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Zintegrowany mobilny system wspomagajacy dziata-
nia antyterrorystyczne i antykryzysowe Proteus stano-
wi odpowiedz na liczne wyzwania, przed ktérymi stojg
stuzby odpowiedzialne za bezpieczeristwo obywateli:
gwattowne zjawiska pogodowe, powodzie czy zagro-
zenia terrorystyczne, chemiczne oraz biologiczne.

Proteus to ponad 5 lat pracy nad jednym z najwiek-
szych projektow badawczo-rozwojowych w Polsce
(catkowity budzet projektu wynosit ponad 68 min zf),
zrealizowany przez konsorcjum jednostek na-
ukowych pod przewodnictwem Przemystowego
Instytutu Automatyki i Pomiaréw PIAP. Jego wymaga-
nia techniczne i operacyjne zostaty zdefiniowane we
wspotpracy z przysztymi uzytkownikami (Policja, Straz
Pozarna, centra antykryzysowe).

Proteus jest systemem operacyjnym ziozonym ze

wspOtpracujacych ze soba elementéw, gwarantuj
cych efektywnos¢ w kazdym rodzaju zagrozenia Kry-
zysowego. Jednym z nich jest RMI, czyli robot mobil-
no-interwencyjny opracowany w PIAP-ie.

Ten Sredniej wielkosci robot o masie okoto 95 kg, cha-
rakteryzujacy sie modutowa budowa, przeznaczony
jest do wykorzystania wszedzie tam, gdzie interwe-
niujacy funkcjonariusze czy cztonkowie stuzb ratow-
niczych mogliby by¢ narazeni na urazy czy nawet
smierc. Przede wszystkim chodzi o dziatanie w $rodo-
wisku skazonym (lub potgﬁdﬁl’_ﬁ?@ grozonym ska-
zeniem), neutralizacje tadunkéw wybuchowych czy
tez wykonywanie zadan w terenie, w ktérym moze
dojs¢ do ostrzatu. :

pomiedzy ciezkim robotem IBIS, a matym SCOUT
I wpisuje sie w podziat robotéw stosowany w pan-
stwach zachodnich.
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Modutowa budowa robota jest w pewnym sensie
dwupoziomowa. Pierwszy poziom jest dostepny dla
producenta, ktéry bazujgc na podstawowych, wspol-
nych dla wszystkich wariantéw komponentach ro-
bota, jest w stanie stworzy¢ maszyne odpowiadajaca
konkretnym potrzebom zamawiajagcego. W tym celu
mozna stosowac rézne rodzaje uktadu jezdnego, na-
pedowego, zasilania, modutdow komunikacyjnych itp.

Drugi poziom modutowosci dotyczy juz bezposred-
nio uzytkownika, ktéry moze samodzielnie konfi-
gurowac¢ RMI, dostosowujac jego wyposazenie do
wykonania konkretnego zadania. Tu mozna wybie-
ra¢ sposrod sporej gamy dodatkowego wyposaze-
nia, jak chwytaki, manipulatory, czujniki (np. skazen,
promieniowania, wykrywajace materiaty wybucho-
we itp.), wyrzutnikdw pirotechnicznych (te ostatnie
mogg byc¢ zastgpione strzelbg gtadkolufowg stoso-
wang jako urzadzenie do neutralizacji podejrzanych
przedmiotéw). Oprécz tego robot moze miec takze
zamontowane urzadzenia do przeswietlania promie-
niami Roentgena i mikrofony kierunkowe. Wszystkie
wymienione urzadzenia montuje sie tatwo i szybko

dzieki zastosowaniu w konstrukcji RMI uniwersalne-
go interfejsu, ktérego gniazda zlokalizowane sa w po-
blizu mocowan wyposazenia dodatkowego. Montaz
urzadzen sprowadza sie zatem do umieszczenia ich
we wiasciwym punkcie i poditgczenia na zasadzie

plug & play.

RMI porusza sie dzieki gasienicowemu uktadowi
jezdnemu, ktéry umozliwia mu jazde w zroznicowa-
nym terenie. Sktada sie on z dwdch kot napedowych,
dwdch napinajacych oraz dwdéch wézkow jezdnych
(kazdy zdwoma kotami), a takze gumowych gasienic.
Charakteryzuje sie niewielkg masg, ktérg uzyskano
dzieki zastosowaniu odpowiednich materiatéw i azu-
rowej konstrukgji kot Kota napinajace wyposazono
W sprezynowe napinacze, ktére dostosowuja napie-
cie gasienic do terenu i predkosci, z jakg porusza sie
robot. Uktad jezdny jest autorskim opracowaniem
PIAP-u. Skonstruowano go w taki sposob, by byt jak
najmniej wrazliwy na zaktécenie jego funkcjonowa-
nia przez przedmioty mogace dostac sie pomiedzy
kota a gasienice.

Uktad jezdny przymocowany jest do kadtuba, w kto-
rym znajduje sie wiekszo$¢ wyposazenia elektronicz-
nego robota, baterie akumulatorow oraz ukfad na-
pedowy. Kadtub jest osadzony stosunkowo nisko,
Cco w pofaczeniu z umieszczeniem w nim najciez-
szych podzespotéw powoduje obnizenie $rodka
ciezkosci i zapewnia stabilng podstawe dla platformy
obrotowej i umieszczonego na niej wyposazenia.
Ma on réwniez niebagatelny wptyw na dzielnos¢
terenowg RMI, ktéry moze pokonywac trudny teren
bez obawy o wywrdcenie sie.
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Na rogach kadtuba zamocowane s3 cztery uchwyt
stuzace do przenoszenia RMI (te czynnos¢ mogg wy-
kona¢ nawet dwie osoby) oraz jego mocowania pod-
czas przewozenia w pojazdach. W uchwyty wkom-
ponowano oswietlenie oraz cztery kamery obrysowe
(skierowane odwrotnie do o$wietlenia), ktdre bardzo
utatwiaja kierowanie robotem w ciasnych pomiesz-
czeniach. Kamery obrysowe stanowig dopetnienie
kamer jezdnych, ktére umieszczone sg posrodku
przedniej i tylnej sciany kadtuba.

Podstawowym narzedziem RMI jest umieszczony
na obrotowej platformie manipulator o pieciu stop-
niach swobody, ponaddwumetrowym wysiegu oraz
udzwigu wynoszacym 35 kg. Charakteryzuje sie on
duzym zakresem ruchu w kazdej pfaszczyznie, a po
Ztozeniu do pozycji transportowej zajmuje niewiele
miejsca. Dolne ramie manipulatora wyprofilowano
tak, by podczas obrotu platformy nie kolidowato
z zamontowanym na kadtubie wyposazeniem, a jed-
noczesnie umozliwiato sieganie chwytakiem np. pod
podwozia pojazdéw. Manipulator wraz z obrotowa
platforma mozna fatwo zdemontowac¢, zmniejszajac
wymiary robota na czas transportu. Sama platforma
stanowi takze baze do mocowania wyposazenia do-
datkowego i czesci anten.

Oczami RMI jest gtowica Pan Tilt Zoom (PTZ) umoz-
liwiajacg prowadzenie obserwacji terenu w bezpo-
sredniej bliskosci robota, a takze, dzieki 30-krotnemu
zoomowi, obiektdow znacznie od niego oddalonych.
Gtowice mozna wyposazy¢ w jednga lub dwie kame-
ry, w tym swiatta widzialnego lub nokto- i termo-
wizyjne. Dzieki zastosowaniu w konstrukgcji gtowicy

napedow typu Direct
Drive  mozZliwe jest
operowanie kamera-
mi w sposéb bardzo
szybki lub powolny

i precyzyjny.

Robotem steruje sie
za pomocy prze-
nosnego pulpitu
operatorskiego  wy-
posazonego w dwa
monitory oraz dwa
dzojstiki i zestaw przyciskéw do sterowania funkcja-
mi robota. Na dolnym monitorze dotykowym wizu-
alizowane sg miedzy innymi: aktualna konfiguracja
ramion robota w 3D, orientacja geograficzna i poto-
zenie RMI na mapie, odczyty z czujnikow. Na drugim
monitorze wyswietlany jest obraz z kamer robota
z mozliwoscig dowolnej ich konfiguracji — maksy-
malnie mozna wyswietli¢ obrazy z czterech kamer
jednoczesdnie. Zasadniczym sposobem przesytania
sygnatow do i od robota jest cyfrowa, kodowana
tacznos¢ radiowa. Zapewnia ona bezpieczng tacz-
no$¢ pomiedzy RMI a stanowiskiem operatorskim
w promieniu do 1000 metrow, doraznie, w razie po-
trzeby (np. bardzo silne zaktdcenia transmisji) mozna
W prosty sposob przejs¢ na przesyt sygnatu swiatto-
wodem rozwijanym z automatycznej nawijarki mo-
cowanej do kadtuba (na bebnie nawijarki miesci sie
300 metrow Swiattowodu). Jedno stanowisko opera-
torskie umozliwia wspotprace kilku robotéw w jed-
nej przestrzeni operacyjnej, a oprocz tego ma tak-
ze mozliwos¢ sterowania kilkoma typami robotéw
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bez koniecznosci jego przezbrajania/modyfikacji.
W stanowisko operatorskie wbudowane sg takze mi-
krofon oraz gtosniki — podobny zestaw znajduje sie
w przedniej czesci robota, dzieki czemu mozna wy-

korzystac go i komunikacji,
np. podczas negocjacji z otoczonym

Samo sterowanie robotem nie jest w specjalny
e

i

Podstawowe dane RMi:
Wymiary (dt. x szer. x wys.)

Masa robota

Predkos¢ maksymalna

Zasieg manipulatora w pionie od poziomu gruntu

Zasieg manipulatora w poziomie od osi platformy obrotowej

Udzwig maksymalny manipulatora
Rozwarcie szczek chwytaka

Przeswit kadtuba
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sposob skomplikowane i cho¢ wymaga wprawy, to
nie jest trudne do nauczenia. Sterowanie RMIrmozna
opanowac po kilku godzinach treningu.
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RMI przewidziane s3 jako wyposazenie stuzb mun-
durowych, a ,na zywo"moz ¢ podczas
symulowanej akdji Ju poka-
z4w oraz na targach, na stoisku PIAP-u. —_—

96 x 60 x51 cm
95 kg
9 km/h;
215cm
200 cm
25 kg
25cm
10cm
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