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Robot Scout w catej okazatosci. Na manipulatorze widoczny zamontowany karabinek automatyczny.

Scout - robot
inspekcyjno-rozpoznawczy

Od korica lat 80. XX w. w wielu osrodkach konstrukcyj-
nych prowadzone sq prace nad robotami do zdalnego
rozpoznania. Urzqdzenia te majq znaczqco zwiekszy¢
bezpieczenistwo ludzi oraz umozliwic¢ szybkie i sku-
teczne sprawdzanie miejsc trudno dostepnych. Rzeczq
oczywistq jest, ze strata lub uszkodzenie wysfanego do
wykonania zadania robota jest bez poréwnania mniej
bolesna niz utrata zycia czy zdrowia cztowieka - dzieki
temu mozna kontrolowac niebezpieczne rejony bez
narazania ludzi, co pozytywnie wpfywa na ich morale.
W biezqcym roku takze w Polsce dobiegly korica prace
nad robotem takiej kategorii.

2004 r,, w dwczesnym Zespole Inteli-
gentnych Systemdw Mobilnych war-
szawskiego Przemystowego Instytutu

Powyzej: Scout z podnie-
sionym manipulatorem

o o ichwytakiem.
Automatyki i Pomiaréw, rozpoczeto prace nad ma-
tym robotem przeznaczonym do rozpoznania tere- Obok: Robot ze ztozonym
nu oraz penetracji miejsc o utrudnionym dostepie. manipulatorem.

Wezesniej potrzebe posiadania robota rozpoznaw-
czeqo o niewielkich wymiarach i matej masie wie-
lokrotnie zgtaszali konstruktorom policjanci z pod-
oddziatow antyterrorystycznych, nie zaowocowato
to jednak zlozeniem na niego oficjalnego zamdwie-
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nia. Mimo to konstruktorzy z PIAP zdecydowali sie
na rozpoczecie prac z whasnej inicjatywy i na wlasny
koszt. Przed przystapieniem do nich ustalono wy-
magania jakim miat sprostac przyszty robot:
W przeznaczenie: rozpoznanie terenu, penetracja
miejsc trudno dostepnych i ochrona obiektéw;
B male wymiary i masa, umozliwiajace przeno-
szenie w plecaku;
B hybrydowy, kotowo-gasienicowy uktad
jezdny, umozliwiajacy sprawne poruszanie sie
w trudnym terenie oraz uzyskanie maksymal-
nej predkosci jazdy min. 8 km/h;
W mozliwoé¢ zamontowania uzbrojenia;
B zabudowa wyposazenia umozliwiajace-
go rozpoznanie fadunkéw podejrzanych
i niebezpiecznych oraz rozbrajanie fadunkow
wybuchowych;
B | otwarta architektura” urzadzenia, sprzyjajaca
ewentualnym modernizacjom.
Po zatwierdzeniu wymagan,
w grudniu 2004 r. zaczeto prace pro-
jektowe. Ich rezultatem byto powsta-
nie trzech prototypéw - pierwszy
ukonczono w 2005 r., drugi rok pdz-
niej - Izejszy, o mniej skomplikowanej
budowie oraz lepiej radzacy sobie
z poruszaniem sie po $niegu i piachu,
W 2007 r. pojawit sie kolejny prototyp,
ado konica ubieglego roku zbudowa-
no jeszcze trzy egzemplarze z tzw.
serii probnej, ktore postuzyty m.in,
do rozbudowy oprzyrzadowania. Po
wielu prébach, prowadzonych przez
producenta oraz w jednostkach Po-
licji, robot utracit status prototypu
i aktualnie jest gotowy do produkgji.
Na kilku pokazach byt takze demon-
strowany przedstawicielom SZ RP.

Robot jest napedzany dwoma silni-
kami elektrycznymi, umieszczonymi
wewnatrz czterokotowej bazy mobil-
nej. Sa one zamontowane poprzecz-
nie do niej i potaczone z tylnymi
kotami za posrednictwem przekfadni
planetarnych oraz paskéw zebatych.
Na kofa przednie naped jest przeno-
szony poprzez dwie tasmy gasienic,
wykonane ze zbrojonego tworzywa
sztucznego. Kazda z nich wyposazo-
na jest w tzw. zabieraki, ktére zwiek-
szajg przyczepnos¢ oraz umozliwiajg
wjazd na napotkane przeszkody, na
przykiad krawezniki, Jesli przestrzer
w miejscu dziatania robota bedzie
zhyt waska, wowczas istnieje mozli-
wosc zdjecia kdti poruszania sie robo-
ta na samych gasienicach z mniejsza
predkoscia. Zatozenie lub zdjecie kot
jest mozliwe w warunkach polowych

V|

i zajmuje operatorowi jedynie kilka minut. Pomie-
dzy przednimi, a tylnymi kotami znajdujq sie ostony
zapobiegajace dostawaniu si¢ do uktadu jezdnego
kamieni, patykéw i innych zanieczyszczen, ktore
moglyby go zablokowa¢. Dzieki zastosowanym
napedom, robot sprawnie pokonuje nierownosci
terenu oraz przeszkody o kacie nachylenia do 45°.
Podczas jazdy na kolach, zaréwno do przodu, jak
i do tytu, Scout moze poruszac sie z predkoscia do
10 km/h. Jest ona uzalezniona od masy aktualnie
zamontowanego wyposazenia specjalistycznego.
Robot moze tez pokonywaé przeszkody wodne
o gtebokosci do 12 cm, wykonywac skrety z dowol-
nie ustalonym promieniem oraz - co wazne - w wg-
skiej przestrzeni wykonywac obroty w miejscu.
Do zasilania wykorzystano pakiet akumulatoréw
litowo-polimerowych, zapewniajacy do 3 godzin
nieprzerwanej pracy.

TEGHNIRA LAUOWA

W bazie mobilnej znajduje sie takze komputer
poktadowy kontrolujacy dziatanie wyposazenia,
stan baterii, sterujacy silnikami itp. Komputer jest
.Otwarty” na wspolprace z roznym wyposazeniem
specjalistycznym, jakie w przyszioici bedzie mozna
zamontowad na robocie.

Na pokrywie bazy umieszczony jest trdjo-
siowy manipulator wyposazony w chwytak. Przy
pelnym wysiegu manipulatora moze przenosic
on przedmioty o masie do 2 kg, a przy ztozonym
manipulatorze masa ta dochodzi do 5 kg. Mozliwe
jest takze potozenie manipulatora przed robotem,
tuz nad ziemia. Wowczas za pomoca chwytaka
mozna wyciggnaé np. spod samochodu podej-
rzany przedmiot. Oprécz manipulatora mozna
tez zatozy¢ rozne inne urzadzenia takie jak: apa-
rat rentgenowski, czujnik skazer promieniotwaor-
czych lub chemicznych, wyrzutnik pirotechniczny

Rézne konfiguracje robota — na dwdch zdjeciach gérnych widoczna kamera z zoomem i dwoma o$wietlaczami. Kamera umieszczona
na manipulatorze umozliwia rowniez siegniecie po podejrzane przedmioty umiesczone w trudnych do spenetrowania miejscach np.
pod podwoziem samochodu. Na dolnej fotografii po prawej Scout ma zamontowany czujnik skazeri chemicznych.
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Dane techniczne robota Scout

I Masa (kg) HF_I
nymiary z kotami [mm] Jl

| - dlugosc |m
r— szerokos¢ J | 543 ]
| - wysokos¢ lm
[Wymlary bez kot [mm] J l
| - dlugoéc HW'
I - szerokosdc J| 238 |
| - wysokos¢ || 145 |

Ukfad jezdny: cztery kota i dwie tasmy ggsienicowe
z tzw. zabierakarmi

Predkoé¢ (w zaleznosci od obcigzenia) || 10
[km/h]

Pokonywanie wzniesienia o kcle nachylenia do 45
stopni

| Zasieg facza radiowego [m] J IK 30U
5

Maksymalna masa przenoszonych przed-
miotow [kg)

Wyposazenie: manipulator i chwytak, 2 mikrofony,
2 kolorowe karnery TV, 2 dodatkowe kolorowe kame-
ry TV - jedna nad chwytakiem, druga zintegrowana
z glowica obrotowq

Manipulator tréjosiowy, jedna oS ustawiana recznie,
dwie napedzane

Komunikacja ze stanowiskiem operatorskim - radio-
wa lub kablem $wiattowodowym z nawijarka

Stanowisko operatorskie typu walizkowego z przy-
ciskami, 2 joystickami i ekranem LCD o przekatnej
7 cali.

Walizeczka mieszczaca stanowisko operatorskie robota.

staniem obraz wyswietlany na monitorze operato-
ra jest czarno-bialy. Trzeciq kamerg zintegrowano
z manipulatorem i umieszczono nad chwytakiem.
Ponadto, na specjalnej glowicy, mozna jeszcze za-
montowac¢ czwartg, ruchoma kamerg z zoomem
idwoma oéwietlaczami halogenowymi o zasiegu
oéwietlenia do 15 m. Oprocz kamer urzadzenie
wyposazone jest w dwa mikrofony, przekazujace
operatorowi dzwieki z otoczenia robota.

Komunikacja robota ze stanowiskiem
operatorskim odbywa sie poprzez facze
radiowe. Na bazie mobilnej znajduja sig
dwie anteny odporne na uszkodzenia
mechaniczne. Jedna z nich wspdtpracuje z
modemem do transmisji sygnatéw steruja-
cych robotem oraz danych telemetrycznych
pochodzacych z czujnikow (np. o stanie akumu-
lator6w). Druga antena dofaczona jest do nadajnika
transmitujacego sygnaty wizji zwybranej kamery,
a takze dzwieki z obu mikrofondw.

W przypadku penetracji schronow, podziemi,
czy pracy w warunkach silnych zaklécen elektro-
magnetycznych utrzymywanie z robotem faczno-
éci radiowej moze sig okaza¢ niemozliwe. Na te
okolicznoé¢ przewidziano facze $wiattowodowe.

. Stanowisko operatorskie

Operator steruje robotem za posrednictwem waliz-
kowego stanowiska. Znajdujg sie na nim: przyciski

gtownym
zadaniem ma by¢ umozli-
wienie robotowi wjazdu na schedy, cho¢ jego za-
stosowanie dodatnio wplywa na zwigkszenie pio-
nowego zasiegu manipulatora - operator moze za
jego pomoca unies¢ przod urzadzenia. W przyszto-
éci bedzie tez dostepny manipulator o konstrukgji
modutowej, ktorego diugosé bedzie mozna regu-
lowac, a takze czujniki przeszkod, modut czgsciowo
autonomicznej nawigacji i odbiornik GPS. Dzigki
wyposazeniu nawigacyjnemu Scout bedzie mogt
dojecha¢ do wskazanego kamera punktu w terenie

Scout z dodatkowyrn ukiadem ggsienicowyim, ktéry ma mu umozliwié m.in. poruszanie sig po schodach. Obok Scout ze zdjetymi kotami wyjezdzajacy spod samochodu.

lub silne o$wietlacze halogenowe. W przypadku
koniecznoéci penetracji migjsca o wysokosci nie-
wiele wiekszej niz wysokosc robota manipulator
mozna zdemontowac. Jesli na pokrywie bazy
mobilnej nie s zamontowane zadne urzadzenia,
mozliwa jest jazda robotem odwroconym ,do gory
kotami”.

Do obserwacji terenu urzgdzenie wyposa-
zono w dwie kolorowe kamery - jedng z przodu
(ma mozliwos¢ ruchu w plaszczy/nie pionowej,
w zakresie wiekszym niz 180°) i druga, nieruchoma

ztytu, Z obiema kamerami wspolpracuja oéwietla-
cze podczerwieni
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podczas pracy z ich wykorzy-

do obstugi manipulatora, chwytaka, kamer, 2 joy-
sticki do sterowania manipulatorem i jazdg robota
oraz ekran LCD o przekatnej 7 cali. Dwie anteny
stanowiska sterowania sg whudowane w konstruk-
cje walizki. Ma ona tez gniazdo do podtaczenia ze-
wnetrznego rejestratora obrazu i dZwieku.

Dalszy rozwdj Scouta
Faza prac badawczo-rozwojowych nad robotem zo-
stata pomyélnie zakoriczona, ale dalszego rozwoju
konstrukgji nie zaniechano. Niedawno opracowano
wersje Scouta wyposazong w dodatkowy uktad ga-
sienicowy, zainstalowany z przodu pojazdu, ktérego

po wyznaczonej samodzielnie trasie. W przypad-
ku napotkania przeszkody robot wysle informacje
o niej do stanowiska operatora. Dopiero wowczas
bedzie on musiat podja¢ decyzje jak urzadzenie ma
jechac dalej.

Testy robota zostaty juz zakoficzone i niewy-
kluczone, ze w najblizszym czasie znajdzie sig¢ on
w wyposazeniu Wojska Polskiego i Policji. By¢ moze
zakupia go takze placowki Strazy Granicznej ochra-
niajace porty lotnicze, czy jednostki Ratownictwa
Chemicznego Panstwowej Strazy Pozarnej. M

Fotografie w artykule: PIAP.




