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Streszczenie
W referacie przedstawiono problematyke zwigzang z zagrozemiami wystepujgcymi w czasie
gaszenia pozarow i usuwania skutkow rozprzestrzeniania sig¢ substancji niebezpiecznych.
Zaproponowano rozwigzanie systemu zaopatrywania w srodek gasniczy lub dekontaminator zdalnie
sterowanej platformy lgdowej. Przedstawiono rozwigzanie konstrukcyjne ukiadu zdalnego odtqczania
weza zasilajgcego od bezzatogowej platformy ratowniczej.

WSTEP

Dynamiczny rozwoj gospodarczy i ogdlnoswiatowy postep techniczny niesie ze sobg
wzrost zagrozen i wymusza poszukiwanie nowych technik ich likwidacji w przypadku
wystapienia zdarzen destrukcyjnych. Awarie chemiczne stanowig szczegdlne zagrozenie dla
ludzi, $rodowiska naturalnego i cztonkéw podmiotéw ratowniczych. Stosowane w krajach
Unii Europejskiej rozwigzania oparte sg na typowym sprzecie gasniczym oraz specjalnych
samochodach ratownictwa chemicznego, ktorego zatoga wchodzi bezposrednio do strefy
zagrozenia. Zabezpieczenie ratownikoOw stanowi sprzgt ochrony drog oddechowych i ubrania
gazoszczelne. Czas pracy ratownika ograniczony jest czasem ochronnego dziatania sprzetu
zabezpieczajacego. Bezposrednie dziatania ratownicze wykonywane sg niejednokrotnie w
strefach zagrozenia wybuchem, a bardzo trudne warunki w jakich przychodzi dziata¢
ratownikom wywotujg u nich bardzo duze obcigzenie fizyczne i psychiczne, co skutkuje
koniecznos$cig czegstej wymiany ekip ratowniczych w strefach dziatan. Identyfikacja
zagrozenia oparta jest na bazach danych i przenosnych urzadzeniach identyfikacyjno -
pomiarowych. Poprawe skutecznosci dziatan ratowniczych w strefach zagrozenia mozna
osiagna¢ poprzez wprowadzenie zdalnie sterowanych platform mobilnych, wyposazonych w
odpowiedni sprzet, sterowanych w uktadzie teleoperatora. W ten sposob ratownik-operator
zostanie odsuniety od strefy bezposredniego zagrozenia zycia i zdrowia, a mozliwosci
robocze robota pozwolg na jego dlugotrwatg eksploatacj¢ w warunkach ekstremalnych [5,6].

Innym obszarem zastosowan zdalnie sterowanych platform lagdowych moze by¢ gaszenie
pozaroOw w warunkach, w ktorych zblizenie si¢ na niewielka odlegtos¢ do zrédia ognia jest
niemozliwe lub niesie ryzyko bezposredniego zagrozenia zycia dla uczestniczacych w akcji
gasniczej strazakow. Zardwno gaszenie pozaroOw jak i usuwanie skutkdw rozprzestrzeniania
si¢ substancji niebezpiecznych wymaga ciaglego podawania $rodka gasniczego badz
dekontaminujacego. Zadanie to realizowane jest z wykorzystaniem wezy pozarniczych, ktore
podczepiane s3 bezposredni do platformy ratowniczej. Jednak w przypadku zdalnego
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sterowania pojazdem w funkcji teleoperatota wymagana jest mozliwos¢ zdalnego odlaczania
wezy ze wzgledu na utrudnienia w manewrowaniu platforma, na przyktad przy wycofywaniu
si¢ z rejonu dziatah.

1. ZDALNIE STEROWANE BEZZAL.OGOWE PLATFORMY
LADOWE W ZADANIACH GASZENIA POZAROW | TOROWANIA
DROG
Zdalnie sterowane roboty pozarnicze minimalizuja bezposrednie zagrozenie czlowieka,

stad rosngce zainteresowanie tego typu konstrukcjami. Obecnie s3 one w fazie rozwoju i

opracowywania technik ich wykorzystania. Na podstawie analizy wdrozonych aplikacji

mozna stwierdzi¢, ze dominuja 2 podstawowe obszary zastosowan:

— prowadzenie akcji gasniczej w strefie niebezpiecznej (roboty gasnicze) - jako mobilny
nosnik dziatka wodnego (rys.1,2) — do tego celu wykorzystywane sg platformy wysokiej
zwrotnosci 1 mobilnosci;

— torowanie drog oraz usuwanie niebezpiecznych materiatow ze strefy bezposredniego
zagrozenia (roboty wsparcia) — w tym wypadku jako maszyny bazowe wykorzystywane sa
najczesciej mini-maszyny (rys.3) ale takze cigzkie maszyny na podwoziu ggsienicowym
przystosowane do zdalnego sterowania (rys.4,5).

Rys. 2. Amerykanskie roboty gasnicze w zadaniach gaszenia cystern i obszaréw lesnych [8]
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Rys. 5. Opancerzony pojazd gasienicowy wykorzystywany przez jednostki strazy pozarnej [7]

W przedstawionych rozwigzaniach robotow gasniczych, zapewnienie odpowiedniej ilosci
srodka gasniczego realizowane jest poprzez wyposazenie pojazdow w odpowiedniej
wielkosci zbiorniki lub tez podawanie S$rodka gasniczego z wykorzystaniem wezy
pozarniczych. Jednak przy wydajnosciach dziatlek pozarniczych rzedu od kilku do
kilkudziesi¢gciu (a nawet ponad stu) metréw szeSciennych na minute, jedyna metoda
zapewnienia ciggtosci podawania $rodka gasniczego wydaje si¢ wykorzystanie systemu
dystrybucji wezami pozarniczymi. Stad tez pojawia si¢ problem zdalnego sterowania
odiaczaniem weza od pojazdu w przypadku koniecznos$ci wycofania platformy z akcji.
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2. ZDALNIE STEROWANA, BEZZAL.OGOWA PLATFORMA
LADOWA DO ZADAN ZMNIEJSZENIA ZAGROZENIA
WYWOLANEGO NIEKONTROLOWANYM UWALNIANIEM
SUBSTANCJI NIEBEZPIECZNYCH

W ramach prowadzonych badan nad mozliwoscig wykorzystania zdalnie sterowanych,
bezzatogowych platform ladowych do zadan specjalnych, w ramach wspolpracy Katedry
Budowy Maszyn WAT =z firmg HYDROMEGA, Wojskowym Instytutem Chemii i
Radiometrii, Instytutem Technologii Eksploatacji i Centrum Naukowo-Badawczym Ochrony
Przeciwpozarowej, powstal bezzatogowy pojazd wysokiej mobilnosci, przeznaczony do
realizacji zadan zwigzanych ze zmniejszaniem zagrozenia wywotanego niekontrolowanym
uwalnianiem substancji niebezpiecznych. Pojazd bedzie uzywany wszedzie tam, gdzie w
wyniku kolizji z udziatem Iladowych $rodkow transportowych, awarii obiektow
przemystowych czy celowego uzycia srodkdw niebezpiecznych, wystapi zjawisko uwalniania
si¢ substancji zagrazajacych zyciu i zdrowiu czlowieka. Pojazd zbudowano na bazie
szesciokotowej  platformy wysokiej mobilnosci 0 masie 3500 kg, napedzanej
hydrostatycznym uktadem napedowym i sterowanej w oparciu o magistralg CAN w systemie
teleoperatora (rys.6). Wyposazono go miedzy innymi w zestaw urzadzen do pobierania
probek skazonego otoczenia, system jakosciowej i ilosciowej identyfikacji skazenia,
rozrzutnik sorbentu, strumienic¢ i inne elementy niezbedne do realizacji zalozonych zadan.
Pojazd moze przewozi¢ 1m® érodka gaéniczego lub dezynfekcyjnego z mozliwoscia
uzupelniania zbiornika doczepng magistrala weza strazackiego. W przypadku tego
rozwigzania zastosowano system zdalnego odczepiania tlocznego weza strazackiego 0
srednicy 110 mm (rys.7) [1,2,3,4].

J

Rys. 6. Zdalnie sterowana, bezzatogowa platforma ladowa do zadan zmniejszenia zagrozenia
wywolanego niekontrolowanym uwalnianiem substancji niebezpiecznych
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Rys. 7. System zdalnego odtaczania weza platformy bezzatogowe;j

3. SYSTEM ZDALNEGO ODLACZANIA WEZA POZARNICZEGO

Przedstawione rozwigzanie wykorzystywane jest do zdalnego odlgczania elastycznego
weza pozarniczego o Srednicy 110 mm, ktorego odcinki laczone sg z wykorzystaniem
standardowych lacznikéw. W przypadku mniejszych platform, ktorych sita uciggu jest
ograniczona, stosuje si¢ weze pozarnicze sztywne o §rednicy 50 mm. Aby jednak zapewnié
odpowiedniag ilos¢ $rodka gasniczego lub dekontaminujacego zachodzi koniecznos¢
wykorzystania kilku wezy dolaczonych do pojazdu. Na rys.7 przedstawiono rozwigzanie
systemu zdalnego odtagczania dwdch wezy pozarniczych o Srednicy S0 mm.

Lalaad s 3
bkt deadd T o 2 » i -
Rys. 7. System zdalnego odtaczania wezy pozarniczych od platformy bezzatogowej

W  rozwigzaniu tym zaproponowano dwa szybkozlacza kulowe rozlaczane =z
wykorzystaniem plyty wypychajacej, sterowanej za pomoca sitownikdéw hydraulicznych, przy
czym jeden z silownikéw odpowiada za rozlaczenie szybkoztaczy, a drugi za odigczenie
(wypchniecie) wezy od pojazdu. Na rys.8 przedstawiono schematy hydrauliczne uktadu
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zdalnego odtgczania. W pierwszym rozwigzaniu z dwoma rozdzielaczami (rys.8a) wymagane
jest sekwencyjne sterowanie nimi (najpierw przesterowywany jest rozdzielacz rozlaczajacy
zlacza kulowe, a potem wypychajacy), a w rozwigzaniu z jednym rozdzielaczem 1 zaworem
maksymalnym, po osiggnieciu przez pierwszy sitownik skrajnego potozenia i1 rozlaczenia
szybkozlaczy, otwiera si¢ zawor maksymalny i1 przesterowany zostaje sitownik wypychajacy
(rys.8b).

a) b)

Rys. 8. Schematy hydraulicznego uktadu systemu zdalnego odlaczenia weza pozarniczego (opis W
tekscie)

PODSUMOWANIE

Wykorzystanie zdalnie sterowanych bezzatogowych platform ladowych w zadaniach
gaszenia pozaréw lub dekontaminacji terendw skazonych, bez bezposredniego udziatu sity
zywej, wydaje si¢ bardzo dobrym rozwigzaniem. Zapewnienie nieprzerwanego zaopatrzenia
pojazdu ratowniczego w $rodek gasniczy lub dekontaminujacy bezposrednio decyduje o
powodzeniu prowadzonych akcji przeciwpozarowych i akcji zmierzajacych do ograniczenia
skutkow zdarzen destrukcyjnych, w ktérych dochodzi do niekontrolowanego uwalniania
substancji niebezpiecznych. Wyposazenie pojazdow w zbiorniki o duzej pojemnosci
jednoznacznie wplywa na zwigkszenie masy platformy, a wigc zarowno pogarsza jej
wlasciwosci trakcyjne, jak rowniez wymusza stosowanie wigkszych jednostek napedowych.
Dlatego alternatywna metoda zaopatrywania pojazdu w srodek gasniczy Iub dekontaminujacy
jest jego dostarczanie z wykorzystaniem systemu dystrybucji. W przypadku zdalnie
sterowanych platform bezzalogowych system ten powinien by¢é wyposazony w elementy
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zdalnego odlaczania magistrali. Zapewnienie zdalnego odigczania przewoddéw zasilajgcych
pozwoli na tatwe wycofanie platformy z terenu dzialania, szczegolnie w przypadku
pojawienia si¢ zagrozenia, wynikajacego chociazby z faktu naglego rozprzestrzenienia si¢
pozaru w kierunku platformy. Przedstawione w referacie rozwigzanie takiego systemu
pozwala na dostarczenie odpowiedniej ilosci $rodka gasniczego czy dekontaminatora do
platformy, z wykorzystaniem standardowych we¢zy stosowanych przez jednostki strazy
pozarnej, a wyposazenie jej w uklad zdalnego odlaczania magistrali zwigkszy manewrowos¢
pojazdu, bezposrednio wptywajac na bezpieczenstwo prowadzonych dziatan.

Niniejsza praca jest czeSciowo finansowana z projektu rozwojowego nr OROB
003101/10/31/1
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DISTRIBUTION OF EXTINGUISHING
AND DECONTAMINATING AGENT
FOR RESCUE UNMANNED GROUND VEHICLE

Abstract
The main purpose of this paper was to present problems connected with threats appearing during
fire fighting and removing effects of spread of hazardous substances. The authors suggest a solution of
system supplying an unmanned remote-controlled ground vehicle with extinguishing and
decontaminating agents. What is more, this paper shows a solution of system for disconnecting supply
hose from unmanned rescue platform working in remote control mode.
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