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ROZWIAZANIA POJAZDOW BEZZALOGOWYCH

STRESZCZENIE

W artykule przedstawiono klasyfikacje platform bezzatogowych pod wzgledem masy,
predkosci poruszania oraz autonomicznosci dziatan. Przedstawiono réwniez niektére rozwigzania
platform z réznymi systemami napedu.

Stowa kluczowe:
pojazdy bezzatogowe, naped hybrydowy.

WSTEP

Rozwdj techniki i technologii powoduje wdrazanie do wojsk coraz bardziej
skomplikowanych, a jednocze$nie coraz efektywniejszych metod walki, wykrywania
i obezwladniania przeciwnika. W konfliktach zbrojnych kluczowym staje si¢ aspekt
ludzki ograniczajacy straty zotnierzy. Dlatego coraz wazniejsze jest wdrazanie tech-
niki opartej na systemach bezzatogowych, uzywanych wtedy, gdy prawdopodobien-
stwo utraty wilasnej zatogi jest duze, czyli w terenie skazonym, trudno dostepnym
lub zurbanizowanym. Pojazdy bezzatogowe moga by¢ wykorzystane do:

— precyzyjnego niszczenia bronionych obiektow przeciwnika i jego systemu logi-
stycznego;

— rozpoznania powierzchniowego terytorium przeciwnika, skazenia terenu, prze-
szkod wodnych i p6l minowych;

— dzialania w terenie zurbanizowanym, rozpoznawania i niszczenia wybranych
obiektow obronnych przeciwnika, srodkow jego walki (w tym rozpoznania
1 niszczenia fadunkow wybuchowych w akcjach antyterrorystycznych);

— dziatania w terenie skazonym, nawet jezeli bardzo mate st¢zenie toksyn zagraza
cztowiekowi;
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— dostawy amunicji, wyposazenia, srodkow medycznych i zywno$ci do wysunigtych
stanowisk wojsk wlasnych;
— ewakuacji rannych bez uszczuplania sktadu zespotu bioracego udziat w akc;ji.

Celowos¢ rozwijania technologii zwigzanych z tym rodzajem s$rodka walki
jest podkreslana w wielu dokumentach i raportach przygotowanych dla potrzeb panstw
NATO, migdzy innymi: Land Operation 2020, Urban Operation 2020, Strategic Vision:
The Military Challenge, NATO Long Term Capacity Requirements, European Defence
Agency CapTech. Prezentowane wymagania koncentruja si¢ nad opracowaniem
warunkow do uzycia nowych, licznych i tanich systeméw bezzatogowych bezpo-
sredniego wsparcia pola walki o rosnacej autonomii dziatania. Wymaga to prowadzenia
intensywnych badan naukowych oraz rozwijania i wdrozenia nowych technologii
w obszarze platform bezzatlogowych [3].

BEZZALOGOWE POJAZDY LADOWE

Armie wielu krajow juz dawno dostrzegly zalety robotyzacji pola bitwy.
Strata wysoko wykwalifikowanych Zotierzy w operacjach zbrojnych moze by¢ w pro-
sty sposob zatrzymana poprzez odpowiednie zastosowanie systemow bezzalogowych.

Bezzalogowe pojazdy ladowe moga by¢ sklasyfikowane w trzech katego-
riach okreslonych przez:

— masg pojazdu;
— predkosci poruszania;
— autonomicznos$¢ dziatania.

Klasyfikacje pojazdow bezzatogowych rdznia si¢ miedzy soba w zaleznosci
od panstwa, lecz réznice te sa nieznaczne. W tabeli 1. przedstawiono klasyfikacje
pojazddéw bezzatogowych wedlug projektu amerykanskiego programu FCS.

Pod wzgledem autonomicznosci dziatan bezzalogowe pojazdy ladowe mozna
podzieli¢ na cztery kategorie [1]:

1. Pojazdy zdalnie sterowane (TGV) — sterowanie takimi pojazdami
odbywa si¢ przez oddalonego od pojazdu teleoperatora wyposazonego w czujniki
i urzadzenia do nawigacji; operator steruje wszystkimi operacjami.

2. Pojazdy poétautonomiczne (SAP/F)— dziataja w sposob samodzielny,
wczesniej zaprogramowany, wyposazone sa w rozbudowany system nawigacji,
komunikuja sig z teleoperatorem sporadycznie w celu akceptacji celu.

8 Zeszyty Naukowe AMW



Rozwiazania pojazdow bezzatogowych

3. Pojazdy wewngtrznie autonomiczne (Platform Centric — AGV,
PC-AGV) — gwarantuja wykonanie kompletnego zadania lub misji, prawdopo-
dobnie zbierajac informacje rowniez ze zrodet innych niz wiasne czujniki, bez
kierowania nimi zdalnie.

4. Sieciocentryczne — dzialaja jak sie¢ rozproszona (Network-Centric
Autonomous Ground Vehicles — NC-AGV); sg pojazdami autonomicznymi, ale
dzialaja jak ,,wezly”, odbierajac informacje i polecenia od sieci komunikacyjnej
1 rozdysponowujac je wewnatrz odbywajacej misje grupy pojazdéw w celu re-
alizacji zadania jako druzyna.

Tabela 1. Klasyfikacja platform wedtug systematyki amerykanskiej [3]

Nazwa klasy | Przedzial masy, kg | Nazwa platformy | Masa wlasna platformy, kg
male, lekkie 14-180 kg PACBOT 18
TALON 15-36
URBOT 21
MATILDA 18
BUGS 2027
ODIS 20
T3 45
MARK VI 156
mate, §rednie 181-1125 RONS 270
MINI-FLAIL 1125
MDARS-I 720
MDARS-E 675
GLADIATOR 720
mate, cigzkie 112-9000 ARTS 3600
DEMO XUV 1350
SMOKE HMMWV 5175
T3DOZER 8370
cigzkie ponad 13 500 PANTHER >40 000
ABRAMS Panther >40 000
DEUCE 16 000
D7G 25 000
AOE 30 150

Na $wiecie opracowywanych jest wiele réznych, czgsto bardzo ciekawych
rozwiazan bezzatogowych platform ladowych. Sa to zar6wno pojazdy produkowane
seryjnie, przystosowane do zdalnego sterowania, jak i specjalne rozwiazania o duzej
zdolnosci pokonywania terenu.

W grupie pojazdow wazacych do 180 kg przyktadowym rozwiazaniem moze
by¢ pojazd bezzatlogowy TALON Small Mobile Robot (rys. 1.) [4].
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Rys. 1. Pojazd bezzatogowy TALON

Pojazd jest zasilany bateriami, zdalnie sterowany za pomocg fal radiowych
na odlegtos¢ do 1000 m, moze by¢ wyposazony w uzbrojenie od broni strzeleckiej po
wyrzutni¢ rakiet, sprzet wykrywania i niszczenia tadunkéw wybuchowych oraz sys-
temy rozpoznania.

Ponizej przedstawiono zdjecia innych platform bezzalogowych tej kategorii
(rys. 2.) zasilanych z baterii poktadowych, sterowanych radiem przez operatora.

Yok il
Rys. 2. Zdjecia platform bezzatogowych Matilda (z lewej)
i Man Portable Robotic System — MPRS (z prawe;j) [4]

Multifunction Utility/Logistics Equipment Vehicle (MULE) UGV (rys. 3.)
jest pojazdem nalezacym do kategorii pojazdow wazacych do 1125 kg.

Rys. 3. Multifunction Utility/Logistics Equipment Vehicle (MULE) [4]
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Bezzalogowy pojazd wielozadaniowo-logistyczny ma zapewnic¢ szerokie wspar-
cie piechocie. Planowano trzy jego wersje: bojowo-zwiadowcza, saperska, transpor-
towa, jednak ostatecznie zdecydowano si¢ tylko na robota transportowego. Budowa
pojazdu pozwala w tatwy sposob transportowaé platforme¢ na miejsce misji, zrzut
z samolotu, kontynuowanie misji nawet w przypadku wywrocenia si¢. Platforma ma
naped hybrydowy, co czyni z niej pojazd majacy mozliwos¢ cichego poruszania sig
badz wyczekiwania przez dhugi czas. Napedzane sa wszystkie kota platformy, co
zapewnia jej manewrowo$¢ w trudnym terenie. Pojazd o dlugosci okoto 4,5 m i sze-
rokosci 2 m oraz wadze okoto tony moze przewozi¢ tadunki o masie ponad tony.
Moze to by¢ zaopatrzenie, amunicja czy ewakuacja rannych zokierzy.

Rys. 4. Pojazd Crusher z napgdem hybrydowym

Pojazd Crusher (rys. 4.) jest robotem militarnym wygladem przypominajacym
zwykly transporter opancerzony. Zostal skonstruowany, by pokonywa¢ bez udziatu
cztowieka dtugie trasy po najgorszych bezdrozach, na przyktad dostarczajac zaopa-
trzenie zotnierzom na niebezpiecznym posterunku. Jest w stanie zabra¢ do dwoch
ton tadunku przy masie wtasnej przekraczajacej szes¢ ton. Robot samodzielnie wybie-
ra trase, wystarczy poda¢ mu kilka punktow w terenie. Korzysta w tym celu z map
zapisanych w pamigci oraz z zebranych przez siebie informacji z uktadu GPS, syste-
mu kamer i laserowych czujnikow. W razie potrzeby moze wysuna¢ ponad pigciome-
trowy maszt i prowadzi¢ obserwacj¢ zza wzgorza badz drzew. Kadtub i najistotniejsze
elementy pojazdu wykonane sa ze wzmocnionego aluminium, tytanu i stali. Mocna
konstrukcja kadtuba jest konieczna, gdyz Crusher potrafi poruszaé si¢ z predkoscia
do 40 km/godz. nawet po bardzo wyboistym terenie. Zostat zaprojektowany tak, by
nawet przy maksymalnej predkos$¢ wjezdza¢ na skaty, przeszkody, w doty i zaro$la.
Ma cichy, hybrydowy naped zlozony z generatora z silnikiem o ZS stuzacym do ta-
dowania akumulatoréw litowo-jonowych i szesciu napgdowych silnikow elektrycz-
nych. Umozliwia mu to rozwinigcie pr¢dkosci maksymalnej okoto 80 km/h. Pojazd
ten jest zdolny pokonywac ponad jednometrowe przeszkody i operowac bez migdzy-
tankowania ponad 450 km. Naukowcy wierza, ze znaczaco wptynie on na trend
rozwoju technologii bezzalogowych zrobotyzowanych pojazdow tego typu.

4 (183) 2010 11



Krzysztof Baszuk, Leszek Szczech

WNIOSKI

1. Ostatnie konflikty zbrojne, w tym dziatania antyterrorystyczne i coraz wigksza
dbatos¢ o minimalizowanie strat wtasnych, spowodowaty rozwdj prac nad ,,robo-
tyzacja pola walki”, zwlaszcza w terenie zurbanizowanym, zmuszajac do zwigk-
szenia udziatu bezzatogowych wozow bojowych i rozpoznawczych.

2. W ramach obszaru ,,bezzatogowe platformy ladowe” celowe jest skoncentrowanie si¢
na kierunkach zapewniajacych wysoka mobilno$¢ 1 uzyteczno$é platform na polu walki:

— opracowanie technologii hybrydowego napedu platform i ich maskowania cieplnego;

—  opracowanie zawieszenia zapewniajacego wykonanie zadan w zréznicowanym terenie;

— modutowos$¢ 1 wymienialnos¢ zespotow platformys;

— opracowanie specjalistycznego osprzetu platformy;

— opracowanie systemu pozwalajacego na sterowanie maszyna, a w pozniejszej fazie

projektu na autonomig dziatania.
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CONSTRUCTION OF UNMANNED VEHICLES

ABSTRACT

The paper presents a classification of unmanned platforms with regard to mass, speed and auto-
nomy of operation. It also deals with some platforms with different propulsion systems, including hybrid drive.

Keywords:
unmanned vehicles, hybrid drives.
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