Istraiva ki robot za vatrogasne jedinice

Exploration robot for fire fighting units
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1. Uvod

Nedavni nesretni dogaji kao Sto je nesr@ u nuklearnoj elektrani
Fukushima u Japanu ukazuju na iznimnu potrebu koriSterjateou
podru jima opasnim za ljudski ivot. lako Hrvatskoj ne prijeti tek
opasnost, druge prisutne industrije i odeaja zanimanja izla u osobu
svakodnevnoj potencijalnoj opasnosti koja bi se uvelikglaomanijiti
koriStenjem suvremene tehnologije. Jedno od takvih zamjgnge
vatrogastvo gdje se vrlo napredne tehnologije kao termilraera
svakodnevno koriste radi povanja sigurnosti. ldeja projekta je razviti
robot koji e preventivno istra iti potencijalno opasne gexine te tako
zastiti vatrogasce i unesmne zateene u graevini.

2. Opis problema

Cilj projekta je razvoj istra ivakog robota za pretra ivanje nepoznatih
gra evina prije ulaska vatrogasaca kako bi se locirali raznioiizv
opasnosti (eksplozivni plinovi, razne prepreke itd.) i sneeeni te radi
zaStite vatrogasnog osoblja kod sumnje na pamée potencijal
opasnosti. U tu svrhu robot mora biti opremljen raznim seinza kao
Sto su CMOS kamere, termovizijska kamera, senzori temperat
detektori plinova i sl. Sve informacije moraju se b&o prenositi do
komandnog mjesta izvan zgrade. Robot mora biti vrlo pokreta
vremenom rada izme dva dopunjavanja koje je dovoljno za
pretra ivanje opasnog podrja. Pogonski sklop robota mora omodgfu
veliku pokretljivost robota i prelazak preko prepreka kamenjanje po
stepenicama. Projekt ima za cilj angairati stnjpke iz hrvatske
industrije radi stvaranja novog i konkurentnog hrvatskogjzvoda.

3. Inovativha mehani  ka rjeSenja

Konstrukcija papuice, rezultati
analize naprezanja kod penjanja
po bridu stepenica.

Konstrukcija robota projektirana je u
protueksplozivnoj (atex) klasi.

Svak krak sadri samc jedar pogonsk motor —
prebacivanje izmai dva moda rada rijeSeno je
inovativnim  konceptom  koji
patentiranja.

je u postupku

Manevarske sposobnosti robota - testirane manevarske
sposobnosti kao 3to je penjanje po stepenicama i svladavanj
prepreka ispitano je simuliranjem uz koriStenje odgovaibjalata.
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4. Rezultati

Primjenom inovativnih meharkih rjeSenja uz koriStenje suvremene
elektroni ke / softverske podrSke dobiven je prototip koji u potpunost
zadovoljava zahtjeve funkcionalnosti i podja primjene. Zbog toga
Sto svaki krak sadr i samo jedan pogonski motor, autononaifzota u
zahtjevnom okru enju produljena je do minimalno 3 sata rada

Karakteristike prikazanog koncepta istra iva kog robota:

» Teina: 85 kg

* Autonomija: 3 sata

Kompletna izvedba konstrukcije u protueksplozivnoj (dtdzasi
CMOS i termovizijska kamera (pan / tilt sustav upravljanja)
Senzor temperatur¢ detektor plinove (CO, H2S. pelistoi senzor
Upravlja ka konzola — udaljenost od robota maksimalno 300m

U cilju Sto jednostavnijeg upravljanja robotom razvijajugpravlja ki
algoritmi koji e kompenzirati nedostatak stupnjeva slobode gibanja
uzrokovanog koriStenjem samo jednog pogonskog motora pkukr
Ovi algoritmi e omoguiti da se robot s 4 stupnja slobode gibanja
ponaSa kao da ima 8 stupnjeva Sto om@ya operateru potpunu
upravljivost u svim smjerovima gibanja.

Automatska kompenzacija nagiba robota na neravnom terenu

Testiranje robota na poligonu
5. Zaklju ak

Razvijeni prototip istra ivakog robota za vatrogasne jedinice odlikuje
robusnost, autonomija i mobilnost. Modularna izvedba kuatsije
robota omoguava naknadno dodavanje robotske ruke, nosila,
spremnika i slinih dodataka koji omogwavaju robotu traganje i
spaSavanje, uklanjanje i uniStavanje opasnih tvari i petdpmadzor

8ti enih zona i sl. Njegove moge primjene su u podrju industrije
(nuklearna, kemijska, gravinska), te u vojsci, policiji i slubama
civilne zastite, ukljuuju i Dr avnu slu bu za zaStitu i spaSavanje.
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