Polish Hyperbaric Research

K. Kubiak, A. Olejnik

KONCEPCJA WYKORZYSTANIA BEZZALOGOWEGO
POJAZDU PODWODNEGO DO WSPOMAGANIA
NURKOW W OCHRONIE OBIEKTOW
HYDROTECHNICZNYCH.

W artykule przedstawiono koncepcje projektu badawczego, ktérego celem jest
opracowanie wymagan techniczno-operacyjnych dla bezzatogowego pojazdu podwodnego
zastosowanego do wspomagania ochrony nurkowej obiektéw hydrotechnicznych.

WSTEP

W ostatnich latach zanotowano istotny wzrost liczby aktéw przemocy popetnianych
na morzach oraz wymierzonych w infrastrukture portowa [2,3]. Za zjawiska szczegdlnie
niebezpieczne uznaé nalezy fakt, ze précz klasycznych niejako napadéw pirackich,
ktorych sprawcy kierujg sie zadza zysku pojawili sie sprawcy dziatajacy z pobudek
politycznych, okreslani mianem terrorystow morskich. W odrdznieniu od piratow nie sa
oni zainteresowani grabiezg statku i tadunku lecz przede wszystkim uzyskaniem
mozliwie szerokiego rozgtosu, gtéwnie poprzez spowodowanie mozliwie rozlegtych
i dotkliwych strat, ewentualnie zatrzymanie duzej ilosci zaktadnikéw [3]. Biorac pod
uwage, ze Polska jako cztonek koalicji antysaddamowskiej moze sta¢ sie potencjalnym
celem dla organizaciji terrorystycznych zwigzanych z nurtem islamskim nalezy dazy¢ do
jak najbardziej efektywnej ochrony szlakéw podejsciowych do naszych portéw
i kotwicowisk. Jednym z elementdw takiej ochrony w zakresie monitorowania akwendw
powigzanym z identyfikacja wizualng ewentualnych zagrozen moze sta¢ sie
bezzatogowy zdalnie sterowny pojazd podwodny (ROV — remotely underwater vehicle).

1. STAN OBECNY

Obecnie ROV jest urzgdzeniem wspomagajacym prace podwodne, dzieki ktéremu
kierownik prac ma mozliwo$¢ petnej oceny sytuacji na podwodnym stanowisku pracy,
oceny stanu technicznego obiektéw podwodnych itp. [4,5]. Dzieki wykorzystaniu ROV
mozliwym stato sie wyeliminowanie tradycyjnego zwiadu nurkowego w podwodnych
pracach poszukiwawczych. Dotychczas grupa nurkowa penetrowata akwen w celu
odnalezienia i identyfikacji obiektu. Nurkowie narazeni byli na réznorodne warunki
hydrometeorologiczne, dziatanie w akwenie skazonym byto utrudnione, a niekiedy
poszukiwania prowadzono przy pomocy znacznej ilosci nurkéw, co komplikowato
operacje pod wzgledem logistycznym. Zastosowanie ROV do poszukiwania
i identyfikacji obiektu znacznie skraca czas pobytu ekipy nurkowej w rejonie dziatania,
skraca czas pobytu nurkéw pod wodg, a co za tym idzie skraca czas konieczny do
wykonania dekompresji. Do przeprowadzenia operacji mozna wykorzysta¢ niewielkg
ilos¢ nurkoéw i standard bezpieczenstwa jej realizacji znacznie sie powieksza [5].
Wobec powyzszego istnieje przestanka by zastosowaé tego typu konstrukcje pojazdu
podwodnego do wspomagania dziatan witasnych jednostek specjalnych i ochrony
akwenéw. Wymaga to jednak okreslenia nowego zakresu zadan oraz wymagan
odnosnie konstrukcji ROV przeznaczonego do ich realizacji. Przewidywane w ten
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sposob podniesienie efektywnosci ochrony obiektéw morskich wydaje sie istotne gdyz
z aktualnych ocen wynika, ze terroryzm morski jest jednym z powazniejszych zagrozen
bezpieczenstwa miedzynarodowego i tadu ekonomicznego [2,3]. Sprawcy atakéw
terrorystycznych na morzu dysponujg bowiem petng swobodg wyboru miejsca, czasu,
obiektu i sposobu dziatania. Ich ograniczeniem sg jedynie mozliwosci organizacyjne,
zaplecze kadrowe i finansowe. Zagrozenie powyzsze ma, a w przewidywalnej
przysztosci bedzie miato zasieg globalny i odnosi¢ sie bedzie w tym samym stopniu do
jednostek ptywajacych, co do szeroko pojmowanej infrastruktury zeglugi (kanaty,
oznakowanie nawigacyjne itp.). W odniesieniu do infrastruktury portowo -
przetadunkowej oraz goérnictwa morskiego zauwazyé nalezy, ze sa to zazwyczaj
jednostkowe, unikalne w swym charakterze instalacje, ktérych zastgpienie Ilub
odbudowa w krétkim czasie nie jest mozliwa. Z atakiem na takie instalacje zwigzana
jest rowniez zazwyczaj katastrofa ekologiczna. Akty terroryzmu dokonane przez ekipy
nurkowe wydajg sie by¢ najbardziej prawdopodobne, gdyz wobec powszechnej
dostepnosci sprzetu i mozliwosci szkolenia, nawet stosunkowo stabe i nie dysponujace
powaznymi srodkami finansowymi organizacje mogq zorganizowa¢ taki atak.
Natomiast organizacje silne i zamozne, nawet jak nie posiadajg wsparcia panstw (jak
np. bytej Jugostawii, ktdéra wsparta organizacyjnie pierwsze palestynskie grupy
ptetwonurkéw bojowych) moga sobie na to pozwoli¢. Co zresztg ma juz miejsce na
przyktad grupy ptetwonurkow bojowych Tamilskich Tygryséw wyposazone sg
w aparaty nurkowe o zamknietym obiegu czynnika oddechowego o jakosci nie
odbiegajacej od wyposazenia morskich formacji specjalnego znaczenia wielu panstw.

MW RP stosuje ROV zaréwno w pracach ratowniczo-poszukiwawczych oraz
w dziataniach przeciwminowych. Zastosowanie tego typu pojazdéw w dziataniach
jednostek specjalnych jest obecnie ze wzgledu na ich parametry nie mozliwe. Ponadto,
nieznany jest zakres zadan, ktérym konstrukcja miataby sprostaé. Flota wojenna
posiada najwieksza ilos¢ jednostek ROV w kraju a ich ilos¢ bedzie z czasem wzrastag,
gdyz planowane jest doposazenie jednostek hydrograficznych w tego typu urzadzenia.
Co wynika z faktu ich wysokiej uzytecznosci przy identyfikacji niebezpieczenstw
nawigacyjnych. Dalszym etapem bedzie poszukiwanie rozwigzan wspomagajacych
dziatania jednostek specjalnych w kierunku zwigkszenia operatywnosci ochrony
akwendw, podejs¢ do portow, szlakéw zeglugowych oraz obiektéw hydrotechnicznych
wojskowych i cywilnych. Pozwoli to na zwiekszenie efektywnosci systemow
monitorowania, ktére obecnie przewaznie projektowane sg zgodnie z tzw. koncepcja
sieciocentyrczna, polegajaca na potaczeniu wszystkich technicznych srodkéw ochrony
i rozpoznania w sie¢ podobng do internetu. Wydaje sie konieczne podjecie tematu,
ktérego celem jest okreslenie wymagan konstrukcyjnych dla pojazdu ROV
przeznaczonego do wspomagania systemu, na przyktad na drodze identyfikaciji
wizualnej potaczonej z mobilnoscig zrédta informacji. W wyniku czego mozna bedzie
podja¢ decyzje o ewentualnych inwestycjach oraz ich zakresie z mozliwoscig
ograniczenia ich kosztéw.

2. KONCEPCJA PRAC PROJEKTOWYCH

Z prezentacji opracowanych rozwigzan technicznych oraz procesow ich wdrazania
do uzytku wynika, ze w wielu przypadkach najpierw powstaje urzadzenie Iub
technologia a nastepnie sg one najczesciej dopasowywane do ré6znych zastosowan [6].
Uzyskanie wtasciwych wymagan odnosnie planowanych obiektéw od potencjalnych
uzytkownikéw jest bardzo trudne, a czasem niemozliwe. Wydtuza to i znacznie podraza
proces opracowania i wdrazania nowych konstrukcji. Innym podejsciem, ktére mozna
zaobserwowac jest modyfikacja istniejacych i zweryfikowanych w dziataniu konstrukgciji
do wykonywania nowych zadan. Za kazdym jednak razem wigze sie to z analizg
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planowanych zadan i okresleniem mozliwosci ich realizacji przy obecnym stanie
techniki. Z tego tez powodu prace nad zastosowaniem pojazdéw typu ROV do
wspomagania ochrony obiektéw hydrotechnicznych nalezy rozpocza¢ od analizy
potencjalnych zagrozen obiektéw powigzanej z oceng mozliwosci ich monitorowania
przez pojazd (rys. 1).
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rys. 1. Schemat opracowania konstrukcji systemu ROV do realizacji nowych zadan.

Na tym etapie prac wspotprace powinny nawigzac¢ instytucje bezposrednio
zwigzane z eksploatacjg zagrozonych obiektow, osrodki badawcze zajmujace sie
analiza dziatalnosci terrorystycznej oraz osrodki projektowe i instytucje ktorych
obszarem dziatalnosci jest eksploatacja systemdw bezzatogowych. Taka wspotpraca
pozwoli oceni¢ stan zagrozenia obiektéw oraz oszacowaé mozliwosci zastosowania
ROV w oparciu o obecny stan techniki. Na podstawie powyzszej analizy mozna bedzie
opracowac¢ wymagania taktyczno-techniczne dla ROV w nowym obszarze zastosowan
i przystgpi¢ do prac projektowych.

Omawiane zagadnienie nie jest tematem nowym. Liczne osrodki badawcze na
Swiecie prowadza prace w tym kierunku, ich wyniki nie sg jednak jawne. Na przyktad
US Navy realizuje program ,Unmanned Undersea Vehicle Main Plan”, ktérego celem
jest okreslenie przysztosciowych zadan obronnych dla systemoéw bezzatogowych [6].
Planowane sg na przyktad zadania blizsze we wspétpracy z okretami podwodnymi
i jednostkami nurkowymi oraz zadania dalsze we wspétpracy z jednostkami nawodnymi
i lotnictwem oraz zastosowanie uzbrojonych pojazdéw. Wynikéw tych prac nie da sie
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automatycznie zaimplementowa¢ na warunki krajowe, po pierwsze ze wzgledu na ich
tajny charakter, a po drugie ze wzgledu na ich amerykanskg specyfike. Obecnie
opracowano kilka koncepcji zastosowania bezzatogowych pojazdow podwodnych
w przysztosciowych zadaniach militarnych jak i naukowych (Tabela 1). Najbardziej
zaawansowane, z oczywistych powodow sa projekty militarne, ktdrych celem jest
opracowanie nowej
autonomicznosci w dziataniu.

generacji

bezzatogowych jednostek gtebinowych o duzej

Tabela 1.

Projekty zastosowania systeméw bezzatogowych [7].

Lp.

Nazwa projektu

Wymiary pojazdu

Charakter zadan dla jednostki gtebinowej

COLUMBUS

AUSS'

szer.1,0+-2,2m
dt. 3,0+-12,5m

poszukiwanie [ zbieranie danych
hydrograficznych na duzych obszarach
przybrzeznych, wspétpraca
z oceanograficzng jednostkg
powierzchniowa, jednostka  gtebinowa
autonomiczna

poszukiwania na duzych obszarach
0 znacznej gtebokosci  wspdtpraca
z jednostkg powierzchniowg Ilub OP,
jednostka gtebinowa autonomiczna

LMRS?

szer. 0,3+ 0,55m
dt. do 3,0 m

rozpoznanie i poszukiwanie min na matych
i $rednich gtebokosciach, wspoétpraca z
OP, jednostka gtebinowa autonomiczna

SWARM?

szer. do 0,30 m
dt. 1,40+-3,0m

szybkie rozpoznanie duzego akwenu
0 matej gtebokosci w poszukiwaniu min za
pomoca masowego wykorzystania
desantowanych z samolotu pojazdéw
autonomicznych

PALACE*

SAHRV®

szer. do 0,30 m
dt. 1,40+3,0m

rozpoznanie oceanograficzne na duzych
obszarach za pomoca dryfujacych
w pradzie morskim autonomicznych
jednostek gtebinowych desantowanych
z samolotu

rozpoznanie hydrograficzne w strefie
przybrzeznej za pomocg potautonomicznej
jednostki  gtebinowej  wspotpracujacej
z jednostkg  powierzchniowg przed
rozpoczeciem desantowania wojsk
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