie kontynuowa  
zadan  misj .  

Osobnym zagadnieniem  jest m o liwo  planowania skoordynowanego 
(zsynchronizowanego) dzia ania ró nie rozm ieszczonych robotów [5, 11, 12]. W arto 
zauwa y , e przy tych sam ych zm iennych decyzyjnych, rozszerzaj c zbiór relacji 
(ogranicze ) wi cych otoczenie i poruszaj ce si  w nim roboty o dodatkowe ograniczen ia 
narzucane n a poszczegó lne pary, trójki, itd. ro botów m o na rozwa a  ró ne warianty ich  
wzajemnie zsynchronizowanego wspó dzia ania, zwi zanego np. z wz ajemnym po o eniem 
robotów w czasie wykonywanej m isji. Oznacza to m o liwo  wariantowania ró nych 
scenariuszy planowanej m isji – w ty m samym rodowisku te sam e roboty m og  realizowa  
ró ne warianty planowanej misji.  

Mo na wreszcie rozwa a  sytuacje, w których np. w ef ekcie realizowanej m isji 
ratowniczej poziom  ska enia rodowiska, wysokiej tem peratury czy dost pnego tlenu 
pozwala na bezpieczne w czenie si  ekip ratowniczych (po arniczych, m edycznych itp.). 
Planowanie tego typu  akcji rato wniczych zak ada o czywi cie odpowiednie wyposa enie 
uczestnicz cych w nich robotów.  

5. ZAKO CZENIE 

Istot  przedstawionego podej cia jest za o enie, e ka dy problem planowania misji systemu 
zespo u robotów mobilnych uj ty w modelu deklaratywnym mo na sprowadzi   do pewnego 
problemu spe nienia ogranicze . Oznacza to, mo liwo  szybkiego potwierdzenia, b d  to  
braku jakiegokolwiek rozwi zania dopuszczalnego, b d  te  zbioru dopuszczalnych 
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rozwi za  alternatywnych. W  ostatnim  przypadku istnieje m o liwo  poszukiwania 
dodatkowych ogranicze  pozwalaj cych na kolejne selekcje rozwi za .  

W przypadku braku jakichkolwiek rozwi za  dopuszczalnych zaw sze istniej e 
mo liwo  sfor mu owania problemu odwrotnego. Przyk adowe sfor mu owanie tego typu 
problemu sprowadza si  do poszukiwania odpowiedzi na pytanie zwi zane z param etrami 
jakie winny charakteryzowa  zespó  robotów mobilnych, zagwarantowanie których um o liwi 
spe nienie zak adanej m isji w danym  rodowisku i wyst puj cym w nim  za gro eniu. 
Reasumuj c, proponowane podej cie sk adaj c si  na pewn  metodyk  wariantowania misji 
zespo u inteligentnych, inspekcyjno-ratowniczych robotów m obilnych w sytuacjach 
wymagaj cych dzia a  antykryzysowych i antyterrorystycznych m o e by  równie  
wykorzystane w szeregu innych zada  np. zwi zanych z kompletacj  zespo ów projektowych 
lub partnerów przedsi wzi  outsourcingowych. 
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