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PIAP Gryf to niewielki (masa wtasna oko-
to 35 kg) robot przeznaczony do rozpo-
znania, w tym pirotechnicznego, terenu
i miejsc trudnodostepnych. Standardowo
wyposazony jest w manipulator o pieciu
stopniach swobody, dzieki ktéremu moze
podnosi¢ przedmioty o masie do 15 kg.

W jego konstrukcji zastosowano ko-
towo-gasienicowy uktad jezdny z do-
datkowymi, odchylanymi gasienicami
w przedniej czesci. Umozliwiajg mu one
pokonywanie trudnego terenu, scho-
dow czy wysokich kraweznikéw. W razie

potrzeby mozna zdemontowac z uktadu
napedowego kota, pozostawiajac wy-
tacznie gasienice, przystosowujac w ten
sposob Gryfa do poruszania sie w wa-
skich, ciasnych przestrzeniach.

Robot jest wyposazony w kolorowa ka-
mere obserwacyjng PTZ z 22-krotnym
zoomem optycznym i oswietlaczami LED
lub LED IR, ktéra moze poruszac sie w pio-
nie w zakresie 150°, a w poziomie w za-
kresie 350°. Druga kamera zamontowana
jest na chwytaku i oprocz doswietlaczy
wyposazona jest rowniez w podgrzewacz.
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Wyposazenia obserwacyjnego dopetniaja dwie ka-
mery jezdne, zainstalowane w kadtubie robota -
przednia i tylna, obie z o$wietlaczami i wbudowany-
mi podgrzewaczami.

Dla zwiekszenia mozliwosci operacyjnych na robota
mozna zatozy¢ wyposazenie dodatkowe, jak uchwyt
do wyrzutnika pirotechnicznego, uchwyt do strzelby
z kamerg i celownikiem kolimatorowym (Benelli M4
Super 90), uchwyty do urzadzen RTG, czujnikdw opa-
row materiatdéw wybuchowych i czujnikéw skazen
chemicznych, nawijarki swiattowodowe (pasywnq i ak-
tywng) magistrale do odpalania fadunkéw wybucho-
wych, zestaw negocjacyjny czy dodatkowe anteny.

Jak wida¢ — Gryf jest urzadzeniem uniwersalnym,
0 szerokim spektrum zastosowan spetniajgcym wy-
magania wielu jego uzytkownikow. Sg jednak w ich
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gronie tacy, ktorzy chcieliby jeszcze bardziej posze-
rzy¢ mozliwosci niewielkiego w koncu robota, a ktére
to wymagania PIAP spetnit tworzac zestaw moderni-
zacyjny do Gryfa.

W sktad nowego zestawu zwiekszajacego uniwer-
salnos¢ urzadzenia wchodzi bank narzedzi moco-
wany do bazy mobilnej (kadtuba) robota. Ma on
forme azurowego stelaza, do ktérego mocowane sg
uchwyty na narzedzia. Ich gama zostata poszerzona
o dwa kolejne — nozyce do drutu oraz wybijak do
szyb. Oba pobierane sg z uchwytu za pomocg ma-
nipulatora i nie wymagajg wczesniejszej instalacji na
ramieniu — specjalnie opracowany algorytm umoz-
liwia automatyczne pobranie a nastepnie odtoze-
nie przez robota wybranego narzedzia. Operator
tylko aktywuje ta funkcje przyciskiem funkcyjnym.
Oczywiscie moze on pobrac¢ i odtozy¢ narzedzie
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wykorzystujac wiasne umiejetnosci, jednak pobdr
automatyczny jest znacznie szybszy.

Wybijak do szyb opracowano w celu fatwiejszego ra-
dzenia sobie z szybami w nowoczesnych samocho-
dach. Podczas eksploatacji uzytkownicy zauwazyli,
ze pionowe szyby robot moze tatwo zbi¢ za pomo-
ca chwytaka — w tym celu wystarczy po prostu ude-
rzy¢ w szkto chwytakiem jadacego robota. Problemy
zaczynaly sie w przypadku szyb nachylonych czy
wyoblonych — w takim przypadku dochodzito do
zeslizniecia sie ramienia po szybie. W zwigzku z tym
stworzony zostat wybijak do szyb, ktéry gwarantuje
petng skutecznos¢ przy forsowaniu tego typu prze-
szkéd bez koniecznosci taranowania ich chwytakiem.

Przeprojektowano takze uchwyt wyrzutnika piro-
technicznego — nowa wersja umozliwia jednoczesne
zainstalowanie dwoch wyrzutnikdw, co pozwala na
szybkie powtdrzenie strzatu w przypadku bardziej
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skomplikowanych konstrukcji przedmiotéw niebez-
piecznych lub szybka neutralizacje dwoch podejrza-
nych przedmiotéw bez koniecznosci powrotu robota
do operatora i przetadowania wyrzutnika lub zasta-
pienia go nowym, co zajmuje zwykle troche czasu.

Duzym udogodnieniem dla operatora jest zwizuali-
zowanie potozenia manipulatora na ekranie pulpitu
sterowniczego. Dzieki temu moze on sprawnie kie-
rowa¢ poczynaniami robota znajdujagcego sie poza
zasiegiem jego wzroku. Oprocz tego w nowej wersji
wprowadzona zostata mozliwos¢ wygenerowania
na ekranie pulpitu sterowniczego obrazu z czterech

kamer jednocze$nie. To rowniez zdecydowanie uta-
twia operatorowi kierowanie robotem oraz skraca
czas reakcji, gdyz nie ma potrzeby przetaczania ekra-
nu pomiedzy poszczegdlnymi kamerami.

Nowy Gryf otrzymat takze zmodernizowane, moc-
niejsze silniki, dzieki czemu jego predkos¢ maksy-
malna wzrosta do 10 km/h. Ze wzgledu na wymogi
uzytkownikéw przewiduje sie zautomatyzowanie
wysuwu goérnej czesci manipulatora (dotychczas
wysuwanej recznie) i kilka innych rozwigzan,
zwiekszajacych mozliwosci robota — o ktérych na-
pisze wkrotce.
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