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NOWE MOBILNE ROBOTY INSPEKCYJNO —
INTERWENCYJNE WSPIERAJACE DZIALANIA
ANTYTERRORYSTYCZNE

W referacie przedstawiono nowe mobilne roboty inspekcyjno-interwencyjne,
Jjakie pojawily si¢ na wyposazeniu jednostek antyterrorystycznych w
ostatnich latach. Szczegdlng uwage poswigcono polskim robotom: SR — 10
Inspector i jego zmodernizowanej wersji SR — 11 Inspector oraz
doswiadczeniom z ich eksploatacji w oddziatach AT policji.

Przedstawiono pokrétce takze aktualnie wykonywanego , w ramach projektu
celowego KBN, nowego robota mobilnego inspekcyjno — interwencyjnego
Srednief wielkosci.

NEW SURVEILLANCE MOBILE ROBOTS SUPPORTING
ANTITERRORIST ACTIONS

In the paper new surveillance mobile robots made in the last years and used
by antiterrorist squads have been presented Particular attention has been
Jocused on polish mobile surveillance robots: SR — 10 Inspector and its
modified version SR —11 Inspector as well as on experience of their
applications in AT squads in police. '

New medium size surveillance mobile robot which is now elaborated under

research project sponsored by Committee for Scientific Research has been
also shorily described,

‘ 1 NOWE ROBOTY INSPEKCYJNO — INTERWENCYJNE NA SWIECIE

Rozwgj I produkeja mobilnych robotéw inspekcyjno — interwencyjnych, z przeznaczeniem do
I Flli‘ys‘;]aﬂia w j?dnostkach antyterrorystycznych, w szcz.egélnoéci poli.c‘ji, trwa od szeregu
opr ow ostatnim okresie czasu, ze wzgledu na nasilenie si¢ akcji terrorystycznych,
Dﬂﬁ'ézyane Zostaly nowe konstrukcje robotéw tej klasy, zaréwno w kraju jak i na $wiecie.
(Tﬁal&c h,to W szczeg6lnosci zdalnie sterowanych platform mobilnych réznej wielkos’ci_
jedrﬁi'czeg S-redmc}{, duzych ) o podwyzszonych parametrach tec_hniczno - eksploatacyjnych, a
pifthchnple tanich. Dobrym przykladem tych tendencji rozwojowych sa roboty
Moz 1Czne, Zaprezentowane w 2001 r. W Halle ( Niemcy ), podczas dorocz_nego
2. Jum Federalnego Biura Sledczego dla Oficeréw Dochodzeniowych i Pirotechnikow

‘Amé'ykaﬁsko -

Werdje M angielska firma REMOTEC prezentowala roboty MK8 PLUS oraz nowa
re‘mic. kI_NI ANDROS. Robot MK8 PLUS ( fot. 1, po lewej ) zwraca uwage unikalng
& 13 Kierunku pochylenia skosu gasienic. Robot MINI ANDROS ( fot. 2 ) wyrdznia si¢
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dodatkowymi gasienicami z przodu i z tytu robota oraz nietypowym polaczeniem gasienicy ,
kotami.

Nowosciag w czeskim matym sze$ciokotowym robocie EMIL ( fot. 3 ) byta jego modutoy,
konstrukcja, umozliwiajaca szybka wymiang kot oraz dodatkowego wyposazenia i uzbrojen,
Z przodu robota zainstalowana zostata charakterystyczna miniaturowa kamera z diodowyy
o$wietlaczami do inspekcji podwozi samochodowych.

Francuski robot CASTOR ( fot. 7 ) nalezy do konstrukeji matych i tanich. Charakterystyczy,
podwdjny chwytak moze unosi¢ pakunki do 10 kg. W tylnej czgsci robota znajduje si¢ 120 M
$wiatlowodu na szpuli.

Fot. 1 " Fot.2

Fot. 3 Fot. 4

Fot. 5 Fot. 6
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Fot. 7 Fot. 8

Firma KENTREE przedstawila odmiang robota HOBO ( fot. 5 ) przeznaczonego przede
wszystkim do inspekeji pél minowych. Charakteryzuje si¢ ten robot szybkim ukltadem
jezdnym, szczegOlnie dobrze przystosowanym do warunkéw pustynnych. Naped robota
stanowig silniki elektryczne i sitowniki hydrauliczne. .
Kanadyjski robot RMI-9WT ( fot. 6 ) wyr6znia si¢ nowatorskim rozwiazaniem gasienicy
zkladanej na kola oraz duzym udzwigiem — 80 kg ~ w stosunku do wlasnej masy,
wynoszacej tylko 140 kg.

Niemiecka firma TELEROB prezentowala najnowszy wyréb: robota TEODOR (fot. 8 ),0
szeregu interesujacych cech konstrukeyjnych, jak wysuwane ramie robota, dodatkowa kamera
na wysuwanym maszcie i mozliwos¢ automatycznej wymiany narzedzi w chwytaku.

Klasg malych robotéw reprezentowal szwedzki SPECTOR ( fot. 4 ), przeznaczony do

inspekeji malych przestrzeni o niewielkim przeswicie (np. podwozia samochodowe,
Przestrzefi pod fotelami w autobusie ).

2. POLSKIE ROBOTY MOBILNE INSPEKCYJN O - INTERWENCYJNE

W Polsce podjeto réwniez opracowanie i produkcje robotéw mobilnych inspekcyjno —
iterwencyjnych: SR — 10 Inspector oraz jego wersji zmodernizowanej SR — 11 Inspector,
iPlSanych”juz w literaturze, np. [3]. Zasadniczym czynnikiem rézniacym te roboty od innych
cgnStm%“fll Zagranicznych jest ich zdolno$¢ do autonomicznego wykonywania okreslonych
auf:nos‘ﬁl W pewnych sytuacjach lub na zyczenie operatora .Do dzialah takich nalezy
Nomiczny powrét robota do stanowiska operatora w przypadku utraty facznosci radiowe;.
opf ;‘t"ega to Wquczenig robota z dalszej akcji lub koniecznoscei bezposredniej ingerencji
2apro Ora, ZaS_tos_owa.me ~ Zaawansowanego komputera pokladovs_/ego pozwala. na
o tagram°Wam_e innych , inteligentnych” funkcji rol?ota np. autonomiczne poruszanie si¢
hiespo d:’ waskim kor)_ltar?u w ustalonej odleglodci od sciany lutf W terenie omijanie
a lewanych 11.1b niewidocznych dla operatora przeszkéd. NaleZ}_' jednak zwrécié uwage
2adag » 28 urzadzenia tego typu dzialaja w specyficznych wMach i sa wykorzystywane c!o
TObotenslpec‘]a.lnyC}}' Z tego wzgledu pelna, niczym nie ograniczona zdolnosé s.ter.owanfa
po erqdnmoze- mieé wyltacznie operatm.’. Wszystkie _funl_ccje. ;_)rogramo.warfe, maja Jed.ym_e
°Pr°gramy priorytet sterowania, chociaz oczywiscie istnieje mozliwosé uzupeh_n_ama
Astogoy, OWania robc?tz%, co pozwala na dostosowanie kazdego egzemglarz,a do spec.:y.ﬁkl jego
eksploataam-a' W niniejszym referacie przedstawione zostana niektore wyniki _badan
lych CYJn)’c_h oraz wnioski z nich wynikajace, a takze zostanie dokonane poréwnanie obu
onstrukeji, zaréwno ich uktadéw elektronicznych jak i ukladéw mechanicznych.
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Ponizej przedstawione plansze zawieraja tre$¢ tego poréwnania, na tle rozwoju robotgy
klasy Inspector od prototypu do wersji komercyjnej.

Badania eksploatacyjne 1 ‘Whioski z przeprowadzonych badan

2
w zakresie uklad6éw elektronicznych i ster i
= Prototyp robota interwencyjno inspekcyjnego SR10 4 Owania

Inspector zostat opracowany w PIAP, w ramach projektu
celowego KBN Nr 8T11A00996C/3033.

= Potrzebne jest stanowisko operatorskie, zasilane 2
akumulatoréw, wyposazone w lekka, przenosna konsolg

= Robot SR10 przeszedt wszechstronne testy w trzech sterownicza. ) .
jednostkach Policji. = Konsola, po od¥ od a op iego,
= Badania obejmowaly: musi daé mozliwosé ia wszystkimi funkejami

" . 2 do wyke robota (za wyjatkiem wizji).
~ testy przydatnosci urzqdzenia do wykg) . : . .
czynnokci operacyjnych, u Manipulator musi by¢ sterowany proporcjonalnie.

~sprawd Twok ipulacyjnych or
- pracg w roznych warunkach terenowych or;

amera gléwna powinna by¢ osadzona na ruchomej
WiCy,

pracowaé i wykonaé wlasne, specjalizowane
tery i sterowniki silnikow manipulatora.

- spr i

- zapoznanie sig z uwagami i potrzeb;

gt

Korzysci z opracowania wlasnych komputeréw 3
= Komputery specjali oraz iki siinikdw sa
i iejsze od dostgpnych w ofercie rynkowej.
= Na plytach komputeréw znalazly si¢ wszystkie uklady
wspdlpracujace z kamerami, mikrofonem, zasilanie
urzadzen, bezpieczniki itd.
= Intcgracja wszystkich podsysteméw elektronicznych w
Jjednej obudowie pozwolila na ograniczenie i
uporzadkowanie okablowania, a takze ze wzgledu na
i ie rozmiaréw podsy 0w — na przeniesi
do wnetrza robota sterownikow silnikéw manipulatora
iezaleznienie elektroniki robota od czestych zmian
MRouterow przemystowych :
PEIWb.vanie robota do szybkiego serwisu

Poréwnanie stanowisk operatorskich 4
Stanowisko SR-10 Stanowisko SR-11

-
Poréwnanie konsol sterowniczych 5 Poréwnanie podsy ow wiznalizacji 6
Konsola SR-10 Konsola SR-11 Wizualizacja SR-10 Wiznalizacia SR-11

» W

Uproszczone okablowanie
Okablowanic SR-10 Okablowanic SR-11

. 00:
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Waioski z przeprowadzonych badaii w zakresie 9
meclﬂniki

» Konieczne sa modyfikacje ukladu jezdnego
« Niezbedne jest uszczelnienie skrzyni bazy mobilnej

» Potrzebna jest nowa konstrukcja chwytaka

o Konieczne jest zwigkszenie kata obrotu manipulatora i
wprowadzenic ptynncj regulacji potozenia wylacznikéw
kraficowych kazdej osi

Modyfikacje ukladu jezdnego . 10
Zmiana technologii wykonania nakladek gasienic

SR 10 SR 11

Modyfikacje ukladu jezdnego 11

Umnf;clc kowego kola p j ienice i
powickszenie dwoch pozostalych

SR 11 i SR 10

Modyfikacje ukiadu jezdnego

Zmiana ch

ystyki sprezyn el g0 ukladu jezd

SR 10

\

Modyfikacje uktadu jezdnego 13 Uszcezelunienie bazy mobilnej 14
Nowy system napinania gasienic z hnologii spawania skrzyni bazy mobil
SR 11 SR 10
\ ‘

Uszezelnien:, o

Zelnienie bazy mobilnej 15 Uszczelnienie bazy mobilnej 16
Nowy system uszczelnies Wpe ic zawiasy uszty i pokrywe na ktorej
osadzony jest manipulator

SR I1
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Nowa konstrukeja chwytaka Nowa konstrukcja chwytaka m

Zmniejszenie gabarytow Z je elek go zlacza ot go kamery,

obrét chwy

SRl SR 10

. 19 . . .
Nowa konstrukeja chwytaka Zmiana w konstrukeji wylacznikéw kraficowych
20
Wyp . ytaka w przedh szezeki (proste i odgicte) Wpr’:wadu_mc pfy:n:; ‘mgulla‘cy ;?o‘:(:zcml kx:zlyvze:mdl
manipulatora
SR11 SR 10
’7 —
. " e . . 22
Zmiana w konstrukeji wylacznikéw kraicowych Nowa konstrukcja oporopowrotnika
21 + zmmnicjszonie sily odreutu daialajnoey s rmig manipulstora
Zastosowanie przekladni wspdipracujacej z przetwornikiem + moliwoé¢ zainstalowania w micjsce chwytlaka badi bezposrednio na *
zwigkszajacej zakres obrotu manipulatora ramicniu manipulatora

3. NOWY ROBOT INSPEKCYJINO - INTERWENCYJNY SREDNIEJ WIELKOSCI

W. PIAP aktualnie wykonywany jest, w ramach projektu celowego KBN, nowy robot mobilny
inspekcyjno ~ interwencyjny z klasy ustugowych robotow neutralizujaco — wspomagajacy”
Opiacowywana jest nowa i oryginalna konstrukcja bazy mobilnej, manipulatora oraz pulpt®
sterowniczego W zakresach: mechanicznym, elektronicznym i elektrycznym ort
oprogramowania. Prace projektowe i badawcze dotycza wysoko z',aawansOWanydl
technologii, przede wszystkim budowy specjalizowanych komputer6w poktadowych fobot,alr
stanowiska operatorskiego, specjalizowanego ukiadu zasilania, mikroprocesorowych ukfad®®
sterownikow silnikéw, wewnetrznych magistral wymiany danych. Funkcjonalno$¢ ﬂow,eg.z
robota bedzie nieznacznie obnizona wzgledem duzych robotéw tego typu, 2 jeanCZ"'Sm i
niektére zadania beda mozliwe do wykonania tylko z jego uzyciem ( np. ze wzglgdu na masql
wymiary ). Robot ten bedzie tanszy od analogicznych konstrukcji zagraniczny©
jednoczesnie bgdzie lepszy do zastosowan w warunkach krajowych.
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Glownym przeznacz'eniem opracowywanej konstrukcji ustugowego robota neutralizujagco —

wspomagajalcego sq jego zastosowania policyjne ( neutralizacja niebezpiecznych ladunkow,

walka z terroryzmem bezposrednim przez posredniczenie w prowadzeniu negocjacji itp. ).

Moze to by¢ takze wspomaganic pracy wigkszego robota ( np. SR —11) Inspector lub

sastapienie go W okreslonych sytuacjach ( np. we wngtrzu samolotu czy autobusu, w ciasnych

pomieszczcniach, pomigdzy rzgdami foteli, przy transporcie robota winda, czy w razie
5 koniecznosci przeniesienia go przez dwoch ludzi ).
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