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POJAZDY SPECJALNE STOSOWANE W AKCJACH RATOWNICZYCH
JEDNOSTEK STRAZY POZARNEJ

W referacie dokonano przeglu istniejcych rozwizai konstrukcyjnych pojazdéw
specjalnych stosowanych w akcjach ratowniczych dsthk stray pcarnej.
Zaprezentowano zar6éwno pojazdy dedykowanghetn ratowniczym jak i zaadoptowane
maszyny wojskowe, a takgrupe bezzalogowych platform.

SPECIAL VEHICLES APPLIED IN RESCUE ACTIONS CONDUCTI NG BY FIRE
BRIGADES

In this paper analysis of existing special vehidggplied in rescue actions conducting
by fire brigades was presented. Both vehicles @¢eitespecially for emergency services
and adapted military machines were compared andcrideesd. Moreover, group of
unmanned ground platforms used in rescue missiasspresented as well.

1. WSTEP

Dynamiczny rozw6j gospodarczy i ogokwaatowy postp techniczny niesie ze spb
wzrost zagreen i wymusza poszukiwanie nowych technik ich likwifiaw przypadku
wystapienia zdarzé destrukcyjnych. Awarie chemiczne stangvsizczeg6lne zagrenie
dla ludzi, srodowiska naturalnego i cztonkéw podmiotéw ratoveyich. Stosowane w
krajach Unii Europejskiej rozwkania oparte gsna typowym sprgie gdniczym oraz
specjalnych samochodach ratownictwa chemicznegoedd zatoga wchodzi bezggednio
do strefy zagrzenia. Zabezpieczenie ratownikéw stanowi sgpra<chrony drég
oddechowych i ubrania gazoszczelne. Czas pracywnita ograniczony jest czasem
ochronnego dziatania sptm zabezpieczagego (okoto 20 — 30 minut). Bezfyednie
dziatania ratownicze wykonywana siejednokrotnie w strefach zagemia wybuchem, a
bardzo trudne warunki w jakich przychodzi dzéatatownikom wywotuj u nich bardzo
dwze obcizenie fizyczne, co skutkuje konieczeo@ czgstej wymiany ekip ratowniczych w
strefach dziala ldentyfikacja zagrgenia oparta jest na bazach danych /oznakowania/ i
przengnych uradzeniach identyfikacyjno - pomiarowych.

Poprawe skutecznéci dziatax ratowniczych w strefach zagmnia mana osigmé
poprzez wprowadzenie zdalnie sterowanych platformbimych, wyposaonych w
odpowiedni sprat, sterowanych w uktadzie teleoperatora. W ten &paatownik-operator
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zostanie odsupily od strefy bezpgoedniego zagrgenia zycia i zdrowia, a maiwosci
robocze konstrukcji pozwglna jej diugotrwat eksploatag w warunkach ekstremalnych.

2. ZALOGOWE POJAZDY SPECJALNE STOSOWANE W JEDNOSTKA CH
STRAZY POZARNEJ

Prowadzenie dziatana obszarach o ograniczonym @pst dla sprztu przeznaczonego
do poruszania si po drogach utwardzonych zawsze stanowito wyzwatle shzb
ratowniczych. Brak mdiwosci bezpdredniego dotarcia z wyspecjalizowanym spem
do rejonu dziatania powoduje obkahie tempa prowadzenia akcji, jej efektywriooraz
skutecznéci — wymagaic przy tym znacznie wkszego wysitku i zaangawania od
uczestnikdw akcji. Z tych wzgllbw obserwuje 8i tendenci wyposaania
wyspecjalizowanych pododdzialdbw w sgrrzwysokiej mobilndci, umaliwiajacy im
skuteczne dziatlania w szczegélnie trudnych warumkadego przeznaczeniem jest
udzielenie szeroko rozumianego wsparcia logistyganga stosunkowo krotkim dystansie
(zwykle odlegté¢ rejonu akcji od drég utwardzonych nie przekracz®-3 km).
Najczsciej wykorzystywane s do tego celu lekkie pojazdy wojskowe jak Gamma tGoa
(rys. 1), Supacat (rys. 2) czy Heglund Bv-206 (B8)s.

Rys.2. Supacat (Wielka Brytania) w akcji
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Rys.3. Heglund Bv-206 (Szwecja) z zestawem wigruaa

Cechuj sie one stosunkowo nigikadowndcia od 1000 kg do 3000 kg (rys.4) i bardzo
wysoky mobilncicia terenovq (wzrost masy pojazdu i fadowsw ogranicza jego
mobilnasi¢).

B

Rys.4. Supacat (Wielka Brytania) przemieszazese po utwardzonej nawierzchni

Odpowiednio dobrany uktad jezdny zapewnia bardskimoziom naciskdw na grunt, a
hydrauliczne zawieszenie gwarantuje rownomjedystrybucg obchzen na podide —
uktady tego typu nieasobecnie popularne, lecz z powodzeniem stosowaspegjalnych
pojazdach wojskowych (rys. 5), a #&k coraz cgciej w nowoczesnych e¢tkich
maszynach rolniczych (np. agnikach Challenger) - zapewriapowiem nisze opory
ruchu i mniejsze obgkenia konstrukcji oraz wysze sity przyczeprioi i uciagu podczas
poruszania si po nierbwnéciach. Rozwizania te g takze coraz cgiciej stosowane w
pojazdach ratowniczych (rys.6) [5].
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Rys.6. Opancerzony pojazdsienicowy wykorzystywany przez jednostkizgtzarne

3. ZDALNIE STEROWANE PLATFORMY MOBILNE STOSOWANE W
JEDNOSTKACH STRAZY POZARNEJ

Zastosowanie nowoczesnego Systemu sterowania,zlwig zdalne sterowanie
pojazdem i jego wyposganiem z odlegici nawet 100 m — skuteczne odsuyeaj
zagraenie i zmniejszac ryzyko szczegOlnie niebezpiecznych akcji. Jestjemen z
najbardziej perspektywicznych kierunkdéw rozwoju evienego sprau — rys. 7.

Dostpne obecnie na rynku europejskim konstrukcie jgz przestarzate i nie
odpowiadag wspoétczesnym potrzebom ghuratowniczych - powstaty na przetomie lat 70-
80-tych i zostaly zaprojektowane do innych celowetkcie Supacat dysponuje zbyt mat
tadowndcia (ok. 1000 kg) oraz nie jest dostosowany do szybkigmiany osprztow.
Heglund Bv-206 jest pod tymi wzglami lepszy — dysponuje fadowset 2,5t oraz
mozliwoscia szybkiej wymiany platform roboczych i nadzi zabudowanych na mini-
flatrackach. Do jego istotnych wad najejednak zaliczy bardzo nisk zwrotna¢
(promien skrtu wynosi & 8 m), ktéra jest ograniczona przez mechanicznyadikt
napdowy (dopuszczalneaky pracy przegubéw Cardana) oraz wysokie kosztpleksacii
specjalnych gsienic. Ponadto pojazdy te nig standardowo wypogane w manipulatory
oraz nie g przystosowane do zdalnego sterowania.
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Rys.7. Zdalnie sterowane robotyzpmicze minimalizujce bezpérednie zagréenie
czlowieka

Zdalnie sterowane roboty parnicze minimalizuj bezpdrednie zagrgenie cztowieka,
stad rosrice zainteresowanie tego typu konstrukcjami. Obesniene w fazie rozwoju i
opracowywania technik ich wykorzystania. Na pod#&aanalizy wdraonych aplikaciji
mozna stwierdzi, ze dominujg 2 podstawowe obszary zastosawa
- prowadzenie akcji gaiczej w strefie niebezpiecznej (robotysgeze) - jako mobilny
nosnik dziatka wodnego (rys. 7, 8, 9, 10, 11, 12) —teigo celu wykorzystywanes s
platformy wysokiej zwrotnéci i mobilnasci;

- torowanie drog oraz usuwanie niebezpiecznych maddev ze strefy bezpmedniego
zagraenia (roboty wsparcia) — w tym wypadku jako maszyimazowe
wykorzystywane gnajczsciej mini-maszyny (rys. 6, 13, 14).
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Rys. 10. Chorwacki robot gaiczy wypossony w dziatko wodne na manipulatorze
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Rys. 12. Gsienicowy robot géniczy (va=3km/h, m=17500kg, Q=150 dis) [7]

W uzasadnionych przypadkach ina zaproponowarozwiazanie, ktére pozwoli na
realizacg obydwu grup zada jednak niesie to ze splzwickszenie kosztéw robota, ktory
niejednokrotnie natany jest na destrukgj Dlatego te bardziej zasadnym wydajegsi
konstruowanie wyspecjalizowanych zdalnie sterowhnypojazdéw ratowniczych,
realizupcych okrdlone zadania w warunkach zageoia zdrowia izycia czlowieka-
ratownika.
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Rys. 14. Japéski robot wsparcia na bazie mini-kopark
4. WNIOSKI

Przedstawioneswiatowe rozwizania konstrukcyjne robotéw wspieteych akcje
jednostek stray pozarnej § obecnie poszukiwane, gedpozwalaj one zasipi¢ cziowieka
w warunkach zagtenia zdrowia izycia. Brak na dzig dzisiejszy zdalnie sterowanych
robotow mobilnych, dedykowanych ghom ratowniczym powodujeze do akcji
niebezpiecznych wprowadzagsprzystosowane do teleoperacji istaeg, dosipne na
rynku mini-maszyny. Niemniej jednak charakter psing roboczych realizowanych w
ramach dziatla ratowniczych na rnych plaszczyznach, a @@ gaszenia paréw,
ewakuacji ludnéci, penetracji gruzowisk, rozpoznania s podejmowania i
neutralizacji fadunkéw niebezpiecznych, zmniejsaanizagraenia wywotanego
niekontrolowanym uwalnianiem substancji niebezpigch, etc., wymaga budowy
robotéw specjalistycznych. Podobnie jak w przypadikawiazaa militarnych, préba
stworzenia robota uniwersalnego znacznie ¢kgda koszty takiej konstrukcji, a jej
naraenie na potencjalne zniszczenie w czasie realizadjania sprawiae kierunki takich
dziatah ;3 ekonomicznie nieuzasadnione.
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