Sity zbrojne USA wykorzystywaty po czas konfliktow
w Iraku i Afganistanie ponad 10 000 niewielkich, przeno-
szonych przez Zoinierza robotdw, ktérych uzywano do
rozpoznania podejrzanych przedmiotow znalezionych
podczas patroli. Okoto 2000 robotow ,polegto” na stuz-
bie, ale w ten sposéb ocalono od $mierci lub ciezkiego
okaleczenia kilka tysiecy zotnierzy.

Na bazie tych doswiadczen w Polsce powstat pomysl stworzenia | zakupienia dla
SZRP podobnych urzadzen, kidre wyreczytyby Zolnierzy w najniebezpieczniejszych
czynnosciach zwigzanych z rozpoznaniem terenu. Stworzono zatem wymagania
i ogloszono postepowanie przetargowe na (na razie) 50 mobilnych robotdw rozpo-
znawezych o kryptonimie ,Tarantula”, Nie bedziemy sie rozpisywad na temat same-
go postepowania — jest to materiat na osobny artykul — ale skupimy sie na jednym
z proponowanych w postepowaniu urzgdzen: robocie zwiadowczym PIAP Fenix
z Przemystowego Instytutu Automatyki i Pomiardw (PIAP).

PIAP Fenix zostat zaprojektowany jako niewielki robot stuzacy do rozpoznania i fatwy
do przencszenia przez Zotnierza. Czesto okredla sie teqo typu urzadzenia jako roboty
plecakowe, ze wzgledu na sposdb ich transportu. Takie przeznaczenie robota wymust-
fo jeqo odchudzenie, przy czym zmnigjszanie masy i gabanytdw nie mogto wphynad ne-
gatywnie na funkcjonalnost urzadzenia czy tez jego mozliwosc pokonywania terenu.

=
L W
b

\*

}',

Zeskanuj
Scan

United States Armed Forces during the operations in
Iraq and Afghanistan deployed more than 10,000 small
robots, carried by soldiers, which were used in EOD/EOR
opS. Approximately 2,000 robots “went KIA” while per-
forming their duties, but in this way a few thousand sol-
diers were saved from death or serious injury.
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Powsta zatem robot, kidry jest lekki (masa wynosi 15 kg bez manipulatora i 20 kg
z manipulatorem), niewielki (60 x 50 x 19 ¢m), a jednoczesnie oferuje duze mozl-
wosci w Zakresie rozpoznania terenu oraz charakteryzuje sie wysoka maobilnoscia
- chodzi tutaj zarowno o zdolnosei do pokenywania trudnego terenu, jak | szybkosé
przemieszczania sie (0sigga maksymalng predkosc do 10 km/h)

Baze PIAP Fenixa stanowi kadiub wykonany z widkna wegloweqo, dzieki czemu
uzyskano niska mase | wysoka odpornosc na urazy mechaniczne oraz odpowied-
nig sztywnosc konstrukeji. W kadiubie osadzony jest uldad jezdny - w przypadku
najmiodszego dziecka PIAP-u jest to uktad kolowo-gasienicowy 7 dodatkowymi
stabilizatorami przednimi. Robot porusza sie przede wszystkim na czterech kotach
jezdnych 2 opanami o agresywnym, terenowym biezniku. Pomiedzy osiami kol, po
obu stronach kadluba, rozpiete 53 gasienice pomocnicze. W trakcie poruszania sie
po réwnym lerenie nie dotykajg one podioza, a ich rola werasta podozas pokony-
wania trudnego terenu - znaczaco zmniejszaja moiliwodé zawieszenia sie robota
na niergwnosciach (dziatajg w przyblizeniu tak jak dodatkowe kota w samochodzie
apancerzonym BROM-2). Dodatkowym wyposazeniem s3 ruchome przednie stabili-
zatory, kidre umozliwiajg PIAP Fenixowi pokonywanie przeszkod, np. schoddw. Ist-
nigje takie mozliwost fatwego zdemontowania kot jezdnych wraz ze stabilizatorami
| wykorzystywania wylacznie gasienicowego ukladu jezdnego. Moze to byé przy-
datne w sytuacji, kiedy konieczne stanie sie zminimalizowanie wymiardw robota
(wysokost i szerokosc), np. podczas sprawdzania waskich przestrzeni | niskich po-
mieszczen, Gasienice wyposazono w adpomny na zanieczyszczenia uklad napinaja-
¢y, ktory pozwala dostosowac napiecie tasm do podioza, po jakim porusza sie PIAP
Fenix. Stabilizatory przednie przypominajq ksztatiem gasienice przednie innego ro-
bota z PIAP-u - Scouta, tyle Ze nie s wyposazone w tasmy gasienic, lecz stanowig
jedynie ruchomg podpore unoszacy przod kadiuba przy pokonywaniu schoddw lub
kraweinikdw. Aby ulatwic operowanie nimi, mozliwe jest zwizualizowanie poloZenia
stabilizatorow na stanowisku operatora.

S0, PIAP Fenix® was developed: a UGV which is lightweight (it has a weight of
15kg without a manipulator and 20Kg with a manipulator), compact (60 x 50 x
19 cm) but at the same moment it offers terrain reconnaissance capabilities
and high mobility. The UGY can reach speed up to 10kph and can travel in off-
road conditions.

A base of the PIAP Fenix@® is carbon fibre body therefore was obtained a low
weight and a high impact resistance to mechanical damages and an appropri-
ate rigidity of the construction. Within its body is integraled a driving system
= in the case of the youngest child of the PIAP it is a combined wheel-cater-
pillar track system with the additional front stabilisers. The robots travel, first
and foremast, on four wheels equipped with the tires with the aggressive and
off-road tire treads. Between the wheel axes, on the both sides of the frame,
are extended supportive tracks. While moving on the even terrain they do not
touch the ground, and their role is of growing importance while overcoming
a difficult terrain — they significantly decrease a possibility of suspending
a robat on the rough terrain. The accessories consist of the front stabilis-
ers, which enable the PIAP Fenix® overcoming obstacles like climbing stairs
There 15 also a possibility of easy disassembling of the wheels together with
the stabilisers and using only a tracked system. It can be useful in the situ
ation when it is necessary to minimise dimensions of the robat (height and
width), e.q. while inspecting narrow spaces and low-height rooms. The tracks
are equipped with a dirt resistant tensioning system which allows to adjust
a tension of the tracks to the terrain on which the PIAP Fenix® travels. The
front stabilisers resemble by their shape tracks of the other robot made by
PIAP = the Scout®, but they are not equipped with the tracks and they are
only a movable support which lifts a front part of the frame while climbing
stairs or curb stones. In order to facilitate operating them, it is possible to
customise a position of the stabilisers at the operator station.




ROBOTY

W kadiubie robota umieszczono dwie szerokokatne, kolorowe kamery HD -
przednig | tylng, ktore przeznaczone sg do kierowania robotem. Obie wyposaZono
w oswietlacze zardwno w pasmie widzialnym, jak i w podezerwieni, a opcjonalnie
mozna doposazyC je w uktad ogrzewania szyb ostaniajgeych obiektywy zapobiega
jacy zamarzaniu i parowaniu. Bazowo obie kamery $3 statyczne, ale istnieje mozli-
wosC zastgpienia przednigj kamerg ruchoma, obracana w pionie w zakresie 120°,
daieki czemu mozliwe jest dokonywanie inspekeji podwozi pojazdow. Utatwia ona
takze operowanie manipulatorem, zapewniajgc dodatkowy kat obserwacji ramienia.
Opricz kamer w kadlubie umieszezono takze mikrofony oraz glosnik, co pozwala
uzywac PIAP Fenixa takze jako narzedzia do neqocjacji, np. podezas sytuacji za-
ktadniczych.

W kadtubie robota, po jego bokach, wykonano gniazda akumulatordw zasilajgcych
wszystkie jego ukfady. Zapewniajg one nieprzerwang prace PIAP Fenixa do & go-
dzin, ich wymiana odbywa sie za$ szybko i fatwo - nie potrzeba do tego Zadnych
narzedzi. Oczywiscie gniazda akumulatorow, podobnie jak wszystkie otwory w ka-
diubie, sa zabezpieczone przed niekarzystnymi warunkami atmosferycznymi

Z tytu kadluba, na gdrnej powierzchni, umieszezone s anteny odpowiedzialne za
odbidr sygnaldw sterujgcych oraz przekazywanie sygnatdw (obraz, diwiek, sygnaly
z czujnikéw) do operatora. Zamocowane s3 one na elastycznych przegubach tak,
aby zapewnic PIAP Fenixowi mozliwo$t wjechania p od podwozia pojazddw.

W podstawowej konfiguracji robot nie ma dodatkowego wyposazenia, ale moi-
na go tatwo wyposazyc w manipulatory — podstawowy | zaawansowany. W tym

In the robot frame are placed two wide-angle, colour HD cameras - a front and
a rear one which are intended for controlling a robot. Both are eguipped with
the LED illuminatars, both in the visible, and IR range, and optionally they can
be additionally fitted with a heating system of the windows which shields lenses
preventing against their frosting and fogging. In the basic version both cameras
are fixed, but there is a possibility to replace a front camera by vertically rotating
one within 120° FOV, therefare it is possible to check out vehicle chassis, It also
tacilities operating a manipulator, ensuring an additional angle of the observation
of the manipulating arm. Apart from the cameras in the frame there are also mi-
crophones and a speaker what enable using the PIAP Fenix® for negotiations in
hostage situations.

In the robot body, on both sides, there are sockets of its power packs which supply
power to all its systems. They ensure a continuous operation up to 6 hours, and
their replacement is quick and easy - there is no need to use any tools. Certainly,
these sockets of the power packs, similarly as all its holes in the body, are protect

ed against the weather conditions.

In the rear part of the frame, on the upper surface, there are antennas responsible
for receiving controlling signals and transmitting signals (image, sound, signals
from sensors) to the operator. They are assembled in the flexible wrists so that
they ensure a possibility of going under the vehicles

In the hasic confiquration a robot has no optional equipment, but is can be easily
equipped with the manipulators - basic and advanced. For this purpose, on the
upper part of body there are installed twa long MIL-STD-1913 rails, to which are
mounted accessories, such as, e.g. the previously mentioned manipulator

The basic manipulator has a weight of 5Kg and a maximum harizontal reach (from
the frame end) up to 100em. It is characterised by a lifting capacity of 1.5Kg and
a possibility to grip objects with a diameter of 16cm. The manipulator has three
remotely controlled degrees of movement (plus clamping the jaws of the gripper)
and ane manually controlled. In standard it is also equipped with a gripper camera
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celu na garnej pokrywie kadiuba zamocowane s3 dwie diugie szyny standardu
Picatinny (MIL-STD-1913), do ktérych mocuje sie wyposazenie dodatkowe, jak np.
wspomniany manipulator,

Manipulator podstawowy ma mase okoto 5 kg | maksymalny zasieg w poziomie
(liczony od krarica kadiuba) do 100 cm. Charakteryzuje sie udiwigiem 1.5 kg oraz
mozliwoscig chwytania przedmiotéw o Srednicy do 16 cm. Manipulator ma trzy
2dalnie sterowane stopnie swobody (plus zaciskanie szczek chwytaka) oraz jeden
sterowany recznie. Standardowo jest on takie wyposazony w kamere chwytakowg
mocowang na szynie MIL-5TD-1913 umieszezonej na chwytaku, Jest to kamera po-
dobna do tych zastosowanych w podstawowej konfiguracii w kadiubie.

Istnieje mozliwosc wyposazenia PIAP Fenixa w manipulator zaawansowany, o zbli-
zonych parametrach, ale o szesciu stopniach swobody. Manipulatory s3 urzadzenia-
mi typu plug and play, a ich podigczanie nie wymaga uzywania narzedzi czy prze-
programowania robota.

Robat sterowany jest za pomoca cyfrowego sygnalu radiowego w pasmie preferowa-
nym przeze odhiorce robota, Sterowanie odbywa sie z pulpitu operatorskieqgo, kidrym jest
wizmocniony tablet umieszczony w specjalng] stacji dokujgce). Stacja wyposaZona jest
w dojstiki do sterowania robotem | manipulatoremn - daja one znacznie lepsze wyczucie
podczas operowania PIAP Fenixem niz sterowanie za pomoca ekranu dotykowego, przy
ktdrym trudno jest precyzyjnie uzywad sterowania proporcjonalneqo (chod te mozliwoge
pozostawiono). Opcjonalnie do stacji dokujace] mozna podpigt takie gamepad,

Stanowisko operatorskie ma wymiary 40 x 20 % 6 cm i mase ponize] 3 kg. Wyposa-
z0ne jest w uchying antene i ma mozliwose podpiecia dodatkowych anten zewnetrz-
nych. Obraz z kamer robota moZe byé wyswietlany na monitarze 7 opcja przesylania
gona drugi monitor badz wyswietlacz nahelmowy. Weigz prowadzone sg prace rozwo-
jowe majgce na celu zwigkszenie funkcjonalnosci stanowiska operatorskiego.

Stanowisko operatorskie wyposazono takie w lacze bluetooth, dzieki czemu moina
podigczac do niego wrzadzenia pracujgce w tym systemie facznosci,
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assembled on the MIL-STD-1913 rail. It is a camera similar to those applied in the
basic configuration on the frame.

There is a possibility to equip the PIAP Fenix® with an advanced manipulator, with
approximale parameters, but with six degrees of movements. The manipulators
are Plug&Play, and their cannection does not require using any tools or re-pro-
gramming the robot.

The UGV 15 controlled by a wireless signal within a band defined by end-user,
Controlling is provided from the control panel which is a rugged tabled placed in
the docking station. The station is equipped with the joysticks for controlling the
robot and manipulator - they ensure much better sensitivity while operating the
PIAP Fenix® than controlling via a touch screen, when it is hard to use precisely
a proportional controlling (however, this possibility is left). Optionally, a gamepad
can be connected to the docking station.

The operator panel has dimensions
of 40 x 20 x 6 cm and a weight
below 3 Kg. It is equipped with
a tilt antenna and there is a pos-
sibility to connect additional exter-
nal antennas. An image from the
robot cameras may be displayed
on the monitor with an option of
transmutting it to the other maoni-
tar or the helmet mounted display
There are continuously provided
development activities which aim
at increasing a functionality of the
aperator station

The operator panel has also
Bluetooth connection




2go Miedzy-
Przemyslowego

Dane techniczne / Tech Specs
sztywna i lekka konstrukeja z kompozytu weglowego / rugged lightweight carbon fibre bady

Masa bez manipulatora / Weight w/o manipulator; 15 kg
Zasieq w terenie otwartym / Range in terrain: 500 m
Predkosc maksymalna / Maximum speed: 10 kim/h
System napedu / Drive: gasienicowo-kotowy / tracked-wheeled

Z ruchomymi przednimi stabilizatarami / with front stabilizers
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