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Rohoty mobilne z PIAP

W ostatnich latach nostepuje przyspieszenie rozwoju robotow stuzqeych w wojsku
i policji do rozpoznania i likwidacji zagrozeri terrorystycznych (niebezpieczne substande,
improwizowane fadunki wybuchowe itp.). Na poczqtku byly to bardzo proste i zawodne
urzgdzenin powstale w wyniku osobistego zaangazowania pirotechnikw, péiniej prace
te zostaly zinstytucjonalizowane i rohoty staly sig bardziej zaawansowane. Przez wiele

poiniejszych lat ksztalt tych konstrukeji byl wynikiem gldwnie uwarunkowan technicznych.

W efekeie dalszego rozwoju, roboty majgy funkcjonalnosé w coraz wigkszym stapniu
wynikajcg z potrzeb uzytkownikow i takiyki ich uzydia.

Neutralizacju terrorystycznych fadunkow wybuchowych jest zadaniem bardzo
ryzykownym. Zosadnoéé wykorzystania do tego celu robotdw w miejsce ludzi jest
hezdyskusyjna.

Zu pomocy robota moina dokonac rozpoznania i neutralizacii fadunku niebezpieczne-
go. Rohoty tego rodzaju znacznie redukuig lub catkowicie eliminujq czas przebywania
pirotechnika w sirefie zagrozenia. Procedury wykonywane podezas neutralizacji
terrorystycznych fadunkaw wybuchowych obejmuig: inspekeig i rozpoznanie, wykonywa-
nie zdje¢ rentgenowskich, niszczenie fadunkw przy uiyciu réinych metod oraz
podejmowanie fadunksw i ich wywozenie w kontrolowane warunki (np. na poligon).
Wykonywanie takich zadar wymaga dostarczenia w poblize zagrozonego rejonu réinego
rodzaju czujnikow i narzedzi, niezhedne sq takie moiliwoici w zakresie manipulowania
roinymi przedmiotami.

Niezaleinie od uwagi, doswindczenia i fachowosd, ryzyko podejmowane przez
pirotechnika jest tym wigksze iz powszechnos¢ dostgpu w handlu réznych urzgdzen do
2dalnego sterowania zwigksza mozliwost niespodziewanego wybuchu bomby wyzwolone]
przez terroryste z bezpiecznej odleghosci (w przypadku telefonow komérkowych nawet
120 granicy). Kiedy cale o ryzyko zostaje przejgte przez robota, pirotechnik moze lepiej
skoncentrowat sig na wykonywanym zadaniu — zwigksza fo skutecznos jego dziatai.
Nawet jesli robot nie jest w stanie dotrze¢ bezposrednio do homby, w dalszym ciggu moze
skutecznie wspomagat pirotechnika, np. poprzez inspekeje drogi dojscin czy tei
dostarczanie narzedzi. Kamery robota mogg hy¢ uiyte do nagrania przebiegu wydarzen
celem ich przyszlej analizy.

W Polsce pierwsze trzy rohoty pirotechniczne MV-4 (produkeji niemieckiej Teleroh)
pojawily sie na poczatku 1997. Bylo to bezposrednim rezultatem tragicznego w skutkach
wybuchu fadunku wybuchowego podtozonego na warszawskie stucji henzynowej Shell,
ktdry miat miejsce w kwietniu 1996. Historia robotéw pirotechnicznych polskiej produkii
rozpoczeta sie w roku 1999, kiedy powstal (opracowany w PIAP) prototyp rabota
Inspector. 0d 2000 roboty te sq sukcesywnie wprowadzane nu wyposuienie oddzialow
pirotechnicznych polskiej policii oraz wojska.

Typowym zastosowaniem robota Inspector jest rozbrajanie i usuwanie terrorystycznych
tadunkow wybuchowych. Mozliwasd tego robota oraz mozliwosé jego dostosowania do
romorodnych zadari pozwalajg na uzytkowanie go przez fukie sluzby jok policia, jej oddziaty
prewencji oraz grupy antyterrorystyczne, wojsko, straz graniczna, czy stacje retownichwa
gomiczego.

Whasciwosci jezdne oruz rozmiar platformy mobilnej pozwalajg na pokonywanie réinego
rodzaju prreszkad terenowych oraz stromych waniesien. Baza mobilna dzigki zastosowaniu

Inspector i Expert

38

PROGRAMY | PRODUKTY

Inspector

ruchomych przednich ggsienic zapewnia stobilnos¢ robota przy pokonywaniu wysokich przeszkod
juk np. schodéw, Niektare wersje robota zostaly wyposazone w 10 cujnikow odleglosi
rozmieszczonych woko platformy mobilnej. Dzigki ich uyciu na stanowisku operatora
prezentowana jest mapa graficzna rozmieszczenia przeszkod w odleghosd do 2,5 m od robota.
Na stanowisku operatora prezentowana jest réwniez graficzna informacja o aktualnej konfigurai
przednich gosienic oraz wizulizaga konfiguradi manipulatora.

Inspector jest wyposazony w 4 kelorowe kamery zintegrowane z o$wietluczami.
Wyposazenie dodatkowe robota sklada sig z uchwytéw zintegrowanych z celownikiem
luserowym do mocowania samopowtarzalngj sirzelby, wyrzutnikow pirotechnicznych,
uchwytu do mocowania urzqdzenia rentgenowskiego do przeswietlania tadunkow,
urzqdzenia do wybijania szyb, zmiennych szczgk wydluzonych oraz zagigtych pod kgtem
90°. Ponadto istnieje mozliwos¢ holowania samochoddw, czy wspdlpracy z dodatkowymi
kamerami autonomicznymi,

Sukees rohotow klasy Inspector zachecit konsiruktoréw PIAP do tego, aby bazujge na
dotychczasowych doéwindczeninch podjqé sie zaprojektowania i wdrozenia nowego robota
Exper. Zakres zastosowai Experta jest prawie taki sam jak robota Inspector, ale Expert zostat
zaprojektowany z myélg o wykorzystaniu go w malych przestrzeniach, fam gdzie wigkszy robot
nie méglby wiechuc. Takie przesirzenie to przede wszystkim érodki fransportu-samolofy,
autobusy czy tei wagony kolejowe oraz inne ciasne przestrzenie (np. korytarz migdzy fotelomi
na stadionie).

Wymiary hazy mobilnej robota zostaly narzucone przez szerokost najweiszego
korytarza wewnqtrz samolotu, w ktdrym urzqdzenie ma operowat. Robot jest zasilany
7 akumulatoréw zelowych umodliwijgeych pracg od 3 do 8 godzin lub przez kabel z sieci
230V. Dodatkowym elementem bazy sq stabilizatory, ktére stateczniajg robota poprzez
klinowanie sig pomigdzy siedzeniami samolotu lub tei poprzez podparcie sie o podioze. Tak
specyficzne rozwiqzanie zwiqzane jest ze znacznym zasiegiem ramienia, kire wynosi prawie
3 m. Manipulator ma 6 stopni swobody plus zacisk szczk chwytake, przy czym kazdy
stopieit jest niezalezny.

Robot zostaf wyposazony w szes¢ kamer, cztery z nich znajduq sig na hazie mobilnej
rohota. Zwigkszona liczha kamer podykiowana jest tym,
iz w samolotach, autobusach lub pociggach trzeba przeszukiwat rowniei
przestrzen pod siedzeniomi. Dwie dodatkowe kamery umieszczone sq
na ggsienicach przednich i sg skierowane w przecwnych kierunkach
na hoki, ich polozenie nad ziemig sig zmienio wraz z ustowieniem
przednich ggsienic.

Nowe zastosowania i nowe wymagania odnoénie rohotow do
zastosowan specjalnych pojawily sie na poczgtku XXI w. wraz
7 konfliktami w Afganistanie i w Iraku. W tym czasie w USA
realizowany byt jui program Future Combat Systems, lecz po
nowych doswiadczeniach zw. wojny asymefrycznej, program fen
zostaf nieco zmodyfikowany. Dotychczasowa dokiryna zoktadata
uzycie robotéw skomplikowanych i drogich. Do 2004 w Afganistanie
i w Iraku w uiyciu przez armie amerykaiskq byly 162 roboty,
ktére wzigly udziat w 11 000 akeji. Okozato sig jednak e takie
dragie konstrukeje zaczely sume w sobie stawaé sie celami atakdw
terrorystycznych. Ponadto stwierdzono e procz ceny zakupu
istotny jest takie czas szkolenia operatora oraz hiezqey serwis.
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Expert podejmuje ladunek spod podwozia samochody.

Robot Expert podczas testow i ; i
el sl M- Po zrewidowaniv strategii, do

pazdziernika 2008 liczha
robotéw bedgeych w uiyciu
przekroczyta 6000 sztuk.
- Konstrukeje robotéw
d ™ - uproécily sie. Dotychczas przy
# 4 B projektowaniu robotéw
= priorytetem bylo uzyskanie jak
nojwiekszej funkcjonalnosci,
przy marginalnym traktowaniu
kwestii ekonomicznych
i ergonomicznych. W duzej
mierze technika i fechnologio
dyktowaty ostateczny kszilt
urzgdzenia. W opozydi do tego
nowe konstrukeje zostaty
bardzo cigle zoptymalizowane
pod kgtem kosztow zakupu,
prostoty serwisu
— 0 jednoczeénie zostaly
zaprojektowane tak, aby
spehnialy $ciéle funkeje
kidrych sig od nich
oczekiwao.
Przykladami konstrukgii
zhudowanych zgodnie
7 nowymi trendami magq by¢
dwa rohoty powszechnie
uiywane obecnie w
Afganistanie i w Iraku:
Packbot (prod. iRobor) oraz
Talon (prod. Foster-
Miller).

W Polsce pojawily
sig takie nowe
konstrukcje
odpowiadajgee
nowym wymago-
niom. Sg o dwa
rohoty powstale
w PIAP: Scout i Ihis.

Scout to robot
przeznaczony do
szyhkiego
rozpoznania ferenu
i miejsc trudnodo-
stepnych, takich jok

iy

fotelomi w érodkach transportu i woskie pomieszczenia. Zostal zaprojektowany z mysly
o uiydu w jednostkach specjalnych wojska i policji. Duza szybkos¢ poruszania i solidna,
modutowa konstrukcja o malej masie i gabarytach sprawiajg, Ze Scout znakomicie
uzupelnio mozliwosci duzych robotéw, kidre z rucji na swoje rozmiary i wage majg
ograniczenia sprawiojgee, Ze w pewnych syluacjach nie mogq zasigpic czlowieka.

W jednastkach specialnych wojska, policji lub innych formugji, Scout moie wykrywaé
i neutralizowaé fadunki wybuchowe, umieszczac kontadunki, umoliwic prowadzenie zdalnych
negodjacji z terrorystami, dokonywac szybkiego rozpoznania ferenu, nagrywuc przebieg akeji
fowarzyszoc zespolowi sziurmowemu lub wykonywa zdjecin rentgenowskie. Wielkost i digiar
robola umoiliwicjg przenoszenie go w plecaku wojskowym.

Scout dysponuie unikalnym, hybrydowym ukfadem jezdnym, skladajacym sie z ket
i gosienic, kiory moie byé futwo modyfikowany, np. poprzez demontai kéf, zmniejszajgey
rozmiary robota lub stosowanie dodatkowych, przednich ggsienic uchylnych. Bogate
wyposazenie dodatkowe zwielokrotnia jego mozliwosdi, Do typowych akcesoriow naleiq:
manipulator z chwytakiem, kamery, kabel éwiatowodowy, ggsienice uchylne, bezodrzuto-
we dziatko pirotechniczne, urzqdzenie cyfrowe nagrywajgee przebieg akeji, czujniki
skazeii chemicznych, urzqdzenie rentgenowskie, zapasowe akumulatory oraz inne
urzqdzenio wskazane przez uiytkownika lub zaprojektowane do jego potrzeb.

Ibis to duzy i szybki robot pirotechniczno-hojowy zuprojekiowany do dynamicz-
nych operacji w trudnym ferenie. Robot ma platforme mobilng o napedzie
szesciokotowym. Kazde z kot ma niezalezny naped, a unikalna konstrukejo
ruchomego zawieszenia z niezaleznymi wahaczami zapewnia stabilnos¢ i kontakt
wszystkich kot z podiozem podezas juzdy terenowej lub po plaskiej nawierzchni,

Manipulutor z chwytakiem ma zasieg prawie 3 m, o zastosowane napedy zopewniajg
phynnos¢ ruchu kazdego cztonu w pelnym zakresie predkosci. Jego prace zobezpieczajg
trzy niezalezne systemy chroniqce przed uszkodzeniem. System kolorowych komer,
mikrafon dookolny, czujniki polozei i predkosc manipulatora oraz sity écisku chwytaka
pozwalajg no zachowanie wysokiej precyzii dziatania. Robot ma program automatycznego
ustawiania ramienia do pozyci fransportows] i mozliwos¢ sterowania manipulatorem
w dwach frybuch: niezaleinego poszczegélnymi cztonomi i sterowania samg koricawky
chwytaka z automatycznym dostosowaniem ruchu pozostalych czlonow.

Sterowanie robotem odbywa sie
drogy radiowy lub za posrednichwem
wytrzymulego $winttowodu
1 walizkowego, odpornego na
uszkodzenia pulpit operatora lub
hardzo lekkiego pilota. Stanowisko jest
wyposazone w ekran LCD wyswietlajg-
¢y widok z jednej lub kilku wybranych
kamer jednoczesnie oraz dodatkowy
monitor systemu autodiagnostycznego
do graficznej interpretaci danych
z czujnikaw robota i wykrywania
usterek. Akumulatory umieszczone
wewngirz hazy mobilnej, umoiliwiajy
pracg do ofmiu godzin,

Ibis zostat opracowany z mysly
o dynamicznych akcjach
w trudnym terenie. Doskanale
radzi sobie na sypkim podtoiu,
skatach, $niegu, piachu lub
w ferenie zurbanizowanym
z duig ilosciq przeszkod
terenowych, gdzie jego duia
predkosé, zwrotnost
i stabilnos¢ moze by¢ w peni
wykorzystana.
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Na podstawie opracowania
Piotra Szynkarczyka z
Przemyslowego Instyfut
Automatyki i Pomiaréw — PIAP




