RCSIM « NARZEDZIA DODATKOWE

RCSIM Deployment Tool — ilustrowana
instrukcja uzytkownika

llustrowany przewodnik uzytkownika: karty konfiguraciji, akcje wdrozenia i procedury krok po kroku. Zrzuty
przedstawiajg angielski interfejs.
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Wydanie: 14 pazdziernika 2026. Opis interfejsu Web v8.0.0 oraz zachowania sprawdzonego w lokalnym kodzie
projektu. Podrecznik narzedzia dodatkowego do instrukcji GCS, MCS i poszczegdlnych Tierow.

1. Przeznaczenie narzedzia i zakres instrukcji

Deployment Tool przygotowuje paczke programu na komputerze operatora, taczy sie przez SSH z Raspberry
Pi i uruchamia wybrang procedure instalacji lub aktualizacji. Pozwala tez skonfigurowa¢ komunikacje, sensory i
kamere standardowego RCSIM, odczytac¢ logi oraz wykona¢ wybrane czynnosci serwisowe.

Rozrézniaj dwa cele: Standard RCSIM (Docker & MediaMTX) to oprogramowanie komputera poktadowego, a
RCSIM MCS (Direct Services) to stacja operatora. Raspberry Pi z MCS nie staje sie przez to platformg
autonomii Tier 4. Wybor aplikacji musi odpowiadac¢ katalogowi zrodtowemu i roli docelowego hosta.

Obecny program otwiera panel przeglgdarkowy. Jest to jeden ekran z kartami, a nie zestaw osobnych
zaktadek. Na szerokim ekranie po lewej znajdujg sie dane SSH, w srodku konfiguracja, po prawej przyciski
wdrazania i narzedzia; konsola jest na dole. Na waskim ekranie karty uktadajg sie pionowo — przewijaj strone,
aby dotrze¢ do kolejnych pdl.

llustracje: rzeczywisty HTML, CSS i JavaScript projektu uruchomiono lokalnie 14 pazdziernika 2026, w jezyku
English, z publicznymi wartosciami domysinymi. Podglgd dokumentacyjny nie tgczyt sie z Raspberry Pi i
blokowat akcje SSH oraz wdrazania. Status Offline/Off jest celowy; puste dane logowania oraz przyktadowe
porty nie sg gotowg konfiguracjg Twojego zestawu. To zrzuty interfejsu, nie wygenerowane makiety. Powieksz
PDF, aby odczyta¢ drobne podpisy.

Sprawdzono kod i ukfad interfejsu. Nie wykonywano instalacji na urzgdzeniu, aktualizacji systemu, restartow Pi

ani fizycznych testéw kamery, radia i czujnikéw. Ograniczenia widocznych opcji wyjasniamy przy odpowiednich
procedurach.

2. Uruchomienie i pierwszy przebieg pracy

Otworz wlasciwy panel

Uruchom przygotowang aplikacje Deployment Tool na komputerze, z ktérego bedziesz wysytac zrédta.
Aktualny launcher otwiera przegladarke i lokalny serwer. Zaczyna od portu 5000 i szuka dostepnego portu w
zakresie 5000-5009. Uzyj adresu faktycznie podanego przez program, np. http://localhost:5000.

Serwer domysinie nastuchuje na 127.0.0.1, czyli komputerze z narzedziem. To nie panel MCS na porcie
8080 i nie adres Raspberry Pi. Jezeli karta przeglgdarki zostata zamknieta, dziatajgcy lokalny serwer mozna
ponownie otworzy¢ pod jego adresem. Jesli sam serwer zostat wytgczony, uruchom aplikacje ponownie.

W przygotowanym srodowisku zrédtowym punktem wejscia jest RCsimRPi5deploymentapp.py w katalogu
RCSIM deployment_tool/RCSIM deployment_tool. Nie uruchamiaj rownoczesnie kilku wdrozen do tego
samego hosta. Przed instalacjg przygotuj dostep SSH i sudo na Pi, stabilne zasilanie, dostep do wymaganych
pakietow oraz kopie potrzebnej konfiguracji.

Lista English / Polski w nagtéwku zmienia jezyk. Ta instrukcja zachowuje angielskie nazwy z ilustracji i
objasnia je po polsku. Niektére dodatkowe pola wystepujg w starszym interfejsie desktopowym; nie szukaj ich
automatycznie w obecnej wersji Web.

Zalecana kolejnos¢ pierwszego wdrozenia
1. Zatrzymaj model i zabezpiecz naped. Ustal, czy instalujesz komputer poktadowy RCSIM, czy stacje MCS.

2. W Connection Settings wpisz host, uzytkownika i wiasciwy sposéb uwierzytelniania. Zakohcz edycje pola,
aby wysta¢ zmiane.
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Uzyj Test Connection i odczytaj wynik w konsoli. Sam zielony ping nie potwierdza logowania SSH ani

dziatania programu w pojezdzie.

4. Wskaz wiasciwy Project Source Path i Application Platform Type. Zakoncz edycje i sprawdz zapis po
ods$wiezeniu.

5. Dla standardowego RCSIM ustaw sie¢, protokot, czujniki, kamere i ewentualny RTK zgodnie z faktycznym

wyposazeniem. Dla MCS przygotuj wlasng konfiguracje oraz gotowy frontend w katalogu zrodtowym MCS.

6. Jesli uzyjesz Scan Hardware, przeczytaj wynik i odswiez formularz przed dalszg edycja; skan moze
zmieni¢ ustawienia na serwerze.

7. Wybierz wtasciwy rodzaj operacji. Przy pierwszej petnej instalacji sprawdz i odznacz Fast Deploy (Skip OS
Config); domysine zaznaczenie nie oznacza przygotowanego systemu Pi.

8. Uruchom jedng akcje i obserwuj Deployment Live Console. Czytaj koncowy wynik, nie tylko procent
postepu lub ponownie aktywny przycisk.

9. Po zakonczeniu sprawdz wiasciwg ustuge, potgczenie programu docelowego, swiezg telemetrie i obraz,
jezeli ich uzywasz. W MCS sprawdz profile i mapowanie. Dopiero osobna préba catego toru potwierdza
gotowos$¢ modelu.

Przy btedzie zachowaj korncowe komunikaty i wré¢ do procedur odzyskiwania w rozdziale 6. Narzedzie nie
zapewnia automatycznego cofniecia kazdej zmiany. Zamkniecie karty przegladarki nie jest anulowaniem
dziatajgcego polecenia na Pi.

3. Potgczenie — przygotowanie dostepu do Raspberry Pi

»

RPiHost/IP

Use 55H Private Key

55H Password

Mew S5H Password (Optional)

Test Connection

Scan Hardware (12C/UART)

Deployment Tool — dane potgczenia i uwierzytelnianie SSH
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llustracje tego rozdziatu pokazujg podglad interfejsu na ustawieniach przyktadowych, bez wykonywania SSH i
bez testu sprzetu. Puste pola oraz stan offline nie sg wynikiem préby konkretnego Raspberry Pi.

Panel Connection Settings / Ustawienia potgczenia opisuje dostep administracyjny do Raspberry Pi. Nie
konfiguruje sterowania kierownicg ani radiowego failsafe. Przed wdrozeniem zatrzymaj pojazd i zabezpiecz
naped: pdzniejsze operacje mogg zatrzymywac ustugi lub restartowa¢ komputer poktadowy.

3.1. Adres, uzytkownik i hasto

* RPi Host/IP: wpisz adres Raspberry Pi dostepny z komputera uruchamiajgcego Deployment Tool, np. adres
LAN albo przygotowanej sieci Tailscale. Wpisuj host/IP bez http://, Sciezki strony i portu panelu MCS.
Web Ul nie ma osobnego pola niestandardowego portu SSH; nie wpisuj : 8080 do adresu SSH.

+ SSH Username: istniejgce konto uzytkownika na Pi. pi w podpowiedzi jest przyktadem, nie gwarancjg
istnienia takiego konta. Konto musi mie¢ uprawnienia wymagane przez wybrane wdrozenie.

» SSH Password: aktualne hasto tego konta, uzywane po wytgczeniu Use SSH Private Key. To nie hasto
Wi-Fi, NTRIP ani kod parowania radia.

» Test Connection / Testuj potaczenie: sprawdza dostep SSH przy zapisanych danych. Poczekaj na wynik
w konsoli; samo odblokowanie przycisku nie oznacza sukcesu.

Pierwsza préba: wpisz host, uzytkownika i aktualne hasto, zakoncz edycje kliknieciem poza polem, zaczekaj
na zapis, nastepnie wybierz Test Connection. Nie uruchamiaj wdrozenia, dopoki konsola nie potwierdzi
pofgczenia.

Gdy test sie nie udaje: sprawdz, czy Pi dziata, czy komputer narzedzia ma trase do podanego adresu i czy
SSH jest wtgczone. Rozroznij btad sieci od odrzucenia uzytkownika/hasta. Status RPi: Online na gorze nie
zastepuje proby uwierzytelnienia i nie potwierdza dziatania aplikaciji.
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3.2. Prywatny klucz SSH

»

RPi Host/IP

55H Username

v
Use SSH Private Key

Key Path

Browse...

Key Passphrase

New SSH Password (Optional)

Test Connection

Sean Hardware (I2C/UART)

Logowanie kluczem — $ciezka prywatnego klucza i passphrase

1. Zaznacz Use SSH Private Key / Uzyj prywatnego klucza SSH. Pole hasta konta zostanie zastgpione
polami klucza.

2. W Key Path wpisz peing $ciezke prywatnego klucza na komputerze, na ktérym dziata Deployment Tool.
Wybieraj klucz prywatny, nie plik publiczny zakonczony . pub.

3. Browse / Przegladaj otwiera systemowe okno wyboru pliku na tym komputerze. Jesli ogladasz panel przez
inng przegladarke lub urzadzenie, nie jest to przesytanie pliku z telefonu: okno moze otworzy¢ sie na
komputerze serwera narzedzia.

4. W Key Passphrase wpisz hasto szyfrujgce klucz, jesli je ma. Nie wpisuj tutaj automatycznie hasta konta
SSH.

5. Zakoncz edycje, nastepnie wykonaj Test Connection. Poprawne pole sciezki nie dowodzi, ze klucz jest
uprawniony na Pi.

Przy btedzie sprawdz istnienie pliku na wtasciwym komputerze, uprawnienie klucza dla wskazanego konta i
passphrase. Zmiana metody logowania nie dodaje samoczynnie klucza do Raspberry Pi.

3.3. New SSH Password (Optional)

To pole opisuje zamiar zmiany hasta podczas przygotowania systemu, a nie dane obecnego logowania. Puste
pole oznacza zachowanie obecnego hasta w obstugiwanej $ciezce.

Ograniczenie Web Ul: w sprawdzonej wersji wartos¢ New SSH Password (Optional) nie jest zapisywana
przez formularz konfiguracji. Nie zaktadaj, ze wpisanie tutaj nowego hasta je zmienito. Po wdrozeniu nadal
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sprawdz logowanie wczesniej dziatajgcymi danymi; jesli chcesz celowo zmieni¢ hasto, uzyj obstugiwanej
procedury administracyjnej i zweryfikuj nowe logowanie osobno.

Wersja okienkowa ma wtasng $ciezke przekazywania tego ustawienia; nie przenos jej zachowania
automatycznie na panel przeglagdarkowy. Wypetnienie pola nie jest potwierdzeniem wykonania zmiany na Pi.

3.4. Scan Hardware (I12C/UART)
1. Najpierw uzyskaj pozytywny wynik Test Connection.

2. Podigcz i zasil sensory zgodnie z ich instrukcjg. Nie podtgczaj lub przepinaj UART/I2C przypadkowo
podczas skanowania.

3. Wybierz Scan Hardware (I2C/UART) / Skanuj sprzet i przeczytaj wynik konsoli: adresy 12C, rozpoznane
porty GPS/LIDAR i kamere.

4. Po zakonczeniu odswiez strone, aby pobra¢ zaktualizowane ustawienia przed dalszg edycjg. Skan moze
zapisac¢ wykryte parametry w narzedziu, cho¢ formularz nadal pokazuje wczesniejsze wartosci.

5. Pordéwnaj wynik z rzeczywistym modelem sensora. Wspélny adres 12C 0x68/0x69 nie rozstrzyga
jednoznacznie, czy to MPU6050, MPU9250 lub inny zgodny modut; wykryty sterownik jest propozycjg do
sprawdzenia.

Skan nie wgrywa firmware i nie dowodzi poprawnych jednostek ani orientacji sensora. Brak wykrycia nie
uprawnia do losowej zmiany GPIO lub napiecia zasilania. Nie zostawiaj starego formularza po skanie bez
kontroli: pdzniejsza zmiana innego pola moze ponownie zapisaé nieaktualne wartosci.

3.5. Zapis ustawien a wykonanie operacji

Panel przeglgdarkowy zapisuje formularz automatycznie po zmianie pola/listy; w tekscie trzeba zakonczyc¢
edycje, np. klawiszem Tab. Nie ma ogdlnego przycisku Apply, ktoéry od razu aktualizuje Pi. Zapis oznacza
zapamietanie danych w Deployment Tool, a zastosowanie na Pi wymaga wtasciwego wdrozenia lub
dedykowanej aktualizacji.

Przed uruchomieniem operacji zaczekaj na zakonczenie edycji i zapisu. Po istotnych zmianach odswiez strone
i poréwnaj wartosci. Wyswietlenie tekstu w polu nie potwierdza poprawno$ci; cze$¢ nieprawidtowych liczb
moze zostac zastgpiona domysinymi wartosciami, a inne zatrzymac operacje.

Narzedzie zapamietuje dane logowania w lokalnych ustawieniach. Traktuj te konfiguracje jako poufng; nie
dofgczaj jej bez sprawdzenia do zgtoszen i nie zaktadaj, ze ukrycie hasta kropkami oznacza jego
zaszyfrowanie w pliku.
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4. Ustawienia wdrozenia — platforma, sie¢ i wyposazenie

Application Platform Type

Standard RCSIM (Docker & MediaMTX)

Deployment Tool — katalog zrédiowy, platforma i komunikacja

4.1. Project Source Path — co faktycznie wysytasz

Project Source Path to folder na komputerze uruchamiajgcym narzedzie, ktérego zawartos¢ zostanie
spakowana do wdrozenia. To nie sciezka docelowa na Pi, archiwum ZIP ani lokalizacja pliku PDF z instrukcja.

1. Wybierz Application Platform Type przed ustaleniem katalogu.

2. Dla Standard RCSIM (Docker & MediaMTX) wskaz przygotowany katalog projektu poktadowego z plikami
wymaganymi przez ten wariant, a nie dowolny katalog catego repozytorium.

3. Dla RCSIM MCS (Direct Services) wskaz katalog modutu MCS zawierajgcy jego aplikacje, wymagania,
konfiguracje i przygotowany interfejs. Nie wskazuj wytgcznie katalogu frontendu ani samego pliku
wykonywalnego.

4. Uzyj Browse, sprawdz sciezke, zakoncz edycje i potwierdz jg po odswiezeniu. Wybieranie folderu odbywa
sie na komputerze narzedzia.

5. Sprawdz wersje i kompletnos¢ zrédet przed wdrozeniem. Narzedzie sprawdza istnienie katalogu, ale samo
jego istnienie nie dowodzi, ze zawiera wtasciwy projekt.

Gdy pakowanie sie nie udaje: sprawdz petng Sciezke, dostep do katalogu i zgodnos$¢ wybranej platformy.
Pusta Sciezka lub folder z innym modutem nie zostang naprawione przez Test Connection; test SSH dotyczy
innego etapu.

4.2. Application Platform Type — dwa rézne wdrozenia

« Standard RCSIM (Docker & MediaMTX): wariant programu poktadowego i wideo. Formularz buduje
ustawienia konfiguracji sprzetu, sieci, kamery i RTK przeznaczone do paczki tego wariantu.

* RCSIM MCS (Direct Services): wariant mobilnej stacji sterowania dziatajgcej jako ustugi. Po wyborze
znikajg karty kamery i RTK; dziatania $cisle dockerowe nie sg wtasciwym odpowiednikiem obstugi MCS.

Wazne dla MCS: widoczne ogdlne pola IMU/GPS/LIDAR/ELRS i sieci nie sg automatycznie przeksztatcane w
petng konfiguracje wykonawczg MCS. Ta Sciezka pakuje wskazany katalog MCS; profile kontroleréw, wyjscie i
sprzet skonfiguruj we wtasciwym panelu MCS. Nie zakfadaj, ze wybér MPU w Deployment Tool nadpisze profil
MCS.
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Narzedzie nie oferuje w tym Web Ul osobnego menedzera nazwanych profili wdrozenia. Ustawienia ostatniego
formularza nie sg kilkoma niezaleznymi presetami dla roznych pojazdoéw. Po zmianie platformy ponownie
sprawdz katalog, adres, protokoty i sensory.

4.3. Siec¢ i protokot standardowego RCSIM

@

PC IP (Tailscale)

PC UDP Telemetry Port

12347

RPi UDP Telemetry Port

12346

Comm Mode

AUTO (Failsafe fallback)

Comm Protocol

NATIVE

Ustawienia sieci — adres stacji PC, porty i protokoty

* PC IP (Tailscale): adres stacji PC, do ktérej pojazd ma kierowa¢ odpowiednie dane. Nie jest adresem Pi
wpisywanym w panelu SSH.

» Fetch / Pobierz: probuje odczytac adres IPv4 Tailscale komputera narzedzia, a gdy to sie nie uda moze
zwroci¢ zwykty adres tego komputera. Sprawdz wynik; nie dowodzi instalacji ani dziatania VPN na Pi.

+ PC UDP Telemetry Port: port odbioru po stronie PC, np. 12347 tylko wtedy, gdy GCS nastuchuje wiasnie
tam.

* RPi UDP Telemetry Port: port po stronie Raspberry Pi, np. 12346 dla zgodnej konfiguracji. Porty PC i Pi
petnig rozne role; nie wyréwnuj ich bez uzasadnienia.

« Comm Mode: AUTO, WEBRTC lub UDP. AUTO jest wyborem logiki uzywanej przez zgodne
oprogramowanie, a nie obietnicg automatycznej naprawy kazdego tgcza ani zatrzymania napedu.

+ Comm Protocol: NATIVE albo MAVLINK. Dobierz go do oprogramowania poktadowego oraz GCS.
MAVLINK nie oznacza samoczynnego wgrania autopilota lub zmiany firmware radia.

Préba konfiguracji sieci: wpisz wtasciwy adres odbiorcy, ustaw porty po obu stronach, dobierz tryb/protokét,
zakoncz edycje i dopiero potem wdrazaj. Po zakonczeniu sprawdz swiezg telemetrie w GCS oraz osobno
sterowanie i obraz. Brak obrazu nie jest podstawg do losowej zmiany UDP Telemetry Port.
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W panelu web nie ma osobnych p6l MAVLink System ID i MAVLink Throttle Hz znanych z wersji okienkowe;.
Nie szukaj ich na ilustracji. Wersja okienkowa ma identyfikator systemu i liste czestosci 1, 2, 5, 10, 20, 50 Hz;
nie nalezy myli¢ tej czestosci z predkoscig portu szeregowego.

4.4.IMU, GPS, LiDAR i ELRS / MAVLink Serial

%

IMU Driver

MPU9250 (Mative)
& Enable GPS
[/dev/tty AMAO

15200

B Enable LIDAR

/dev/ityUSBO

15200
& Enable ELRS / MAVLink Serial
/dev/ttyAMA3

57600

Deployment Tool — wybor sterownikow i portéw wyposazenia

IMU Driver: wybierz rzeczywiscie zamontowany modut: MPU9250 (Native), MPU6050 (Native), GY-91,
BMX160 + BMP388, BMX160 lub BNOO8x. Simulation (Dummy IMU) jest Zrédtem demonstracyjnym, a nie
dowodem dziatania fizycznego czujnika. Po skanie 12C potwierdz model recznie.

Enable GPS: zaznacz, jesli pojazd ma obstugiwany odbiornik. GPS Serial Port to $ciezka urzgdzenia na Pi,
np. /dev/ttyAMAQ, nie port COM komputera Windows. Baudrate wpisz jako dodatnig liczbe catkowitg zgodng
z aktywnym wyjsciem GPS, np. 115200 tylko dla tak ustawionego urzgdzenia.

Enable LiDAR: wtgcza konfiguracje sensora. LIDAR Port to jego sciezka na Pi, a Baudrate predkosc¢
konkretnego urzadzenia, nie czesto$¢ skanowania w Hz. /dev/ttyUSB@ jest przyktadem, ktory po zmianie
urzgdzen USB moze oznaczac¢ inny adapter.

Enable ELRS / MAVLink Serial: wtgcza odpowiednig konfiguracje szeregowa. ELRS Serial Port to port Pi,
Baudrate dotyczy odcinka Pi-modut. 57600 widoczne jako warto$¢ domy$ina nie jest uniwersalng predkos$ciag
CRSF, ELRS lub mLRS; musi odpowiada¢ uzywanemu firmware i protokotowi.

Procedura dla kazdego sensora:

1. Sprawdz fizyczny model, zasilanie i interfejs wedtug instrukcji platformy.

2. Uzyj skanu jako pomocy, odswiez formularz i sprawdz zaproponowany port/sterownik.
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3. Wytacz funkcje urzadzen, ktérych nie ma w pojezdzie. Nie pozostawiaj domy$inie wigczonego GPS/ELRS

tylko dlatego, ze tak otworzyt sie formularz.

4. Whpisz wiasciwy port na Pi i dodatni Baudrate bez dopisku bps i bez separatoréw tysiecy. Nie przypisuj tej
samej fizycznej linii GPS, LiDAR i radiu.

5. Zastosuj konfiguracje przez wtasciwe wdrozenie. Po uruchomieniu sprawdz czujnik w danych aplikaciji, jego

aktualnos$¢, jednostki i kierunki; nie tylko komunikat o wykryciu portu.

Przy braku danych sprawdz uprawnienia do portu, jego zajecie przez inng ustuge i predkos¢ urzgdzenia.
Wybranie sterownika nie instaluje sensora fizycznie i nie kalibruje jego orientaciji.

4.5. Kamera — port, sensor i profil obrazu

Karta wideo jest widoczna dla standardowego RCSIM, a ukrywana dla MCS. Camera CSI Port wybiera camo,

caml, /dev/video® albo /dev/videol; dobierz rzeczywisty tor urzgdzenia.

» Camera Sensor Type: AUTO (Detect), imx219, imx708, ov5647, imx477 lub imx519. Dobierz sensor do
kamery; wybdér innego modelu nie zapewnia zgodnosci.

* Resolution: wpisuj szerokos¢ i wysokosé w pikselach, np. 1920x1080, z matym x, bez jednostki i dopisku
Full HD.

» FPS: dodatnia catkowita liczba klatek na sekunde, np. 30. Jest parametrem zadanym, nie gwarancjg
uzyskanego obrazu.

+ Video Bitrate: uzyj zapisu zgodnego z formularzem, np. 5 Mbps. W tej wersji oczekiwana jest catkowita

liczba Mbps na poczatku; 2.5 Mbps, 5000000 lub zapis z przecinkiem nie sg rownowaznymi bezpiecznymi

formatami.

» Detect CSI Cameras: odczytuje wykrywanie kamer z Pi i wypisuje wynik. Przeczytaj konsole; samo
klikniecie nie oznacza, ze wybrano wtasciwy sensor/port.

* Low Latency Profile: ustawia lokalnie 800x600, 30 FPS, 2 Mbps i zapisuje formularz. To preset, nie
pomiar opdznienia i nie natychmiastowe przetgczenie strumienia na Pi.

Procedura: sprawdz kamere przez Detect CSI Cameras, wybierz zgodny port i sensor, ustaw
rozdzielczo$¢/FPS/bitrate, zakoncz edycje i wdroz konfiguracje albo uzyj wtasciwej dedykowanej aktualizacji

kamery. Nastepnie otworz rzeczywisty strumien w GCS i sprawdz aktualny obraz, ptynnos¢ i opdznienie ruchu.

Jesli chcesz zaczg¢ od mniejszego obcigzenia transmisji, uzyj Low Latency Profile i Swiadomie zaakceptu;j

nizszg rozdzielczos¢. Przy czarnym obrazie najpierw sprawdz wykrycie sensora, ztgcze, ustuge wideo i jej log,

zamiast wytgcznie zwiekszacé bitrate.
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4.6. NTRIP RTK — dane korekcyjne dla zgodnego GPS

L
=

¥ Enable NTRIP RTK Client

NTRIP Host

NTRIP Port

Mount Point

NTRIP Username

NTRIP Password

NTRIP RTK — serwer korekt, mountpoint i dane logowania

Enable NTRIP RTK Client jest dostepne w wariancie standardowym. Do poprawy pozycji potrzebny jest
odbiornik obstugujacy RTK oraz witasciwy tor przekazania korekt; sam przetgcznik nie zamienia zwyktego GPS
w odbiornik RTK.

* NTRIP Host: nazwa lub adres serwera korekt bez adresu strony WWW i Sciezki.

* NTRIP Port: numer portu ustugi, np. 2101 tylko dla tak skonfigurowanego dostawcy.

* Mount Point: doktadna nazwa strumienia korekt udostepnionego przez dostawce, z zachowaniem pisowni.
* NTRIP Username / Password: dane tego serwisu; sg niezalezne od logowania SSH i sieci Wi-Fi.

Procedura: uzyskaj dane strumienia, potwierdz zgodny odbiornik i internet na Pi, wypetnij pola, zakoncz
edycje i zastosuj konfiguracje we wdrozeniu. Po uruchomieniu sprawdz potgczenie z casterem, naptyw korekt i
rzeczywisty stan rozwigzania GPS. Same wspoétrzedne, liczba satelitéw albo napis ,RTK enabled” nie
potwierdzajg RTK FIX ani okreslonej doktadnosci.

Jesli RTK nie jest uzywane, wytagcz klienta. Przy btedzie uwierzytelniania sprawdz konto i mountpoint; przy
braku potgczenia host, port i dostep Pi do internetu. Nie zmieniaj na tej podstawie predkosci sterowania
radiowego.
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4.7. Ostateczna kontrola formularza

Przed wdrozeniem potwierdz: wtasciwy host i konto, udany test SSH, poprawng platforme i istniejgcy katalog
zrodtowy. Dla RCSIM sprawdz adres PC, porty, protokoty, faktyczne sensory, formaty liczb, kamere i
opcjonalne NTRIP. Dla MCS sprawdz kompletnos$¢ zrédet i przygotuj pozniejszg konfiguracje w panelu MCS.
Po zakohczeniu edycji zaczekaj na zapis; dopiero wtedy wybierz dziatanie wdrozeniowe opisane w kolejnej
czesci instrukciji.

5. Przygotowanie i wdrozenie

Co uruchamiasz i gdzie powstaje instalacja

Aktualny Deployment Tool uruchamia lokalny serwer i otwiera panel w przeglgdarce. Aplikacja wybiera wolny
port z zakresu 5000-5009 na 127.0.0.1. Uzywaj adresu podanego przy starcie; nie jest to WebUI MCS na
porcie 8080 ani poktadowa ustuga WebRTC.

Zrédta i archiwum przygotowuje komputer, na ktérym dziata narzedzie. Przesytanie nastepuje przez SSH/SFTP
do Raspberry Pi, a instalacja i budowanie obrazu Docker wykonujg sie na Pi. W aktualnym panelu nie ma
osobnego wyboru ,build lokalny / zdalny”. Przegladarka nie kompiluje obrazu, a wybor katalogu wskazuje
folder na komputerze uruchamiajgcym narzedzie.

Akcje sg w prawym panelu Deployment Control, nie w osobnej zaktadce Deployment.

Fast Depl o -.f'-ig_::

# FULL DEPLOYMENT

& Docker Rebuild & Update

# Utility Actions
Cam Config Only Backup Docker Vol
Restart Service Reboot Pi
Diagnostics App Logs

Build Logs

Panel sterowania wdrozeniem

llustracja pokazuje rzeczywisty frontend bez aktywnego potgczenia SSH. Na potrzeby dokumentaciji nie
wykonywano wdrozenia.
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Lista przed rozpoczeciem

1. Zatrzymaj model, rozbroj i fizycznie zabezpiecz naped. Aktualizacja przerywa ustugi sterowania lub obraz;
nie wykonuj jej podczas jazdy.

2. Sprawdz docelowy host, konto i sposob logowania SSH. Musi istnie¢ dostep sudo do instalowania
pakietow, ustug, konfiguracji systemu i Dockera.

3. Zapewnij stabilne zasilanie, miejsce na karcie i pamie¢ RAM. Docker jest budowany w katalogu RAM
/dev/shm; wolne miejsce na karcie nie rozwigzuje braku RAM.

4. Zapewnij dostep Pi do repozytoriow pakietéw oraz potrzebnych zaleznoéci. Dziatajgce SSH nie oznacza
dostepu do Internetu z Pi.

5. Zachowaj wtasng kopie aktywnej konfiguracji i potrzebnych danych z urzgdzenia przed ich zastgpieniem.
Nie zaktadaj automatycznej kopii ani automatycznego powrotu do starej wersji.

6. Wybierz wtasciwy Application Type i katalog Project Source; po wybraniu folderu lub pobraniu IP kliknij
poza pole i sprawdz zapis. Te przyciski uzupetniajg pole, ale samo uzupetnienie nie gwarantuje wystania
nowej wartosci do ustawien serwera.

7. Zakohcz edycje kazdego pola przed uruchomieniem akcji. Zmiany sg zapisywane przy zdarzeniu zmiany
pola; nie rozpoczynaj wdrozenia w trakcie wpisywania adresu lub Sciezki.

8. Wykonaj Test Connection, a dopiero po potwierdzeniu SSH uruchamiaj kolejne czynnosci.

Dwa typy aplikacji — wybor zmienia cel instalacji

RCSIM Docker stuzy komputerowi poktadowemu Tier 4. Wskaz

RCSIM RPI/RCSIM rpi_embedded/rpi_project_source, czyli katalog zawierajgcy Dockerfile,
docker-compose.yml, entrypoint.sh, config.json oraz kod aplikacji. Nie wybieraj catego repozytorium ani
katalogu MCS.

RCSIM MCS (Direct Services) instaluje stacje MCS jako ustuge systemowg. Wskaz katalog RCSIM_MCS
zawierajgcy requirements.txt, systemd/usb_rc.service, src/, config/ i gotowe pliki src/ui/web/. To
inny program i inny cel niz obraz poktadowy Tier 4.

Dla MCS panel ukrywa ustawienia wideo i RTK oraz prébuje zablokowac przyciski kopii i logéw budowania.
Okresowe odswiezanie statusu moze jednak ponownie uaktywni¢ te przyciski po okoto 2,5 s. Backup Docker
Vol i Hot Deploy Code nadal dotyczg sciezki Docker. Build Logs ma w backendzie osobny odczyt logu
instalacji MCS; szczegoty opisuje rozdziat 7. Aktywny przycisk sam nie potwierdza zgodnosci pozostatych
funkcji z platforma.

Co trafia do paczki

Narzedzie tworzy lokalny katalog roboczy temp_deploy i archiwum ZIP. Pomija m.in. repozytorium Git,
srodowiska Python, node_modules, cache, logi oraz obrazy/archiwa. Nie przesyta automatycznie catego
Srodowiska uruchomieniowego komputera.

W wariancie Docker kopia zrodtowego config. json jest tgczona z ustawieniami panelu. Zachowywane sg
istniejgce klucze, a nowe wartosci nadpisujg odpowiednie pola; nie jest to bezwarunkowe zachowanie
wszystkich recznych ustawien z Pi. Powstaje tez mediamtx.yml na podstawie parametréw kamery. Kamera
aplikacji jest ustawiana na RTSP rtsp://127.0.0.1:8554/camera_ai.

W wariancie MCS paczka kopiuje konfiguracje z wybranego katalogu zrodiowego. Poktadowe pola
sensorow/RTK z Deployment Tool nie sg konwerterem profili MCS. Uwazaj na lokalny config/config. json:
moze zastgpi¢ profile zapisane wczesniej na Pi. Zbuduj frontend MCS przed pakowaniem i sprawdz obecnosc¢
aktualnego src/ui/web/; samo wystanie Zzrédet React nie wykonuje kompilacji na urzadzeniu.
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Petne wdrozenie Docker — pierwsza instalacja

1. Wybierz Docker, wtasciwy katalog i host. Ustaw komunikacje, wyposazenie oraz kamere zgodnie z
rzeczywistym zestawem.

2. Na pierwszg instalacje odznacz Fast Deploy (Skip OS Config). Przycisk petnego wdrozenia korzysta z
aktualnej wartosci tego checkboxa; sam napis FULL nie wymusza petnej konfiguracji systemu.

3. Wybierz FULL DEPLOYMENT i obserwuj doing konsole. Najpierw powstaje archiwum, potem nastepuje
potgczenie, przestanie i wykonanie skryptu na Pi.

4. Jezeli pojawi sie zadanie logowania Tailscale, dokorcz je dla wtasciwego urzgdzenia. Otworzenie strony
logowania nie jest koncem instalaciji.

5. Poczekaj na wynik skryptu i komunikat koncowy; nie uruchamiaj kolejnej akcji po samym przestaniu ZIP.

6. Sprawdz po wdrozeniu aplikacje, MediaMTX, telemetrie i obraz, a potem osobno bezpieczny sygnat
sterowania.

Rzeczywisty zakres zmian: skrypt instaluje/weryfikuje pakiety i zaleznosci, konfiguruje ustugi, instaluje lub
aktualizuje hostowy MediaMTX, buduje obraz na Pi, zastepuje katalog /home/USER/rcsim_project i
odtwarza kontenery z Compose. Moze wytgczy¢ starszg ustuge rtsp-camera.service. Instalator posiada
takze mechanizm zmiany hasta SSH, ale w aktualnej sciezce WWW pole New SSH Password nie jest
skutecznie przekazywane do operacji; nie oczekuj zmiany hasta po samym jego wypenieniu (patrz rozdziat
3.3).

Przed budowaniem skrypt czysci /tmp/* catego hosta, wykonuje docker system prune -firestartuje
ustuge Docker. To nie jest czyszczenie wytgcznie plikow RCSIM: moze usungé tymczasowe dane innych
programow i nieuzywane zasoby Docker oraz przerwac prace innych kontenerow. Uzywaj tej sciezki na
przygotowanym hoscie i zachowaj potrzebne dane wczesnie;j.

Fast Deploy oraz Docker Rebuild & Update

Fast Deploy (Skip OS Config) ogranicza czes$¢ krokow systemowych, w szczegolnosci poczatkowe
czyszczenie/aktualizacje APT. Nie jest obietnicg braku zmian w systemie. Pozostajg m.in. kontrole zaleznosci,
obstuga MediaMTX, budowanie Docker, czyszczenie /tmp, prune Docker, restart Dockera i zastgpienie
projektu.

Docker Rebuild & Update uruchamia te samg procedure wdrozenia z wymuszonym Fast Mode. Wybierz jg po
zmianie Dockerfile, zaleznosci systemowych/Python lub wtedy, gdy aktualizacja samego kodu nie wystarczy.
Przygotuj kopie danych i sprawdz wynik tak samo jak po petnym wdrozeniu.

W aktualnym panelu nie ma osobnego przycisku Clean Build, wyboru kompilacji na PC ani instalowania
gotowego obrazu z lokalnego cache. Nie zastepuj ich znaczeniem podobnie brzmigcych opciji; ,Rebuild”
dotyczy zdalnego budowania Compose.
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Wdrozenie i aktualizacja MCS

Application Platform Type

RCSIM MCS (Direct Services)

Panel akgji dla wariantu MCS — podglad bez potgczenia SSH

1. Wybierz RCSIM MCS (Direct Services), katalog MCS i wtasciwy host.
2. Zachowaj profile z Pi oraz sprawdz konfiguracje w paczce. Potwierdz gotowy frontend.

3. Uzyj FULL DEPLOYMENT. Fast Mode nie jest przekazywany do osobnego instalatora MCS i nie wylgcza
jego krokéw systemowych.

4. Zaczekaj na instalacje pakietéw, rozpakowanie do /opt/usb_rc_converter, przygotowanie venv i restart
usb_rc.service.

5. Sprawdz log oraz ustuge. Po wymaganym restarcie Pi otworz WebUI MCS i potwierdz profil, urzgdzenia i
protokot, zanim uzbroisz model.

Instalator MCS nadpisuje pasujgce pliki w /opt/usb_rc_converter; nie usuwa catego katalogu przed
rozpakowaniem, wiec stare pliki niewystepujgce w nowej paczce mogg pozostaé. Wytgcza i usuwa starsze
jednostki usb_rc_core.service oraz usb_rc_web.service, po czym instaluje wspdlng usb_rc.service.

Modyfikuje tez konfiguracje startowg I2C/UART, wytgcza konsole szeregowg na ttyAMAO i przygotowuje
interfejs Wi-Fi uap@ oraz wpisy rc.local. To ingerencja w hosta, nie sama podmiana strony. Zmiany
UART/I12C wymagaijg restartu Pi. Utworzenie interfejsu nie potwierdza dziatajgcego AP ani kompatybilnosci
kazdego adaptera Wi-Fi.

Przycisk Docker Rebuild & Update przy typie MCS rowniez trafia do instalatora MCS; nie przebudowuje
wtedy obrazu. Dla czytelnosci uzywaj jawnie petnego wdrozenia MCS. Nie uzywaj Hot Deploy Code do
aktualizacji MCS.

6. Aktualizacja, kontrola wyniku i odzyskiwanie

Hot Deploy Code — kiedy wystarcza

Ta Sciezka wymaga wczesniejszej instalacji Docker i istniejacego kontenera rcsim_industrial. Stuzy
aktualizacji kodu oraz konfiguracji bez budowania nowego obrazu. Nie dostarcza nowych zaleznosci z
Dockerfile ani requirements.txt.

1. Wybierz typ Docker, wtasciwe Zrodta i host; zachowaj potrzebne dane z aktywnej instalacji.
2. Zatrzymaj model i uruchom Hot Deploy Code (~30s). Czas w nazwie jest orientacyjny, nie gwarantowany.

3. Poczekaj na zatrzymanie kontenera, synchronizacje i ponowne uruchomienie.
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4. Sprawdz log pod katem pojedynczych btedéw kopiowania i restartu, a nastepnie rzeczywiste dziatanie
ustug.

Hot deploy moze zastgpi¢ config.json, docker-compose.yml i konfiguracje MediaMTX. Wymienia katalogi
core, logic, modules, tools, models, web_assets w projekcie hosta; wtasne pliki w tych katalogach mogag
znikng¢. Aktualizuje takze wybrane pliki startowe. Gdy Compose sie zmienit, usuwa i odtwarza kontener; w
przeciwnym razie restartuje istniejgcy. Nastepuje przerwa w sterowaniu i obrazie.

Komunikat koncowy Hot Deploy nie jest petnym testem zdrowia. Skrypt sprawdza obecnosé uruchomionego
kontenera, a nie dziatanie PWM, sensorow, inferencji czy kanatu WebRTC. Niektore btedy krokéw sg
wypisywane bez bezwarunkowego przerwania catej procedury. Czytaj log, nie tylko ostatni zielony wiersz.

Aktualizacja tylko kamery

Cam Config Only stuzy ustawieniom hostowego MediaMTX. Po zmianie parametréw kamery uzyj tej akciji
zamiast przebudowy catego obrazu. Zmienia konfiguracje i restartuje ustuge, wiec obraz moze znikng¢ na czas
operaciji. Nie aktualizuje kodu aplikacji, firmware kamery ani profili MCS. Po powrocie ustugi sprawdz
rzeczywistg rozdzielczos¢/obraz oraz zgodnos¢ zrodta w GCS.

Kopia, restart i logi

Backup Docker Vol pobiera archiwum katalogu rcsim_project z katalogu domowego uzytkownika Pi na
komputer. W panelu WWW zapisuije je jako rcsim_docker_backup.tar.gz w katalogu domowym
uzytkownika komputera; kolejna kopia uzywa tej samej nazwy, wiec wczesniej zachowaj potrzebny starszy plik.
Nazwa nie oznacza obrazu catej karty SD, kompletnej kopii systemu ani wszystkich wolumendw Docker innych
aplikacji. Sprawdz plik po zakonczeniu. Kopie konfiguracji MCS wykonaj osobno. Cho¢ odswiezanie panelu
moze ponownie uaktywnic przycisk w trybie MCS, ta akcja nadal nie kopiuje /opt/usb_rc_converterinie
jest kopig MCS.

Restart Service dobiera ustuge do typu aplikacji: kontener Docker albo ustuge MCS. Nie jest restartem catego
Pi. Reboot Pi restartuje host, przerywa SSH i wszystkie jego ustugi; poczekaj na powrét potgczenia przed
nastepng akcja.

App Logs pokazuje log aplikacji odpowiedniego typu. Build Logs dotyczy budowania Docker, natomiast
Diagnostics zbiera informacje diagnostyczne. Log budowania i log uruchomionej aplikacji odpowiadajg na
rézne pytania: poprawna kompilacja nie potwierdza sprawnych sensorow.

Jak rozpoznaé zakonczenie

Pasek postepu jest przyblizeniem etapow. W petnym wdrozeniu moze dojs¢ do 100% réwniez przed
zgtoszeniem btedu skryptu. Odblokowanie przyciskéw albo pojawienie sie archiwum nie oznacza udanej
instalaciji.

Za wynik instalatora przyjmij komunikat sukcesu po zakonczeniu zdalnego skryptu kodem 0. Nastepnie
wykonaj niezalezng kontrole:

* Docker: kontener nie wpada w petle restartow, MediaMTX jest aktywny, log aplikacji nie zgtasza
krytycznych btedéw, GCS otrzymuje Swieze dane i wtasciwy obraz.

* MCS: usb_rc.service pozostaje aktywna, panel odpowiada, profil po odswiezeniu jest wtasciwy, host
widzi kontrolery, a ustawiony port i protokét odpowiadajg sprzetowi.

» Oba warianty: na zabezpieczonym stanowisku potwierdzono neutralny gaz, kierunek skretu, uzbrojenie i
reakcje na utrate fgcza. Zaden zielony wskaznik nie zastepuje tych prob.
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Biad lub przerwanie

W obecnym panelu nie ma przycisku anulowania aktywnego wdrozenia. Zamkniecie karty przegladarki nie jest
poleceniem wycofania zmian. Shutdown Server konczy lokalny program, lecz nie zapewnia przerwania
skryptu na Pi ani przywrocenia poprzedniej instalacji. Nie uzywaj go jako odpowiednika Cancel.

Jezeli postep stanat, najpierw odczytaj konsole i log: pobieranie pakietéw lub budowanie moze trwac bez
czestych zmian procentu. Nie uruchamiaj drugiego wdrozenia. Narzedzie blokuje réwnolegte akcje, ale utrata
przegladarki lub ponowne uruchomienie programu nie dowodzi zakohczenia procesu zdalnego.

Po btedzie sprawdz App Logs oraz Build Logs. Peine wdrozenie prébuje takze pobra¢ koncéwke
rpi_setup_docker.log lub rpi_setup_mcs.log, a dla Docker docker_build.log, z katalogu uzytkownika
Pi. Zachowaj pierwszg przyczyne btedu, nie tylko koncowy komunikat.

Jesli zabrakto pamieci/miejsca, sprawdz oddzielnie RAM i karte. Jesli zawiodto SSH, sprawdz host, konto,
klucz/hasto i ewentualng zmiane hasta wykonang przez instalator. Jesli kontener nie startuje, sprawdz
zaleznosci i hostowy MediaMTX. Jesli brakuje kontenera dla Hot Deploy, wykonaj poprawne petne wdrozenie
Docker.

Odzyskiwanie polega na $wiadomym ponownym wdrozeniu sprawdzonych zrédet/konfiguracji albo
odtworzeniu wtasnej kopii. Panel nie udostepnia automatycznego rollbacku. Po naprawie powtorz kontrole
catego toru przed jazdg. Opisane procedury zweryfikowano w kodzie; przy tworzeniu podrecznika nie
wykonano wdrozenia na rzeczywistym Pi.

7. Ustugi, logi i diagnostyka

#¢ Utility Actions

Cam Config Only Backup Docker Vol

Restart Service Reboot Pi

Diagnostics App Logs

Build Logs

Podglad przyciskéw obstugowych; bez potaczenia SSH i bez wykonania operac;ji

Deployment Tool ma jedng strone z kartami ustawien i przyciskami obstugowymi. Nie ma osobnej zakfadki
~oervices”. Obstuge wykonuje sie w Utility Actions / Narzedzia, a wyniki odczytuje w Deployment Live
Console / Konsoli wdrozenia na dole. Przed kazdg operacjg sprawdz adres Raspberry Pi i wybrang
platforme. Restart lub aktualizacja podczas jazdy przerywa ustugi sterowania; najpierw zabezpiecz pojazd i
zakoncz sesje.
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Co oznaczajg wskazniki u gory

Podglad wskaznikow bez potgczenia SSH; nie jest to pomiar stanu fizycznego Pi

RPi: Online oznacza udang odpowiedz na ping, nie dziatajgcg aplikacje ani zalogowanie SSH. Po udanym
pingowaniu narzedzie probuje sprawdzi¢ ustugi przez SSH. Przy zablokowanym pingowaniu pozostate
wskazniki mogg by¢ nieaktywne mimo dostepnego SSH. Nie uzywaj samego koloru znacznika jako
rozstrzygajgcego testu potgczenia.

Dla platformy Docker wskaznik Industrial sprawdza gtéwng aplikacje rcsim_industrial, a Video ustuge
MediaMTX. Dla RCSIM_MCS znaczniki Core Service i Web Service pochodzg z tego samego sprawdzenia
usb_rc.service. Nie sg dwoma niezaleznymi testami proceséw ani dowodem otwarcia strony w
przeglgdarce. Stan ustugi nie potwierdza obrazu kamery, odbioru kanatéw ani fizycznego dziatania czujnikow.

Test Connection — sprawdz SSH przed naprawa

1. Sprawdz host, uzytkownika oraz hasto albo plik klucza SSH.

2. Nacisnij Test Connection / Testuj potaczenie.

3. Odczytaj wynik w konsoli; przy btedzie popraw potgczenie przed ponawianiem operacji instalaciji.

4. Po zmianie ustawien poczekaj na ich zapis i wykonaj test ponownie.

To witasciwy pierwszy krok przy problemach dostepu. Pomysine SSH nie potwierdza jeszcze uprawnien do
kazdej komendy sudo ani gotowosci ustugi aplikaciji.

Restart Service — restart programu

Restart Service / Restart ustugi dotyczy platformy wskazanej w formularzu:

» Docker: restartuje kontener rcsim_industrial.
* MCS: restartuje ustuge usb_rc.service.

Nie jest to restart systemu Raspberry Pi ani osobny restart MediaMTX. Przycisk nie ma osobnego
potwierdzenia w tej wersji panelu.

1. Zabezpiecz model i upewnij sie, ze wybrano wtasciwg platforme.

2. Nacisnij Restart Service i poczekaj na komunikat w konsoli.

3. Po chwili sprawdz status oraz App Logs.

4. Ponownie sprawdz rzeczywiste sterowanie lub panel MCS przed wznowieniem pracy.

Komunikat o wystaniu restartu nie jest testem zdrowia programu po ponownym uruchomieniu. Jezeli ustuga
wraca do btedu, odczytaj logi zamiast powtarzac restart w petli.
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Reboot Pi — restart calego Raspberry Pi

Reboot Pi / Restart RPi wysyta polecenie restartu systemu przez SSH po potwierdzeniu. Przerywa
potgczenia, obraz i dziatajgce programy na docelowym Pi.

1. Zakoncz jazde i upewnij sie, ze cel to wtasciwy host.

2. Nacisnij Reboot Pi i potwierdz zamiar.

3. Poczekaj na ponowne uruchomienie; chwilowy stan Offline jest oczekiwany.
4. Ponow Test Connection, sprawdz znaczniki ustug i logi.

Reboot command sent oznacza wystane polecenie, nie zakohczony restart. Jezeli host nie wraca, sprawdz
zasilanie, sie¢ i ewentualng zmiane adresu.

App Logs i Build Logs

App Logs / Logi aplikacji pobiera ostatnie 100 linii: z dziennika usb_rc.service dla MCS albo z kontenera
rcsim_industrial dla Docker. To jednorazowe pobranie, nie nieprzerwany strumien dziennika z hosta. Aby
sprawdzi¢ nowy btgd, uruchom pobranie ponownie. Aktualna sciezka odczytu zwraca standardowe wyjscie
polecenia; czes¢ informacji dostepnych na standardowym strumieniu btedéw moze nie trafi¢ do panelu. Pusty
wynik nie dowodzi braku probleméw.

Build Logs / Logi budowania pobiera zapis budowania/instalacji. Dla Docker jest to plik
~/docker_build.log na Raspberry Pi. W trybie MCS odczytywany jest ~/rpi_setup_mcs.log. Panel
prébuje wytgczy¢ przycisk po wybraniu MCS, lecz okresowe odswiezanie statusu moze ponownie go
uaktywnic¢. Jezeli przycisk jest dostepny, odczyt nadal wymaga obecnosci wtasciwego pliku na hoscie. Nie
szukaj tam automatycznie logéw kazdej aktualizacji: plik musi istnie¢ i odpowiada¢ wiasciwej operaciji.

1. Po nieudanym uruchomieniu wybierz App Logs; po btedzie budowania wybierz Build Logs, jesli dostepny.
2. Znajdz pierwszy konkretny btgd oraz komunikaty bezposrednio go poprzedzajace.

3. Zachowaj tres¢ przed czyszczeniem konsoli; zanotuj platforme i wykonywang operacje.

4

. Nie traktuj ostatniego zdania o niepowodzeniu jako jedynej informaciji potrzebnej do naprawy.

Diagnostics — zestaw odczytéw systemowych

Diagnostics / Diagnostyka pobiera informacje o czasie pracy, dysku, pamieci, kontenerach Docker, stanie i
ostatnich 20 liniach MediaMTX, ograniczeniach zasilania/temperatury, temperaturze CPU i stanie Tailscale.
Wyniki pojawiajg sie kolejno w konsoli, z nazwg sprawdzanego obszaru.

Zestaw jest obecnie staty i obejmuje Docker/MediaMTX rowniez wtedy, gdy wybrano MCS. Brak takiej ustugi w
instalacji MCS nie oznacza automatycznie uszkodzenia MCS. Narzedzie nie ocenia osobno kodu wyjscia
kazdej z tych komend i moze zakonczy¢ zestaw komunikatem OK mimo btedu pojedynczego odczytu. Puste
sekcje rowniez wymagajg sprawdzenia; nie oznaczajg poprawnego testu.

1. Uruchom Diagnostics po sprawdzeniu SSH.

2. Poréwnaj sekcje z wyposazeniem i sposobem instalacji hosta.

3. Przy braku miejsca sprawdz, co zajmuje dysk; przy problemie MediaMTX przejdz do jego logéw.
4. Przy btedzie sterowania sprawdz dodatkowo App Logs i faktyczny odbior kanatow.

Diagnostyka nie testuje fizycznie serw, failsafe odbiornika, czujnikéw ani opéznienia jazdy.
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Konsola, postep i zamkniecie narzedzia

¥ Deployment Live Console

LoC prey W . nNo Erry ri connecLed.

y P1 connected. Actions d

connected. Af

Konsola przed uruchomieniem zadan; ilustracja nie przedstawia wyniku wdrozenia

Konsola wyswietla komunikaty zadan i ich wyniki. Pasek postepu opisuje etapy operacji; nie jest precyzyjnym
pomiarem czasu pozostatego do konca. Przy dtuzszym kroku sprawdz nowe komunikaty zamiast uruchamiac
te samg operacje ponownie. Odpowiedz na klikniecie przycisku oznacza uruchomienie zadania w tle, nie jego
powodzenie. Poczekaj na koncowy wynik konkretnej operacji.

Clear Console /| Wyczys¢ konsole usuwa widoczne wpisy z biezgcego widoku. Nie kasuje dziennikéw na
Raspberry Pi, nie resetuje btedéw ustugi i nie przerywa zadania. Nie traktuj tego przycisku jako zatrzymania
wdrozenia.

Shutdown Server / Wytgcz Serwer na gérze zamyka lokalny serwer Deployment Tool po potwierdzeniu. Nie
wytgcza systemu Raspberry Pi i nie jest poleceniem zamkniecia pojazdu. Po tej operacji panel przestaje
odpowiadac¢, dopdki ponownie nie uruchomisz narzedzia. Nie uzywaj go w trakcie aktualizacji jako przycisku
anulowania. W tym panelu nie ma osobnego polecenia zdalnego wytgczenia Pi ani instalacji Al/Hailo.
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8. Wideo i pozostate narzedzia obstugowe

| =
Camera C5| Port

CSICam O

1920x1080
FPS
30

Video Bitrate

5 Mbps

Low Latency Profile

Podglad karty Video & Streaming; bez testu kamery

Video & Streaming — pola kamery

Karta jest widoczna dla platformy Docker; po wyborze MCS zostaje ukryta razem z kartg RTK. Nie jest
odtwarzaczem wideo i nie pokazuje na zywo obrazu z kamery.

+ Camera CSI Port: CSI Cam 0, CSI Cam 1, /dev/video® albo /dev/videol.

+ Camera Sensor Type: AUTO (Detect), imx219, imx708, ov5647, imx477 albo imx519.
* Resolution: szerokosc¢ i wysokosé, np. 1920x10880, z literg x pomiedzy liczbami.

* FPS: zadana liczba klatek na sekunde, np. 30.

» Video Bitrate: Zgdana przeptywnos¢, np. 5 Mbps.

To zgdane ustawienia. Faktyczna kombinacja zalezy od kamery, sterownika i ustugi na Pi. Zmiana wartosci w
formularzu nie potwierdza nowego strumienia i nie jest pomiarem rzeczywistego FPS. Zachowaj
dotychczasowe nastawy przed zmiang kilku parametrow.
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Detect CSI Cameras

Detect CSI Cameras / Wykryj kamery CSl tgczy sie z Pi i uruchamia wykrywanie kamer przez system.
Przeczytaj wynik w konsoli i poréwnaj z faktycznie zamontowanym sensorem. Funkcja nie jest uniwersalnym
skanerem wszystkich zrédet USB, IP ani przechwytywania HDMI. Nie ustawia automatycznie catego profilu
transmisji na podstawie nazwy kamery. Jesli wynik jest pusty, sprawdz narzedzia kamery na hoscie, tasme,
ztgcze i zasilanie.

Low Latency Profile

Low Latency Profile / Profil niskiej latencji wpisuje 800x600, 30 FPS i 2 Mbps, a nastepnie zapisuje
ustawienia narzedzia. Nie wysyta samodzielnie konfiguracji do dziatajgcej kamery. Nie jest gwarancjg
zmierzonej latenc;ji i nie poprawia tgcza radiowego. Po jego wyborze wykonaj odpowiednig aktualizacje
konfiguracji kamery i sprawdz obraz w GCS.

Cam Config Only — zastosuj ustawienia strumienia

1. Sprawdz adres Pi i rzeczywisty wariant wdrozenia.

2. Ustaw Resolution, FPS i Video Bitrate albo uzyj Low Latency Profile.

3. Nacisnij Cam Config Only / Tylko konfiguracja kamery.

4. Poczekaj na kohcowy wynik. Ustuga obrazu zostanie zrestartowana, wiec strumien moze znikng¢ na chwile.
5. Sprawdz wskaznik Video, logi MediaMTX i rzeczywisty obraz w GCS.

Ta szybka operacja generuje konfiguracje MediaMTX, zastepuje /etc/mediamtx.yml i restartuje MediaMTX.
Uwzglednia rozdzielczos¢, FPS i bitrate; nie jest petng aktualizacjg sterownikéw ani ustawien systemowych
kamery. W szczegolnosci nie traktuj jej jako potwierdzenia zastosowania kazdego wyboru CSI Port i Sensor
Type. Generowany strumien korzysta ze zrodta Raspberry Pi Camera; samo wybranie /dev/video® nie
potwierdza skonfigurowania kamery USB.

Backup Docker Vol — co rzeczywiscie obejmuje kopia

Mimo nazwy Backup Docker Vol / Kopia Docker Vol biezgca funkcja archiwizuje katalog rcsim_project w
katalogu domowym uzytkownika Raspberry Pi, a nastepnie pobiera archiwum na komputer uruchamiajgcy
Deployment Tool. Nie jest to automatyczna kopia wszystkich woluminéw Docker, obrazéw kontenerdéw ani catej
karty SD. W trybie webowym zapisuje plik rcsim_docker_backup.tar.gz w katalogu domowym lokalnego
uzytkownika narzedzia. Nie trafia on automatycznie do folderu pobierania telefonu, jesli przeglgdarka dziata na
telefonie. Kolejna kopia uzywa tej samej nazwy; zachowaj poprzedni plik pod inng nazwa, jesli jest potrzebny.

1. Sprawdz docelowy host i konto oraz dostepne miejsce po obu stronach.

2. Uruchom Backup Docker Vol i poczekaj na zakonczenie pobierania.

3. Odczytaj sciezke pliku z koncowego komunikatu.

4. Sprawdz obecno$c¢ i zawartos¢ archiwum przed uznaniem kopii za przydatng do odtworzenia.

Panel nie udostepnia osobnego przycisku automatycznego odtworzenia tej kopii. Po wybraniu MCS panel
prébuje wytgczy¢ przycisk kopii, ale od$wiezanie statusu moze ponownie go uaktywni¢. Jego dostepnosc nie
oznacza obstugi kopii MCS: operacja nadal uzywa katalogu rcsim_project wtasciwego dla opisanej sciezki
Docker.

RCSIM | Deployment Tool | 14.10.2026 24



Aktualizacja a instalacja od nowa

Docker Rebuild & Update uruchamia Sciezke wdrozenia z pominigciem czesci konfiguracji systemu. Hot
Deploy Code (~30s) stuzy szybkiej podmianie kodu i konfiguracji w istniejgcym srodowisku; dla Docker
wymaga wczesniej utworzonego kontenera. Liczba ,~30s” w nazwie jest orientacyjna, nie gwarantuje czasu ani
braku przerwy w sterowaniu. Fast Deploy (Skip OS Config) oznacza pomijanie konfiguracji systemowej, nie
sprawdzenie, ze system jej nie potrzebuje. Jesli zmienity sie zaleznosci, sprzet lub wymagania systemu, nie
zaktadaj, ze szybka podmiana wystarczy. FULL DEPLOYMENT jest szerszg operacjq instalacji i konfiguraciji,
opisang w procedurze wdrozenia. Wybdr tych przyciskdéw nie uruchamia treningu Al ani nie daje osobne;j
obstugi modeli Hailo w tym panelu.

9. Rozwiazywanie problemoéw i zrédta

* RPi Online, ustuga nieaktywna: sprawdz SSH, platforme i App Logs; ping nie testuje programu.
* RPi Offline, ale SSH dziata poza panelem: host moze nie odpowiadac¢ na ping; sprawdz Test Connection.
* MCS pokazuje dwa identyczne statusy: Core/Web odnoszg sie tu do jednej ustugi, a nie dwéch testow.

» Restart Service nie naprawia obrazu: restart gtéwnej aplikacji nie restartuje MediaMTX; sprawdz jego
diagnostyke i konfiguracje.

+ Diagnostics konczy sie OK, ale cze$¢ sekcji jest pusta: odczytaj indywidualne wyniki i logi; koncowe OK
nie gwarantuje powodzenia kazdej komendy.

» Brak App Logs: upewnij sie, ze wybrano wiasciwg platforme; pusty odczyt nie wyklucza komunikatéow na
strumieniu btedow.

* Dostepnosé¢ Build Logs lub kopii zmienia sie w MCS: odswiezanie statusu moze nadpisywac blokade
przyciskow. Build Logs odczytuje plik MCS, ale kopia nadal dotyczy katalogu rcsim_project; aktywny
przycisk nie potwierdza zgodnosci funkcji z platforma.

* Low Latency Profile nie zmienit obrazu: profil zmienia zapis formularza; zastosuj konfiguracje kamery i
sprawdz strumien w GCS.

+ Kamera USB nie dziata po Cam Config Only: szybki generator uzywa zrédta Raspberry Pi Camera; sam
wybér portu USB nie konfiguruje takiego zrodta.

* Nie widze kopii na telefonie: plik jest pobierany na komputer z serwerem Deployment Tool, pod $ciezkg
podang w konsoli.

* Po Shutdown Server strona nie dziata: ponownie uruchom lokalne narzedzie; ten przycisk zamyka jego
serwer.

* Operacja trwa dluzej niz opis przycisku: sprawdz etap w konsoli i poczekaj na wynik, nie rozpoczynaj
réwnolegtego wdrozenia.

llustracje stuzg rozpoznaniu elementéw panelu; nie potwierdzajg wdrozenia na fizycznym Raspberry Pi. Zrédta

odczytane 14 pazdziernika 2026 r., wzgledne wobec katalogu
RCSIM deployment_tool/RCSIM_deployment_tool/:

* web/templates/index.html oraz web/static/js/main.js: karty, przyciski, profil kamery, potwierdzenia,
konsola i statusy.

* web_server.py, linie 310-364, 446-624 i 638—645: monitoring, zadania i zamkniecie lokalnego serwera.

» core/deployment_logic.py: konfiguracja strumienia, wykrywanie kamer, instalacja, aktualizacje, kopia
katalogu, diagnostyka, restart i logi. core/service_monitor.py dotyczy alternatywnego interfejsu
desktopowego.
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