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Forestill dig att du ar pa vig hem mitt i natten,
det dr kolsvart ute och du kinner dig radd. Helt
pl6tsligt méter du en robot som patrullerar for
att Oka tryggheten. Kommer du att kinna dig
sikrare? Snart kan detta bli verklighet.

Idag spelar videoovervakning en avgorande roll i bade
offentliga och privata miljéer. Majoriteten av overvak-
ningen tillhandahalls av monterade kameror i offentli-
ga utrymmen som butiker, arbetsplatser, flygplatser
och bostadsomraden. Dessa Overvakningssystem har
flera syften, inklusive att Gvervaka aktiviteter, forebyg-
ga brott och 6ka tryggheten. Det ar vanligt att kom-
binera videoovervakning med schemalagda vaktrundor
utférda av utbildad sdkerhetspersonal. Syftet med sé-
dana rundor dr att verifiera att inga obehdriga personer
finns pa platsen och att lokalerna ar i gott skick. Kom-
binationen av avancerad robotteknik och efterfragan
pa béttre sikerhetssystem har dkat intresset autonoma
robotar i 6vervakningsroller. Detta examensarbete un-
dersoker utvecklingen och implementeringen av ett ro-
botiserat inspektionssystem med hjéalp av Boston Dy-
namics Spot-robot, utrustad med externa kameror och
datorseendealgoritmer. Projektet utviarderar robotens
férmaga att dndra sina inspektionsrutter i realtid ge-
nom att upptéckta anomalier, i detta fall ménniskor i
olika positioner, baserat pa data fran externa kameror.
Félttester visade att roboten effektivt anpassade sina
rutter efter upptéackta avvikelser, vilket demonstrerade
férbattrade Gvervakningsmajligheter.

Bakgrund

Anvindningen av smart video6vervakning har ékat av-
sevirt de senaste aren. Denna tillvixt kan tillskri-
vas flera faktorer, inklusive stigande brottslighetsni-
vaer och globala sdkerhetsbekymmer. Integration av
artificiell intelligens och digitala teknikforbattringar
har lett till forbattringar i skalbarhet, noggrannhet
och intelligens hos videoGvervakningslosningar. Nya
framsteg inom videoGvervakningsteknologier har méj-
liggjorts genom integrationen av maskininlérning, da-
torseende och dataanalys. Dessa system kan identifiera
en rad nodsituationer, frdn naturkatastrofer till nask-
ligt orsake incidenter som vald, trafikolyckor och sé-
kerhetshot. Med denna nya teknik blir det mojligt att
vidta forebyggande atgérder, med andra ord: brott kan
stoppas innan de sker.

En anméarkningsvérd trend ar integrationen av robotar
i séikerhetssystem. Tidigare begransade till industriella
miljoer, integreras robotar nu i ménniskors dagliga liv.
De klarar av att samarbeta med ménniskor och 6ka
sakerheten i sin omgivning. Foretag, anstéllda och all-

ménheten drar nytta av detta samarbete nér robotar
hjalper till med olika uppgifter.

Figur 1: Spot, den fyrbenta roboten fran Boston Dy-
namics.

Experimentuppstillning och Resultat

Boston Dynamics Spot-robot tillsammans med en ex-
tern termisk kamera anvéndes for att undersoka po-
tentialen av robotar i inspektionsrundor. Experiment
utférdes bade i en strukturerad miljo vid Maskintek-
nikbyggnaden vid Lunds Tekniska Hoégskola och pa en
dynamisk byggarbetsplats, Vipan, i Lund. Resultaten
visade att roboten effektivt kunde justera sina rutter
baserat pa upptéckta anomalier, vilket visar pa for-
béttrade Gvervakningsmojligheter under bade stabila
och foranderliga férhallanden. Roboten kunde identifi-
era obehoriga personer med hoég precision, nagot som
i ett senare skede kan utokas ytterligare och técka fler
anvindingomraden. Anvéndningen av en implemente-
ringsstruktur baserad pa sa kallade beteendetrad moj-
liggjorde realtids-kommunikation, beslutsfattande, och
hantering av rutter. Dessa resultat understryker Spot-
robotens formaga att bidra till 6kad sékerhet och ef-
fektivitet i Gvervakningssystem.

Slutsats

Denna studie belyser anpassningsférmagan hos auto-
noma robotsystem i komplexa och dynamiska miljoer.
Genom att integrera avancerade sensorer och algorit-
mer kan robotar forbéttra sikerhetssystemens effekti-
vitet och palitlighet. Med fortsatt utveckling och for-
béttring av dessa teknologier kan autonoma robotar
spela en allt viktigare roll i framtidens sdkerhetssy-
stem.
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