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Abstract: During Covid pandemic, the automation, robotization and
digitization were accelerated, but the results do not meet all
expectations. Telecommunications have undeniable successes, but in
other sectors the benefits of technological advancement are still missing.
The "online school" and the "online procedures’ of some institutions
have been partially npgraded, but things have not been as well in other
activities which were less suitable for antomation, robotization and
digitization. The healthcare sector was highly stressed in the context of
COVID-19 crisis, but it has not fully benefited from the advantages of
the robotic vehicles. Life and death during COVID-19 crisis has
affected most people, either as victims or actors in a reality that took
them unprepared. Ambulances have been challenged by events which
were not always managed successfully. They must respond promptly to
save the lives of those who call for help. Staff in this sector are offen
overworked and highly stressed. The simmultaneons existence of robotic
ambulances that can take over some of the victimis who need medical
services conld be both a good idea and a life-saving measure. The paper
proposes  implementation of existing technology for optimizing
ambulance services with robotic tools and suitable procedures for
digitization. In this way, complementary solutions can be generated for
increasing the quality of life, respectively for mitigating the emotional
and physical stress when it comes to near death experiences. When on-
site complex: resuscitation and first aid manenvers are not necessary,
being required only the lifting and transportation procedures by a
medical robot, the use of a robotic vehicle mitigates the ambulance’s
personnel from stresses. These solutions are complementary, leading to
an improvement in life’s quality.
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1. Contextualizarea problemei studiate

Pe durata pandemiei Covid schimbdrile au favorizat procesele de
automatizare, robotizare si digitalizare Insi nivelul atins pand la acest
moment nu corespunde asteptarilor. Domeniul telecomunicatiilor a
inregistrat o serie de succese incontestabile, dar in alte sectoare socio-
profesionale evolutia si beneficiile avansului tehnologic se mai lasid inca
asteptate. Dacd prin ,,scoala online” si prin ,,procedurile online” ale unor
administratii s-au degrevat partial anumite institutii, nu la fel de bine au mers
lucrurile cu alte organisme ale caror activitati nu sunt pretabile automatizarii,
robotizarii si/sau digitalizarii la acest moment. Domeniul sanitar, chiar daci
este unul dintre sectoarele prioritare in contextul crizei COVID-19, inca nu
beneficiaza nici pe departe de avantajele nivelului la care se afld tehnologia in
acest moment. Viata si moartea in contextul crizei COVID-19 a reusit sa-i
sensibilizeze pe cei mai multi, fie prin postura de victime, fie prin cea de
actori Intr-un scenariu care i-a luat pe nepregitite pe majoritatea. Serviciile de
ambulantd au fost si sunt asaltate cu urgente sanitare la care nu intotdeauna
reusesc sa faca fata cu succes si sa raispunda cu promptitudine astfel incat sa
salveze viata celor afectati. Personalul care deserveste acest sector este
adesea suprasolicitat si supus unui stres nemeritat. Existenta simultand a
unor ambulante robotizate care si poata prelua o parte dintre victimele care
au nevoie de servicii medicale i asistenta ar putea fi nu doar o idee buna ci
chiar o misuri salvatoare. In studiul de fata se propune analiza ideii de
implementare a tehnologiei existente pentru optimizarea serviciilor de
ambulantd cu instrumente robotizate si pretabile digitalizarii. In felul acesta
se pot oferii solutii si idei complementare pentru cresterea calitatii si
expectantei vietii, respectiv pentru ameliorarea si estomparea solicitarilor de
ordin emotional si psiho-somatic cand vine vorba despre iminenta mortii.
Pentru cazurile in care nu sunt necesare manevre complexe de resuscitare si
prim ajutor la fata locului in teren, fiind necesare doar transportul si o serie
de proceduri programabile si executabile de un robot sanitar, ideea utilizarii
unei ambulante robotizate conduce la degrevarea personalului ambulantier
de o serie de solicitdri. Masurile si solutiile oferite au caracter complementar,
conducand la imbunatatirea calitatii vietii.

2. Analiza referintelor de specialitate

Analizand zona interfetei, pe durata interactiunii om—tehnologie, in
cazul echipajelor medicale de urgenta, se poate observa ca existd oportunitati
de dezvoltare si modelare a unor programe de control, a inteligentei
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artificiale §i a sectorului automotive in sensul convergentei spre realizarea si
implementarea vehiculelor automate sau robotizate care sa deserveasca
serviciile de urgenta si personalul medical din unitatile de profil (Andrei et
al., 2020). Problema transportului pacientilor si interactiunea om-—om,
respectiv cea dintre om—tehnologie, reprezinta inca o prioritate cand se pune
in discutie optimizarea sistemului medical de urgenta. In cazul pandemiei
Covid-19, unititile medicale specializate pe boli infectioase si cele de primiri
urgente au fost deopotrivi supra-solicitate si supuse unor sarcini §i rigori mai
mari decat in anii precedenti. Anumite categorii de personal au fost
suprasolicitate, in timp ce unor categorii de pacienti care probabil ar fi avut
nevole de transport si de ingrijiri, acestea fie le-au fost refuzate, fie li s-au
acordat cu o oarecare intarziere datoritdi numarului redus de vehicule pentru
transportul pacientilor care au solicitat ambulanta in comparatie cu numarul
foarte mare de apeluri.

La momentul curent se urmaresc si se cerceteaza posibilitatile de
estompare sau compensare a vulnerabilititilor inerente vehiculelor automate
(Bec et al., 2020). Constructia de autovehicule automate se va dezvolta mult
mai consitent si cu o viteza mai mare prin colaborare intre sectoarele si
disciplinele de robotica si cele care sunt cunoscute pe plan mondial cu
sintagma ,,automotive industry”. Robotica si sistemele care functioneaza
autonom pot si fie implementate in sfera autovehiculelor, astfel incat sa
contribuie la o anumitd imbunitatire a conditiilor de transport si trafic
(Berns et al., 2021). Multiple sectoare ale activitatilor industriale beneficiaza
de aportul robotilor incd din a doua parte a secolului XX. Functionarea
acestora a fost imbunatititdi continuu si functile lor operative au fost
dezvoltate pe parcursul timpului (Covaciu et al., 2020). Contributiile cele mai
recente ale cercetirii protocoalelor ingineriei aplicate pentru implementarea
instrumentelor de inteligenta artificiald in domeniul robotilor, prin
regulatoare fuzzy si cu ajutorul retelelor neuronale au permis dezvoltarea
unor modele de autovehicule automate in mediul de realitate virtuala care
ulterior sunt implementate in practici (Covaciu & Baldean 2019). in
prealabil, robotii sau vehiculele autonome au fost utilizate in sarcini de
explorare si aplicatii caracterizate de riscuri mari pentru fiintele umane
(Covaciu & Bildean 2018). In vederea potentirii sanselor de succes, pe
durata fazelor de proiectare si realizare a unor vehicule automate, dotate cu
un anumit nivel de inteligenta artificiala, se parcurg mai intai etapele
calculelor de predimensionare si verificare. Aplicatiile robotice se transpun in
aplicatii de simulare si apoi in realitatea virtuald pentru a le testa in mai multe
conditii de lucru. Vehiculele inteligente au fost si sunt inca definite ca
aplicatii ale roboticii (Duchon et al., 2012). In vederea dezvoltarii robotilor si
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a sistemelor automate, specialistii realizeaza sinteza datelor stadiului actual in
baza cireia dezvoltid noi modele structurale si adapteaza functiile operatorii la
noile cerinte. Vehiculele robotizate sau automate sunt cunoscute si ca
autovehicule autonome; sunt sisteme care au capacitatea de a sesiza
elementele mediului inconjurator si de a se deplasa fird date de intrare
furnizate de un subiect uman sau cu un set minimal de date introduse de om.
Vehiculele autonome sau automate sunt echipate cu mai multi senzori care
preleva date legate de mediul inconjuritor (drum, acostament, parapet,
poduri, etc.), folosind in acest sens echipament radar, lidar, sonar, GPS,
odometru si senzor inertial. Unitatea electronicd de control si comanda
primeste si proceseaza datele colectate de senzori pentru identificarea cailor
de acces disponibile, respectiv pentru identificarea obstacolelor si a
mijloacelor de semnalizare rutiera. Prin analizd si dezvoltare structurald se
pot genera modele de diferite marimi. Acestea pot fi aplicabile In mai multe
conditii de lucru sau exploatare. Anumite consideratii privitoare la generarea
de suprafete complexe, in timpul procesului de cercetare si dezvoltare,
permit descoperirea solutiei optime pentru aplicatia propusa (Hodor et al,,
2013). Proiectarea vehiculelor robotizate, destinate transportului de persoane
in regim de taxi (aplicatie deja testatd si functionald in anumite zone bine
definite), pentru transportul de marfuri si pentru transportul de pacienti,
trebuie sa tina cont de functionarea si adaptarea sitemului de management al
intregului autovehicul automat la diversele sarcini si solicitari la care va fi
supus In exploatare. Pe langa partea de interactiune si comunicare citre
subiectii umani cu ajutorul echipamentelor on-board, prin intermediul cirora
autovehiculul transpune la nivelul habiaclului date esentiale (Jovrea &
Borzan, 2018), mai existd §i sistemul de management al grupului moto-
propulsor (Moldovan & Borzan, 2017). Unitatea de control habitaclu,
unitatea de control motor, unitatea de control a transmisiei, agregatul
electro-hidraulic al ABS/ESP (Antilock Braking System/Electronic Stability
Program) trebuie si fie optimizate §i adaptate lucrului impreuna, astfel incat
sa ofere atat performanti cat §i siguranta in timpul exploatirii. Folosind
datele furnizate de senzorii sistemelor de parcare se pot programa o serie de
functii ale autovehiculelor robotizate astfel incat acestea sa poata fi
manevrate in situatii dintre cele mai complexe (Schaub et al., 2014).

Procesul de programare a unei ambulante robotizate cu aplicatii sau
instrtumente de realitate virtuala nu este total diferit de cel utilizat in cazul
unui robot conventional. Pentru orice tip de propulsie utilizatd in cazul
vehiculelor robotizate, produsul sau prototipul final va fi programat ca un
robot standard, dacd functionarea lui se bazeaza in principal pe controlul
digital.
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Exista asadar doua metode sau solutii disponibile pentru utilizarea si
aplicarea inteligentei artificiale (AI) in constructia si functionarea unei
ambulante robotizate. Se poate aplica in acest sens fie logica fuzzy, fie retele
neuronale. Unele dintre aceste aplicatii sau sisteme automate si instrumentele
de programare folosite sunt utilizate cu regulatoare sau tehnici fuzzy de
control. Sunt impuse o serie de actualizdri si anumiti pasi de optimizare a
componentelor software si hardware aplicate iIn domeniul autovehiculelor
automate. In zonele metropolitane, pentru inspectia rutierd automatd,
controlul sunetului si evaluarea poluarii, sunt necesare sisteme robotice.
Acestea sunt vitale pentru indeplinirea sarcinilor complexe de control.

Obiectivul lucririi este de a prezenta modul cum se poate realiza
programarea digitald in cadrul procesului de dezvoltare si proiectare a unui
autovehicul automat In cadrul mediului de realitate virtuala atunci cand se
modeleazad o ambulanta robotica operationala cu Unity 5.6.4. Obiectivele
specifice constau in mai multe etape precum sunt urmatoarele: definirea
programelor software si a materialelor de cercetare specifice. Alte astfel de
obiective sunt cele descrise dupd cum urmeazd: programarea in software-ul
Unity 5, utilizarea unui regulator fuzzy pentru controlul masinii, proiectarea
realizata in aplicatia de realitate virtuala (virtual reality—VR), configurarea
arhitecturii mediului digital, dezvoltarea pistei de testare, crearea altor obiecte
virtuale si protocolul de testare operationald, folosind inteligenta artificiala,
pentru ambulanta robotica automata dezvoltata in mediul de realitate virtuala
(VR), in conformitate cu procedura de transformare si transfer a datelor
prezentata in figura (1.). Cercetarea aplicativi a ideilor literaturii de
specialitate si efectuarea lucririlor practice de constructie si dezvoltare a
modelului virtual in laborator folosind instrumentele de realitate virtuald
conduc apoi la posibilitatea dezvoltirii unei ambulante robotizate cu tehnica
tuzzy. in figura (1.) sunt definite procedurile tehnicii fuzzy si se indicd in
patru pasi de baza toate legiturile esentiale pe linie de comunicare si de
interactiune ale unui vehicul robotic in raport cu mediul inconjuritor.

Cod Date discrete
: e comanda
lingvistic G o

in proces

G Baze de date
Valoare Schimbare Reguli -
|:"> . . Valori d
Intrare Fuzzy o —>| De-fuzificarea valorilor |:> alori de
’ E:> Interferente iesire

valori Activare combinari Seturi de valori de
de intrare in procedura iesire

Figura (1.) Proceduri de transformare si transfer a datelor 1n logici si control fuzzy
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3. Materiale si metodologie

Sistemul de propulsie este unul dintre cele mai importante sisteme
ale unui autovehicul robotizat. Performanta acestuia trebuie fie determinata
prin calcul fie masuratad experimental pentru a fi luatd In considerare atunci
cand se demareazd etapele principale din procesul de programare a
vehiculului robotizat, datoritad variatiei ample a parametrilor cinematici §i
dinamici ce intervin in functionare. Dinamica i cinematica motorului au o
influenta semnificativa asupra propulsiei per ansamblu a vehiculului. La cele
mai multe dintre autoturismele obisnuite sau conventionale, conduse de
subiecti umani, reglarea fina a parametrilor se face de citre sofer in timpul
exploatirii vehiculului. La autovehiculele robotizate parametrii care sunt
vitali pentru exploatare trebuie sa fie cat mai complet definiti si programati.
Printre materialele de baza care au fost folosite in cadrul acestei lucrari de
analizi §i cercetare aplicativa se regisesc o serie Intreaga de
traductori/senzoti, actuatori (sau elemente de executie) si unititi electronice
de procesare. Traductorii, ca elemente sensibile de analiza a marimilor
mecanice din mediu, isi au locul in cadrul sistemului pentru ca ajuta la
colectarea unor informatii din zona inconjuritoare a vehiculului robotic.
Acesti senzori transforma aproape in fiecare caz particular o serie de marimi
mecanice In anumite semnale de naturd electricd. Spre exemplu,
determinarea valorii efective prin masurarea unei presiunii intr-o roata sau
intr-un sistem particular, a masei unei substante, a gabaritului unui obstacol,
a lungimii pana la un reper, a vitezei de deplasare, a acceleratiei unui mobil, a
fortei si a puterii generate, reprezintd doar o parte din capacitatea de
conversie electro-mecanici pe care o au senzorii sau traductorii. Toate
valorile mirimilor mecanice incidente trebuie sa fie la un moment dat
convertite in valori si semnale electrice, care la randul lor vor fi ultetior
tranduse intr-o serie de marimi adaptate mediului digital.

Articolul de analiza realizat §i prezentat aici se bazeazd intr-o
proportie destul de insemnatd pe stiintele aplicate, folosind pe langa partea
descriptivad si metode exacte. Acestea din urma se orienteazd spre utilizarea si
aplicarea conceptelor specifice roboticii si eventual chiar a unor materiale din
domeniul autovehiculelor speciale utilizate de catre echipajele medicale de
urgenta in vederea testarii ipotezelor inaintate si a protocoalelor propuse
spre analiza si validare. Astfel, in cazul concret al lucririi de fatd, echipa de
post-procesare, analizd si cercetare a datelor aplicative a utilizat informatii
obtinute de citre colegul inginer Tudor Andrei Oniga. In principal, cu
aceastd ocazie, s-a operat intreg programul de realizare a unui autovehicul
special care sd poatd si se deplaseze automat intr-un mediu de realitate
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virtuald. Aceasta din urma a beneficiat de suport pe calculator cu placa
grafica de ultima generatie. Partea esentiala de digitalizare, programare si apoi
testarea virtuald s-a realizat in aplicatia VR, cunoscuta drept Unity 5. S-a
folosit acest program pentru testarea unui scenariu de deplasare a
autovehiculului robotic-automat pe un sector de pistd predefinita pentru
astfel de incercari, intr-un mediu (environment) specific. Daca analizdm toate
aceste aspecte si conditii, atunci putem observa similitudinile dintre aplicatiile
de realitate virtuald si cele de gaming (recreere). Astfel de conditii sunt
aplicabile situatiilor specifice din cadrul programelor unui adevarat play-
station. Demiurgul in acest caz este programatorul, deoarece el creaza atat
obiectele dispuse in mediul virtual cat si intreg spatiul sau universul realitatii
virtuale in care urmeaza ca actiunea sa se desfasoare. Pe mai multe planuri
apar o serie de aspecte problematice in ceea ce priveste controlul si adaptarea
performantelor cinematice si dinamice la conditiile concrete de deplasare.
Langd autovehiculul robotizat pot si apard subit o serie de factori
perturbatori, participanti la trafic sau elemente mobile. In universul sau
mediul virtual acestea pot fi destul de usor considerate drept cantitati
neglijabile sau pot fi controlate prin eliminare efectiva, dar prezenta lor fizica
este 0 provocare mai mare si suficient de reald atunci cand se doreste
realizarea de Incerciri practice si demararea productiei efective.

Metodologia adecvatd in cercetarea si dezvoltarea unei ambulante
robotizate este simularea, urmatd mai apoi de incercarea experimentala si
optimizarea in functie de conditiile efective. Cercetarea aplicativa este la
randul ei divizatd pe de o parte in analiza prin simulare sau modelare virtuala
pe unitati de calcul, prin intermediul carora se folosesec o serie de scenarii i
modele bazate pe ipoteze simplificatorii, iar pe de alta parte, in
validare/invalidare bazati pe Incercare experimentald prin deplasare pe
traseu, pe pistd de circuit sau pe drumuri reale in vederea colectirii valorilor
reale. Astfel, in cazul de fatd s-a avut si se are in vedere pentru etapa de
validare a modelelor simplificate din realitatea virtuald si testarea in conditii
reale. Anumite modele virtuale si o parte dintre scenariile definite in prima
parte a cercetdrii (aplicate in studiul din realitatea virtuala—R.V.) nu 1si gdsesc
locul in etapa incercarii experimentale.

Figura (2.) reprezinta mediul din Realitatea Virtuala (R.V, virtual
reality—V.R.) cu o vedere axonometrici a circuitului din programul Unity 5.
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Figura (2.) Vederea axonometticd in Unity 5 a mediului de testare (a) si a pistei (b)

4. Rezultate

In urma analizei posibilititilor de proiectare si realizare a ambulantei
robotice, a fost conceput un astfel de model ca parte integranta a scenariului
de simulare si testare intr-un mediu special de realitate virtuala implementat
in Unity 5. Acesta din urma este instrumentul digital adecvat pentru
cercetarea aplicativd a scenariilor din realitatea virtuala, cu vehicule robotice
in conditii cinematice si reguli de bazd predefinite in cadrul unor proceduri
de lucru foarte clare. Ambulanta robotica automata este programati si se
deplaseze in siguranta pe traseul specificat dintre doud unitati medicale,
transportand pacienti Covid pe un drum prevazut cu o serie de obstacole.

Rezultatele obtinute in urma studiului §i analizei virtuale sunt acelea
pe care cercetitorul le poate ulterior implementa vehiculelor robotice si
mediului de testare in laborator. Rezultatele practice cuprind atat contributia
stiintelor exacte si a procedurilor standard, care vor fi incluse in vehiculul
robotic final. Pe de altd parte insd, atat modelul virtual cat si produsul final
au parte de influenta caracterului personal datid de creatia individuala care
este reprezentata in fata utilizatorului prin aspectele de forma si spectru
cromatic aplicat. Designul intregului ansamblu al vehiculului robotic,
numarul si tipul de culori, precum si aspectul suprafetelor sunt factori care
contribuie mai mult sau mai putin direct la calitatea si succesul produsului
final. Utilizatorul sau beneficiarul final nu este ghidat intotdeauna in
aprecierea proprie si in alegerile ficute de cdtre modul de aplicare a
procedurilor standard din domeniul stiintelor exacte, ci in multe cazuri va fi
atras de aspecte superficiale. Combinatia ingenioasa a aspectelor de design
industrial, roboticd si autovehicule rutiere realizeaza in produsul final acele
proportii care contribuie la succesul mai mare sau mai mic in sectorul de
marketing. Armonia suprafetelor, modul de trasare a curbelor si aspectele de
detaliu cromatic, in mod similar cu alte creatii ale oamenilor, fac produsul
mai mult sau mai putin vandabil. Aplicand recomandarile specialistilor de
marketing, prin metode actuale de proiectare si dezvoltare, cu programele
software moderne, incorporand solutiile pentru unele nevoi generale,

15



Analyzing the Development and Implementation Posibility of the Robotic...
Doru-Laurean BALDEAN & Viorel CHINDEA

dezvoltatorul si utilizatorul de modele digitale defineste mediul virtual intr-
un mod specific, dupa cum el insusi si-1 imagineaza cd vrea sa fie.

Unity 5 este un program digital, folosit pe scard larga In procesul de
cercetare prin simulare, dezvoltare si proiectare, care permite creatorului si
utilizatorului de continut virtual s combine mai multe idei, sd asambleze si
sa lucreze cu o serie de elemente sau chiar structuri virtuale complexe.
Procesele de modelare sunt desfagurate in acord cu regulile initiale
specificate. In principal, programul mentionat poate fi utilizat ca instrument
software adaptat operatiilor de simulare, testare digitald si optimizare a
vehiculelor robotice cu functii de ambulanta in mediul de realitate virtuala.
Figura (3.) reprezintd doua tipuri de vederi cu autovehiculul robotic destinat
pentru serviciul de ambulantd din cadrul programului Unity 5, precum si
directia de deplasare pe circuitul virtual. Autovehiculul robotic automat este
dotat cu tehnica fuzzy ce tine locul inteligentei artificiale §i care reprezinta
suportul logic in fazele de antrenament.

Shabed

a) s b)

Figura (3.) Vederea axonometrica a ambulantei (a) si vederea laterald in Unity 5 (b)

5. Concluzii

Lucrarea de fatd a fost elaborati ca un articol stiintific
interdisciplinar. Un astfel de efort creaza conditile adecvate pentru
colaborarea si descoperirea acelor solutii practice prin care si fie rezolvate
probleme dificile din cadrul mai multor domenii care isi aduc aportul la
dezvoltarea si evolutia sociala. Transporturile si traficul rutier au contribuit si
influenteaza benefic evolutia societatii in ansamblu, dar inca mai exista
multiple probleme care trebuie depisite si solutionate. Multiple variante sau
modele ale unor vehicule automate au fost imaginate, proiectate $i apoi
testate in diferite conditii asa cum am aratat si mentionat inca de inceputul
lucrarii. Pentru aplicarea rezultatelor obtinute in scenarii de viatd cotidiana
sau in conditii reale, cu participanti la trafic si autovehicule reale trebuie
testat mai mult principiul incertitudinii in raport cu modelul dezvoltat. Pana
in prezent s-au folosit idei conventionale si autovehicule deja validate in
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practicd, atat pentru testarea unor programe de asistenta la conducere cat si
pentru dezvoltarea noilor modele de roboti si retele vehiculare. Stadiul actual
al cercetarilor si dezvoltirii este adecvat pentru pentru colectarea de noi date
si informatii care sa contribuie la Imbunatitirea si optimizarea continua a
constructiei autovehiculului robotic de tip ambulanti. Actualmente sunt puse
in procedura de testare si validare mai multe autovehicule automate de serie
micd sau prototipuri, cu regim de robo-taxi, in diferite state. Modelele la care
sunt transferate protectia cat mai completd si responsabilitatea aproape
integrald a vietii pasagerilor. Mai multe echipe de cercetitori si dezvoltatori
lucreaza actualmente pe plan international pentru optimizarea si
imbunatitirea acestor vehicule robotice. Cu toate acestea incd baza
responsabild este tot factorul uman.

Pe langa unitatile digitale de procesare, programele de simulare in
realitate virtuald si autovehiculele construite pentru incerciri, dotate cu
senzori, traductori §i actuatori, mai sunt impuse multiple scenarii de validare
in practicdi §i antrenamente in cadrul cdrora si fie inregistrate erorile
survenite ca urmare a unor greseli. Toate greselile trebuie sa fie astfel facute
incat si poata fi inregistrate, documentate contextualizat si ulterior analizate
din punct de vedere al interactiunilor complexe. Se impune o analizd in
detaliu pentru a optimiza functiile vehiculului robotic ambulanta.

Actualmente, robotica, mecatronica si programele de realitate
virtuala aplicate in domeniul autovehiculelor rutiere ofera posibilitati ample
de dezvoltare a tehnologiei. Se pot astfel implementa atat in mediul virtual
cat si in modelele de laborator si apoi in practica efectivd aceleasi principii
utilizate in cadrul programelor de robo-taxi si robo-race inclusiv in realizarea
de autovehicule robotice pentru serviciile de ambulanta. Personalul implicat
in stiintele exacte (inginerii, tehnicienii s.a.) cat si cel preocupati de stiintele
umaniste (artisti, designeri, filosofi, psihologi) au azi oportunitatea si
contribuie in procesul dezvoltirii modelelor virtuale si chiar sa testeze
propriile idei pe diferite paliere. Propunerea initiala este pentru initierea unui
demers de cercetare in spatiul de realitate virtuald. In cele din urma fiecare
dintre noi poate fi dezvoltatorul unui model personalizat pe care il poate
valida cu instrumente digitale si apoi il poate promova.
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