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AUTONOMICZNY BEZZALOGOWY POJAZD NAWODNY ,,EDREDON"

W latach 2009 - 2011 w ramach projektu rozwojowego pt.: ,Bezzatogowa
wielowariantowa platforma ptywajgca dla zabezpieczenia dziatarn morskich stuzb
panistwowych” zbudowany zostat pierwszy w Polsce bezzatogowy pojazd nawodny
(ang. USV - Unmanned Surface Vehicle). Jego konstrukcje oparto o kadtub sztywny todzi
hybrydowej (RIB - Rigid Inflatable Boat) wykonany z tkaniny gumowej ORCA. Liderem
projektu byta Akademia Marynarki Wojennej a konsorcjantami firma SPORTIS S.A. oraz
Politechnika Gdarnska. Kolejnym projektem rozwojowym bazujgcym na pracach wspo-
mnianego wyzej projektu jest realizowany w latach 2010 - 2012 projekt rozwojowy pt.:
LZintegrowany system planowania perymetrycznej ochrony i monitoringu morskich portéw
i obiektow krytycznych oparty o autonomiczne bezzatogowe jednostki ptywajqgce”. Liderem
tego projektu jest Polsko-Japoriska WyzZzsza Szkota Technik Komputerowych,
a konsorcjantami Akademia Marynarki Wojennej i przedsiebiorstwo Sprint S.A. Zadaniem
projektu jest zapewnienie petnej autonomicznosci pojazdu oraz rozszerzenie obszaru reali-
zowanych zadan.

Stowa kluczowe: pojazdy bezzatogowe, systemy sterowania, pojazdy autonomiczne.

AuatoNoMous UNMANNED SURFACE VEHICLE “"EDEDRON"

In the years 2009-2011 a research project entitled: “Unmanned swimming plat-
forms for the protection of national sea services” resulted in the construction of the first
Polish Unmanned Surface Vehicle (USV). Its structure is based on the rigid hull of a hybrid
boat (RIB - Rigid Inflatable Boat) made from fibreglass and rubberized fabric - ORCA. The
project leader was the Naval Academy from Gdynia in cooperation with Gdansk University
of Technology and the enterprise SPORTIS S.A. Another research project based on the works
of the above undertaking is a development project realized in the years 2010 - 2012, enti-
tled: “Integrated system of planning the parametric protection and the monitoring of sea
harbours and critical objects, based on autonomous unmanned maritime vehicles”. The
leader of this project is the Polish-Japanese Institute of Information Technology and its co-
executors are the Polish Naval Academy and the enterprise SPRINT S.A. The task of this
project is to ensure full autonomy of the vehicle and extend the area of on-going tasks.

Key words: unmanned vehicles, control systems, autonomous vehicles.
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WSTEP

Z analizy istniejacej sytuacji na $wiecie (wojna asymetryczna) [1,4,5] wynika, zZe
do efektywnej ochrony intereséw panstwa na morzu niezbedne jest wyposazenie MW RP
oraz innych stuzb panstwowych (Straz Graniczna, Policja, Urzedy Morskie itp.)
w jednostki ptywajace kilku klas, w tym mate bezzatogowe jednostki nawodne, ktére we
wspotpracy z okretami obrony wybrzeza zapewnialyby ochrone przybrzeznych obsza-
réw morskich. Jednostki tego typu doskonale nadajg sie rowniez do realizacji takich za-
dan jak: dozorowanie akwenow portowych, red kotwicowisk, toréw podejsciowych do
portéw i innych rejonéw wzmozonego ruchu statkow [3]. Moga prowadzi¢ ciagta
obserwacje ochranianych akwenéw i przebywajacych tam jednostek. Innym, bardzo
istotnym rodzajem zadan matych bezzalogowych jednostek nawodnych jest ich udziat
w wykrywaniu zanieczyszczen Srodowiska na morzu i ustalaniu ich sprawcow, a takze
uczestnictwo w akcjach ratowania zycia itp..

Zaprojektowany i zbudowany w ramach pierwszego projektu pojazd [2,9] jest
zdalnie sterowana, uniwersalng, bezzatogowa platformg nawodna, ktéra wyposazona
zostala w urzadzenia, czujniki i sensory pozwalajace na elastyczng realizacje réznego
rodzaju zadan. Uniwersalnos$¢ platformy zapewnia jej modutowa budowa, co pozwala na
wszechstronne wykorzystanie i zmiane przeznaczenia. W zastosowaniach militarnych
rozbudowe pojazdu mozna realizowa¢ poprzez montaz na nim Kkolejnych
modutéw takich np. jak zdalnie sterowany karabin maszynowy, wyrzutnia granatow
gtebinowych, bezzatogowy pojazd podwodny, pojazd podwodny jednorazowego uzytku
do zwalczania min, reflektor poszukiwawczy, holowany sonar itp. Pojazd moze by¢ tak-
Ze wyposazony w specjalne sensory stuzgce do pomiaru np. radioaktywnych, chemicz-
nych i biologicznych skazen srodowiska morskiego (w tym basendéw portowych) itp.

Zbudowany przez Konsorcjum ,demonstrator technologii” ma wykazac
potencjalne mozliwos$ci polskiej mysli technicznej i przemystu. Przedstawiona wersja
pojazdu nie jest wiec gotowym produktem, ktéry moze by¢ bezposrednio zastosowany
w eksploatacji przez potencjalnego uzytkownika. W chwili obecnej zainstalowano na nim
szereg rozwigzan technicznych, ktére maja wykazac jego mozliwosci w trakcie realizacji
réznego rodzaju zadan.

1. PODSTAWOWE PARAMETRY BEZZALOGOWEGO POJAZDU NAWODNEGO

Zbudowany przez Konsorcjum bezzatogowy pojazd nawodny (autonomiczna
platforma nawodna) charakteryzuje sie nastepujacymi parametrami (rys. 1):

— dtugo$¢ kadtuba jednostki - 5,7 m,

— tadownos$¢ - 1 tona,

— predkos$¢ - do 30 = 35 kn,

— waga pojazdu bez wyposazenia (z napedem) - okoto 1 tony,

— autonomiczno$¢ - 7+ 30 godzin (w zalezno$ci od predkosci, stanu morza
i zatadowania),

— zdolno$¢ ptywania - do stanu morza 4,

— zasieg operacyjnego dziatania - do 20 km,

— mozliwo$¢ wymiany modutéw - w zaleznosci od realizowanych zadan przez po-
tencjalnego uzytkownika ($rednio kalibrowy karabin maszynowy, wyrzutnia
granatow, bezzatogowy pojazd podwodny itp.),

— mozliwo$¢ wykorzystania w wersji zatogowej lub bezzatogowej,

— mozliwo$¢ przewozu (w wersji zatogowej) do 4 oséb.
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INTRODUCTION

The analysis of the existing situation in the world (asymmetric war) [1, 4 & 5]
indicates that effective protection of the state’s matters at sea requires supplying the
Polish Navy as well as other services (Border Guard, the Police, Maritime Offices, etc.)
with several classes of vessels, including small unmanned surface vehicles that in coop-
eration with defence ships would ensure protection of coastal marine areas. Vessels of
this type are also ideal for the implementation of such tasks as supervising port basins,
anchor berths, access waterways to ports and other regions of intensified ship move-
ment [3]. They may carry out constant observation of the protected bodies of water and
vessels present there. Another significant task for small unmanned surface vehicles
would be their involvement in detecting environment contamination at sea and deter-
mining its causes, as well as participating in life saving expeditions, etc.

The vehicle [2,9], designed and constructed within the first project is a remotely
controlled, universal, unmanned surface platform, equipped with devices and sensors
allowing flexible implementation of various tasks. The platform’s versatility is ensured
by a modular construction allowing vast scope of application and change of purpose of
use. In military applications, the vehicle’s extension is realized through the installation of
additional modules, such as a remotely controlled machine-gun, depth charge launcher,
an unmanned underwater vehicle, a disposable underwater vehicle against floating
mines, search light, towed sonar, etc. The vehicle may also be equipped with special
sensors measuring for example radioactive, chemical and biological contamination of the
marine environment (including port basins), etc.

The “technology demonstrator” constructed by the consortium is to demonstrate
the potential of Polish technical and industrial thought. Thus, the presented vehicle ver-
sion is not a final product to be put into operation directly by a potential user. At the
moment, a number of technical solutions are being trialed in the vehicle in order to help
realise the machine’s full capabilities.

1. BASIC PARAMETERS UNMANNED SURFACE VEHICLE

The unmanned surface vehicle constructed by the consortium (an autonomous
surface platform) is characterised by the following parameters (fig. 1):

— hulllength - 5.7 m,

— load capacity - 1 tonne,

— speed -upto 30-35kn,

— vehicle’s weight without the equipment (with the drive) - ca. 1 tonne,

— autonomy - 7- 30 hours (depending on the speed, sea state and load),

— operating capacity - up to sea state 4,

— operational range — up to 20 km,

— possibility of module replacement - depending on the tasks realized by
a potential user (medium calibre machine-gun, depth charge launcher, un-
manned
underwater vehicle, etc.),

— possibility of use in a manned or unmanned version,

— possibility of carrying up to 4 people (in a manned version).

Polish Hyperbaric Medicine and Technology Society
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Rys.1. Widok bezzatogowego pojazdu nawodnego ,Edredon”.

Pojazd wyposazony zostat w (rys.2):

system nawigacyjny: GPS, kompas elektroniczny, radar (z ARPA), AIS, autopilot,
sonda, ploter, mapa elektroniczna, log;
system $ledzenia i zobrazowania pozycji platformy na akwenie wodnym;
system zdalnego sterowania pracg silnika i steru;
system sterowania urzadzeniami nawigacyjnymi, obserwacji technicznej oraz
sensorami i czujnikami zainstalowanymi na platformie;
system zobrazowania parametréw pracy urzadzen;
system zasilania w energie (z mozliwoscig zasilania urzadzen na innej jednostce
np. holowanej platformie);
system obserwacji: kamera (dzien/noc) sprzezona z laserowym miernikiem
odlegtosci, kamera panoramiczna do obserwacji okreznej, sonar;
system sensoréw chemicznych i meteorologicznych;
system tgcznosci:
— transmisji obrazéw (z kamer dziennych, kamer optoelektronicznych,
radaru, kamery umieszczonej na bezzatogowym pojezdzie podwodnym),
— transmisji sygnatéw sterujacych,
— transmisji danych z sensor6w umieszczonych na pojezdzie lub np. ROV,
— lacznosci gltosowe;j.

Sterowanie pojazdem moze by¢ realizowane poprzez (rys. 3):

przesytanie sygnatéw sterujagcych w pasmie transmisji obrazéw
(wraz z systemem sterowania awaryjnego);
sterowanie za pomoca manipulatora recznego np. z burty okretu.

10
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Fig.1. A view of ‘Edredon’ — an unmanned surface vehicle.

Vehicle’'s equipment (fig. 2):

navigation system: GPS, electronic compass, radar (with ARPA), AlS, autopilot,
sounder, plotter, electronic chart, log;
a system of tracking and displaying the platform’s position in a body of water;
remote control system for the engine and helm;
control system for navigational devices, technical observance and sensors
installed in the platform;
system to display the parameters of device operation;
power supply system (with the possibility of having a power supply on
a different vessel, e.g. on a towed platform);
observation system: (day/night) camera coupled with a laser distance
measurement, panoramic camera for circuitous observation, sonar;
chemical and meteorological sensor system;
communication system:

— image transmission (from day cameras, optoelectronic cameras, radar,

camera mounted on an unmanned surface vehicle),

— control signal transmission,

— data transmission from sensors installed on the vehicle or e.g. ROV,

— voice communication.

Vehicle control may be realized through (fig. 3):

sending control signals with picture transmission (together with the emergency
control system);
control via the use of a helm, e.g. from on board the vessel.

Polish Hyperbaric Medicine and Technology Society
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System nawigacyjny:

L GPS,
L ARPA (radar Furuno),

- kompas elektroniczny, System facznosci:

- autopilot, g — o + transmisji obrazow,

. gchosonda, T‘ + tacznosci glosowej,

- plotter, ':“m_ A | + sterowania jednostka,

- log, = : | transmis]i danych z sensoréw.

- mapa elektroniczna,

- urzgdzenia meteo. Opcjonalny system uzbrojenia:
L i ¥ zdalnie sterowany modul uzbrojenia
I3 e Bl Z5MU 1276 A3,
1 | wyrzutnia granatow,
nonlethal weapon,
reflektor.

System obserwacji technicznej:
| glowica systemdw optoelektronicznych

IR/TV Talon XR oraz Filtr M626L,
I kamera termowizyjna Swiatta

czastkowego, :
} obserwacyjna kamera TV, M4
| kamera termowizyjna,
| dalmierz laserowy.

Sensory do wykrywania skazefi:

Pokiad dla: chemicznych,
I zdalnie sterowany pojazd glebinowy, biologicznych
- autonomiczny pojazd glebinowy, radioaktywnych,

+ urzadzenia holowane.

Rys. 3. Rozmieszczenie urzadzer nawigacyjnych i anten systemu tgczno$ci na maszcie.
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Mavigation system: Communication system:

- GPS

- ARPA (Furuno radar)
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-vessel control
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-thermovisual camera

- laser rangefinder
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- chemical
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- radioactive

Deck for:
- remotely controlled underwater vehicle
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- towed devices

Fig. 3. Placement of navigational devices and communication system aerials on the mast.
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2. STANOWISKA DOWODZENIA

Sterowanie pojazdem odbywa sie z mobilnego stanowiska dowodzenia umiesz-
czonego w specjalnym kontenerze, co pozwala na rozwiniecie systemu
w dowolnym miejscu polskiego wybrzeza lub na akwenach $rédlagdowych (rys. 4, rys. 5).
W sktad stanowiska kierowania bezzatogowa platformg ptywajaca wchodzi:

* stanowisko do prowadzenia przez operatora nawigacji i kierowania platformag
bezzatogowa oraz kontroli ruchu innych jednostek w jej otoczeniu,

* stanowisko sterowania urzadzeniami nawigacyjnymi i innymi urzadzeniami
technicznymi umieszczonymi na platformie takimi jak: kamery FLIR, pojazd
podwodny, szperacz, rozgtosnia radiowa itp.,

* stanowisko planowania trasy pojazdu w zalezno$ci od postawionego zadania,
panujacych warunkéw hydrometeorologicznych, aktualnej lub przewidywanej
sytuacji nawigacyjnej, itp.

Przyrzady i elementy sterowania umieszczone na stanowisku kierowania bezzatogowa
platformg ptywajacg, przeznaczone do nawigacji, obserwacji technicznej, manewrowania
oraz kontroli ruchu innych jednostek, umozliwiajg operatorowi:

* okre$lanie, nanoszenie i $ledzenie zmian pozycji bezzatogowej platformy, jej
kursu i predkosci,

* analizowanie natezenia ruchu jednostek w celu unikniecia kolizji,

¢ decydowanie o manewrach majacych na celu unikniecie kolizji,

e Zzmiane kursu,

* zmiane predkosci,

* nadawanie ostrzegawczych sygnatéw dzwiekowych,

* kontrole kursu i predkosci, przebytej drogi, predkosci obrotowej, kata wychyle-
nia pednika oraz gteboko$ci wody pod dnem platformy,

* rejestracje danych nawigacyjnych i meteorologicznych.

Zespot urzadzen wizualizacyjnych stanowig monitory oraz zobrazowanie
systemowe i ploter. Zesp6t ten pozwala na zobrazowanie sytuacji wokét pojazdu
otrzymywanej z:

* kamery (dziefi/noc)

¢ kamery panoramicznej do obserwacji okreznej;

* kamery sprzezonej z laserowym miernikiem odlegtosci;

* 3 kamer dziennych;

e radaru;

* sonaru;

* sensora magnetycznego;

¢ sensorow chemicznych do wykrywania skazen;

* stacji pogodowej: ciSnienie, temperatura, sita i kierunek wiatru itp.

Polskie Towar zystwo Medycyny i Techniki Hiperbaryczng
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2. CONTROL ROOM

Vehicle control is realized from a mobile control room located in a special
container, which allows system development at any location on the Polish coast or
within inland bodies of water (fig. 4, fig. 5).

The control room of the unmanned surface vessel includes:

* operator’s control room for navigational purposes and controlling the
unmanned surface vessel, as well as monitoring the movement of other
vessels in its surroundings,

* a station controlling navigational devices and other technical devices located on
the platform, such as: FLIR cameras, underwater vehicle, searchlight, radio
station, etc.,

* a station for planning the vehicle’s route depending on the task, current hydro
meteorological conditions, present or anticipated navigational situations, etc.

Control devices and components installed within the control room of the
unmanned surface vessel used for navigational purposes, technical observation,
manoeuvring and observation of other vessels enable the operator to:

* define, introduce and track changes in the location of the unmanned platform, its
course and speed,

* analyse traffic intensity in order to avoid a collision,

* decide on manoeuvres with the purpose of avoiding a collision,

* change the course,

* change the speed,

* emit warning sound signals,

* control the course and speed, distance covered, rotational speed of the propeller,
propeller angle and water depth under the platform,

* register navigational and meteorological data.

The unit containing the visualization devices consists of monitors, system display
screens and a plotter. The unit allows display of the situation around the vehicle from:

* a day/night camera

* a panoramic camera for circuitous observation;

* a camera coupled with a laser distance measuring device;

* 3 day cameras;

e aradar;

* a sonar;

* a magnetic sensor;

e chemical sensors for contamination detection;

* weather station: pressure, temperature, wind strength and direction, etc.

Polish Hyperbaric Medicine and Technology Society
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Rys. 4. Stanowisko sterowania USV ,Edredon”.

Rys. 5. Kontenerowe stanowisko sterowania USV.

W oparciu o przedstawiong wyzej bezzatogowa platforme nawodng, aktualnie

realizowany jest kolejny projekt rozwojowy p.n. ,Zintegrowany system planowania
perymetrycznej ochrony i monitoringu morskich portéw i obiektéw krytycznych oparty
o autonomiczne bezzalogowe jednostki ptywajgce”. Liderem projektu jest PJWSTK,
a konsorcjantami: AMW i SPRINT S.A., natomiast termin realizacji projektu to lata 2010 -

2012.

Podstawowymi sktadnikami systemu (rozszerzenie w stosunku do poprzedniego

projektu) beda:

zdalnie sterowany (ze stanowiska dowodzenia) system wodowania i sterowania
bezzatogowego pojazdu podwodnego typu ROV wyposazonego w zaawansowane
systemy monitoringu;

stanowisko planowania tras, walidacji oraz weryfikacji dziatan USV zapewniajgce
autonomiczne (programowane) dziatanie pojazdu w zmieniajacym sie $rodowi-
sku i zmiennej sytuacji nawigacyjnej i hydrometeorologicznej;

stanowisko dowodzenia i kontroli dziatan USV;

system tgcznoSci - integrujacy systemy nawigacyjne, monitorujgce
i komunikacyjne oraz uwzgledniajacy szyfrowanie sygnatéw sterujacych;

16
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Fig. 5. USV container control room.

At present, another development project is being implemented based on the
presented unmanned surface vessel, entitled “Integrated system of planning parametric
protection and monitoring of sea harbours and critical objects, based on autonomous
unmanned maritime vehicles”. The leader of this project is the Polish-Japanese Institute
of Information Technology and its co-executors are the Polish Naval Academy and the
enterprise SPRINT S.A. The period of project realization is the years 2010 - 2012.

The basic system components (extension in relation to the previous project) will
include:

* a remotely controlled (from the control room) launching system and a control
system for the unmanned underwater vehicle type ROV equipped in advanced
monitoring systems;

* a route planning, validation and verification station of USV operations ensuring
the vehicle’s autonomous (programmed) functioning in a changing environment
and a changing navigational and hydro-meteorological situation;

* astation for commanding and controlling the USV’s activity;

* acommunication system - integrating navigational, monitoring and communica-
tion systems. This system will be compliant with the system of encoding control
signals;

Polish Hyperbaric Medicine and Technology Society
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W ramach prowadzonych prac rozwigzane beda miedzy innymi takie zagadnienia jak:

e opracowanie systemu monitoringu sytuacji podwodnej akwenéw portowych, red,
kotwicowisk i rejonéw przybrzeznych;

e opracowanie i wykonanie konstrukcji systemu wodowania i odzyskiwania pojaz-
du podwodnego umieszczonego na bezzalogowym pojezdzie nawodnym oraz
przesytu informacji z czujnikéw umieszczonych na pojezdzie podwodnym;

e projekt wykrywania i identyfikacji materiatéw wybuchowych oraz chemicznych,
biologicznych i radiacyjnych (w zalezno$ci od potrzeb) skazen $rodowiska
morskiego;

e opracowanie algorytméw wspomagania planowania misji potaczonych
z wykorzystaniem metod sztucznej inteligencji;

e opracowanie technologii zarzagdzania: mapg elektroniczng, danymi geograficz-
nymi, warstwami AML i bazami danych;

¢ projekt architektury systemu planowania misji;

e integracja systemO6w nawigacyjnych, monitorujacych i komunikacyjnych
(wlacznie z systemem szyfrowania sygnatéw sterujacych);

* budowa zintegrowanego stanowiska generowania planéw operacyjnych (misji)
w  roznych  warunkach  hydrometeorologicznych 1  nawigacyjnych
z uwzglednieniem miedzynarodowych przepiséw o zapobieganiu zderzeniom na
morzu, opartego o symulator srodowiska, w ktérym wykonywane beda plano-
wane operacje (misje);

e system autonomicznego sterowania pojazdem nawodnym umozliwiajacy auto-
matyczng korekte zaplanowanej misji w przypadku pojawienia sie nieprzewi-
dzianej przeszkody nawigacyjnej lub zmiany decyzji charakteru misji przez ope-
ratora np. polecenia $ledzenia podejrzanego obiektu.

WNIOSKI

Zgromadzone doswiadczenia oraz realia wspéiczesnego pola walki dowiodty, Ze
jednostki bezzatogowe na state weszty do arsenatéw wszystkich rodzajow sit zbrojnych.
Wydaje sie, ze w nieodlegtej perspektywie czasowej wymusi to modyfikacje koncepcji
uzycia sit morskich. Morskie pojazdy bezzatogowe wykorzystywane sg zaré6wno do dzia-
tan o charakterze militarnym (rozpoznanie, wykrywanie niszczenie istawianie min,
atakowanie celow nawodnych, podwodnych i powietrznych, transport uzbrojenia,
rozpoznanie skazen oraz ich neutralizacja) oraz nie militarnym (monitoring ekologiczny,
gromadzenie danych hydrograficznych i meteorologicznych, zadania patrolowe
i dozorowe itp.).

Zwiekszajace sie mozliwo$ci systeméw bezzalogowych sprawiajg, zZe
w niedalekiej przysztos$ci zaczng one odgrywaé decydujaca role w przysztych dziataniach
zbrojnych. Mozliwo$ci monitorowania Srodowiska morskiego oraz wymiany danych
z innymi systemami bezzalogowymi, centrami dowodzenia i systemami uzbrojenia czyni
pojazdy bezzatogowe bronig niezwykle skuteczng i grozna.

Polskie Towar zystwo Medycyny i Techniki Hiperbaryczng
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The works realized within the project will touch upon the following issues:

* preparation of a system monitoring the underwater situation of port basins,
roadsteds, anchor grounds and coastal regions;

* preparation and construction of a launch and recovery system for an underwater
vehicle and information transfer from sensors located on the underwater vehicle
to be installed on the unmanned surface vehicle;

* technology for detection and identification of explosive materials as well as
chemical, biological and radiation contamination of the marine environment
(depending on the needs);

* working out algorithms supporting mission planning, combined with the use of
artificial intelligence methods;

* working out a technology management system: electronic chart, geographic data,
AML layers and databases;

» architectural project of a mission planning system;

* integration of navigational, monitoring and communication system (including the
system of encoding control signals);

* construction of an integrated station for generating operational plans (missions)
in various hydro-meteorological and navigational conditions in accordance to in-
ternational regulations on preventing collisions at sea, based on an environment
simulator, which will be used in operation (mission) planning;

* autonomous control system of the surface vehicle enabling automatic mission
correction in the case of an unanticipated navigational obstacle or a change of
mission nature by an operator, e.g. an order for following a suspicious object.

CONCLUSIONS

The gathered experiences and the reality of a contemporary battlefield proved
that unmanned units should become a permanent component of arsenals of all kinds of
armed forces. It seems that in the near future this will impose a need to modify the con-
cept of use of naval forces. Naval unmanned vehicles are used both in military operations
(mine reconnaissance, detection, destruction and planting and the carrying out of attacks
on targets on and under the water as well as airborne objects. The system can also be
used to transport weapons and to detect and neutralize battlefield contamination) and
non-military ones (ecological monitoring, collecting hydrographical and meteorological
data, patrolling and supervision tasks, etc.).

The increasing possibilities inherent to the unmanned systems demonstrate the
potential for these devices to play a major role in future military operations. The possi-
bility of monitoring the marine environment and exchanging data with other unmanned
control rooms and armament systems will make unmanned vehicles an incredibly effec-
tive weapon.

The “Edredon” vehicle is not yet a fully prepared system, but merely a technology
demonstrator. Currently, besides constant tests conducted on the vehicle, the works are
also focused on: a station for mission planning, validation and verification of the USV’s
operations ensuring its autonomous (programmed) functioning in a changing environ-
mental, navigational and hydro-meteorological situation; a communication system - in-
tegrating navigational, monitoring and communication systems that are compliant with
the system of encoding control signals; as well as construction of
a simulator for training within the operation of the system under development.

Scientific work financed from educational funds in the years 2010 - 2012 as
a development project No. O R 00 0106 12.
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Pojazd ,Edredon” nie jest jeszcze w pelni gotowym systemem a jedynie

demonstratorem technologii. Aktualnie, poza ciggltymi testami pojazdu, opracowywane
sg rowniez: stanowisko planowania misji, walidacji oraz weryfikacji dziatan USV zapew-
niajace autonomiczne (programowane) dziatanie pojazdu w zmieniajacym sie Srodowi-
sku i zmiennej sytuacji nawigacyjnej i hydrometeorologicznej, stanowisko dowodzenia
i kontroli dziatan USV, system 1gczno$ci - integrujacy systemy nawigacyjne, monitorujace
i komunikacyjne oraz uwzgledniajacy szyfrowanie sygnatow sterujacych a takze budowa
symulatora do szkolenia obstugi powstajacego systemu.

Praca naukowa finansowana ze srodkéw na nauke w latach 2010 - 2012 jako

projekt rozwojowy Nr O R 00 0106 12.

LITERATURA/BIBLIOGRAPHY

Kitowski Z.; ,Pojazdy bezzalogowe w morskich dzialaniach antyterrorystycz-
nych”. Ekonomiczne, Spoteczne i Prawne Wyzwania Panstwa Morskiego w Unii
Europejskiej, Wyd. Srodkowopomorska Rada Naczelnej Organizacji Technicznej,
str131-143, Koszalin-Kotobrzeg, 2009,

Kitowski Z.: “Polish Unmanned Surface Vehicle” - Polish Journal of Environmental
Studies. Vol. 19, No 4A, pp. 60 -64, 2010,

Kitowski Z,; ,Architecture of Control System of Unmanned Surface Vehicle in
Harbours Protection”. Solid State Phenomena , Mechatronic Systems, Mechanics
and Materials, Vol. 180, pp. 20 -26,2011,

Kubiak K.: ,Wojna asymetryczna”, Przeglad Morski, nr 1, 2002,

Kubiak K., Makowski A., Mickiewicz P.: Polska wobec zagrozenia terroryzmem
morskim. Wydawnictwo Trio, Warszawa, 2005,

Int. Conf. Computer and IT Application in the Maritime Industries (COMPIT),
Leiden (2006), pp.345-355,

Szubrycht T.: ,Unmanned Surface Vehicles - Main Tasks”,  Perspectives for the
Development of Rescue, Safety and Defence Systems in the 21th Century, AMW
Gdynia, 2005,

Veers. ].; Bertram.V.: “Development of the USV Multi-Mission Surface Vehicle I11”,
5th [nt. Conf. Computer and IT Application in the Maritime Industries (COMPIT),
pp-345-355, Leiden (2006),

The Navy unmanned surface vehicle (USV) master plan, Washington, 2007.

20

Polskie Towar zystwo Medycyny i Techniki Hiperbaryczng



Polish Hyperbaric Research

ABTOHOMHDIM BECNTMAOTHDIN HAABO AHbIN ANNAPAT
"E APE AOH"

B 2009 - 2011 e2. 8 pamkax npoekma pazeumus : "becnui1omHasi MHO20MepHAs
naasyyass naamgopma 0as obecneveHus 6e3onacHocmu MOPCKOU desamesnbHocmu
2ocydapcmeeHHblX cAyxHc6" 6bl1 nocmpoeH nepswlii 8 Ioabwe 6ecnu10mHblll HA0800HbLT
annapam (ang. USV - Unmanned Surface Vehicle). E2o koHcmpyKkyusi ocHo8aHa Ha
scecmkom 2ubpudHom kopnyce aodku (RIB - Kecmkasi HadysHast s100Kd) cdesaHHO20 U3
pe3unvl ORCA. Pykosodumesiem npoekma 6bul1a Boenno-mopckas Akademus, a 4/1eHOM
KoHcopyuyma gupma Sportis S.A u I'danbckuil TexHonozuveckutl YHusepcumem.

Ewe odHa paspabomka npoekma OCHOBAHHAS HA pabomax 8blUeyNnoMsIHymozo
npoekma ocyujecmesindcs 8 200vl 2010 - 2012, paspabomka npoekma nood HA38AHUEM:
«KomnaekcHble cucmembl 3aujumbsl nepumempd NAAGHUPOBAHUS U MOHUMOPUH2A MOPCKUX
nopmos U B8aXCHbIX 00beKMO08 HA 6da3e a8MOHOMHbBIX 6ECNUNOMHbIX NAA8AOUWUX
ycmpoticmg”. Jludepom daHHoz20 npoekma sisasemcs I[loavcko-AnoHckull MHcmumym
UHPOPMAYUOHHbIX MeXHO02ull, a 4/1eHaMu KoHcopyuyma BoeHHo-mopckas Axkademus
u komnaHus Sprint SA.lleavlo npoekma s81semcs hpedocmas/ieHue NOJIHOU agmoHOMUU
mpaHcnopmHo2o cpedcmad u pacuwiupeHue 064acmu peaau308aHHbIX 3A0aH.

Kawuesvle caoea: GecnusomHbvle annapambl, cucmemvl ynpas/aeHusi, a8MOHOMHblE
mpaHchopmHble cpedcmaa.

Polish Hyperbaric Medicine and Technology Society
21



Nr 3 (40) 2012 rok

Polskie Towar zystwo Medycyny i Techniki Hiperbaryczng
22



