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LADOWE BEZZALOGOWE PLATFORMY
ROZPOZNAWCZE. WYBRANE PROBLEMY

Wstep

Zastosowanie bezzatogowych platform rozpoznawczych w dziataniach
rozpoznawczych nie jest zjawiskiem nowym. Stale zwiekszajgca sie sku-
tecznosc¢ tych urzadzen oraz fakt wyeliminowania ryzyka utraty zycia zot-
nierza — zwiadowcy podczas wykonywania misji wskazywaty, ze to moze
by¢ jeden z elementéw przysziosci rozpoznania. Doswiadczenia z ostat-
nich wojen w Iraku i Afganistanie wskazujg, ze tego typu urzgdzenia beda
coraz czesciej zmniejszaly ryzyko odniesienia obrazen przez zotnierza —
zwiadowce lub jego $mierci przy wykonywaniu dziatan rozpoznawczych,
ale nie tylko*. Réwniez do dziatan rozpoznawczych realizowanych na po-
trzeby dziatar saperow w wielu armiach swiata wykorzystywane sg bezza-
logowe platformy lgdowe?.

Z tych powoddéw takze w Polsce rozgorzata dyskusja na temat ko-
niecznosci wprowadzenia na wyposazenie Wojska Polskiego bezzalogo-
wych lgdowych platform rozpoznawczych®. W rozpoznaniu zastgpienie
zotnierza — zwiadowcy robotem bedzie niezbedne na najnizszych pozio-
mach dowodzenia, gdzie ryzyko przenikniecia w ugrupowanie bojowe
przeciwnika i prowadzenie rozpoznania w ugrupowaniu jego pierwszorzu-
towych oddziatow i zwigzkow taktycznych, przy nasyceniu pola walki roz-
norodnymi srodkami technicznymi do wykrywania celéw, w kazdych wa-
runkach atmosferycznych w dzien i w nocy, jest praktycznie niemozliwe®.

Nalezy sobie zdawac sprawe, ze urzgdzenia te nadal podlegajg szere-
gom ograniczen funkcjonalnych wynikajgcych z mozliwosci technologicz-
nych oraz konstrukcyjnych. Oczywiscie na catym $Swiecie, w roznych
osrodkach badawczo-rozwojowych caly czas prowadzone sg prace nad
unowoczesnianiem oraz dostosowywaniem obecnych rozwigzan konstruk-

! http://www.altair.com.pl/mspo-report/view?article_id=442 [dostep: 10.06.2014].

2T. Lewczak, Najwazniejsze jest bezpieczenstwo, ,Przeglad Wojsk Ladowych” nr
2/2013, s. 104-110.

3.]ednym z elementéw tej dyskusji byla Konferencja RoboScope, ktéra odbyla sie
w dniach 28-29 listopada 2012 roku w Warszawie.

4L Cwojdzinski, Wyposazanie Sit Zbrojnych RP w systemy bezzalogowe,
[w:] http://mww.5zywiolow.pl/wp-content/uploads/2014/02/nowy-bsp-analizal.pdf  [dostep:
10.06.2014].
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cyjnych i wprowadzaniem nowych jako odpowiedzi na zmieniajgce sie lub
pojawiajgce sie zapotrzebowania uzytkownikow tych urzgdzen.

W niniejszym artykule autor postanowit odpowiedzie¢ na podstawowe
pytanie, bedgce jednoczesnie problemem gtéwnym: Czym sg bezzalogowe
lgdowe platformy rozpoznawcze i jakie sg tendencje ich rozwoju w Polsce
i na $wiecie? W tak okreslonym gtéwnym problemie badawczym zidentyfi-
kowano problemy szczegétowe, ktére zostaly sformutowane w postaci na-
stepujgcych pytan: Jakie urzgdzenia techniczne mozna nazwac bezzato-
gowg lgdowg platformg rozpoznawczg? Co determinuje rozwoéj bezzato-
gowych lgdowych platform rozpoznawczych? Jakie sg kierunki ich rozwoju
w ostatnich latach?

Odpowiedz na postawione we wstepie analizy tematu pytania uzyska-
no poprzez zastosowanie szeregu metod i technik naukowych: sondaz
diagnostyczny (w szczegoélnosci technike wywiadu) oraz analize pismien-
nictwa, ktérg wykorzystano do zdefiniowania bezzatogowych ladowych
platform rozpoznawczych oraz okreslenia tendencji i kierunkéw rozwoju
tego typu urzgdzenh. Metody teoretyczne zastosowano w celu odpowiedniej
analizy zebranego materialu badawczego oraz nalezytego wnioskowania
umozliwiajgcego uzyskanie odpowiedzi na problemy badawcze tego arty-
kutu.

Czym sa bezzalogowe ladowe platformy rozpoznawcze?

W przypadku bezzatogowych platform lgdowych (BPL) podstawowym
celem jest zwiekszanie dystansu miedzy cztowiekiem a zagrozeniem ze
strony przeciwnika lub warunkow terenowych (ewentualne skazenie tere-
nu). Dotyczy to gtéwnie realizacji zadarn w warunkach szczegolnie ucigzli-
wych lub szkodliwych dla ludzi®. Teoretycznie, za lgdowe platformy bezza-
logowe mozna uznaé pojazdy zdalnie sterowane®. Inng nazwg tego typu
urzadzen pochodzacg z nazewnictwa angielskiego jest UGV — Unmanned
Ground Vehicle lub Reconnaissance Ground Vehicle. W uchwatach pol-
skiej Rady Ministrow pojawiajg sie okres$lenia dla tego typu urzadzen
przedstawiajgce je jako mobilne bezzatogowe pojazdy rozpoznawcze’ lub
najprosciej — lagdowe roboty rozpoznawcze.

° A. Bartnicki, J. topatka, Wymagania stawiane platformom mobilnym w zadaniach
zmniejszenia zagrozenia wywotanego niekontrolowanym uwalnianiem substancji niebez-
piecznych, [w:] http://www.czasopismologistyka.pl/index.php?option=com_docmané&ta-
sk=cat_view&gid=207&Itemid=79&limitstart=10 [dostep: 10.06.2014].

6 http://dziennikzbrojny.pl/artykuly/art,9,40,2474,inne,wydarzenia,mspo-2012-systemy-
bezzalogowe [dostep: 10.06.2014].

" Uchwata Nr 164 Rady Ministrow z dnia 17 wrze$nia 2013 r., Monitor Polski, 4 paz-
dziernika 2013 r., poz. 796.
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Analiza tekstéw zrodtowych taktujgcych o tej tematyce oraz wnioskow
autora tego artykutu z rozmow z konstruktorami takich urzadzen, pozwala
stwierdzi¢, ze lgdowe bezzatogowe platformy rozpoznawcze to sg urzg-
dzenia posiadajgce pewne cechy, do ktérych mozna zaliczyc:

e zdolnos¢ do samodzielnego poruszania sie po lgdzie wynikajgca
Z zastosowania napedu;

« brak fizycznej obecnosci operatora urzgdzenia w nim lub na nim;

* wymuszona, wyzej wymieniong cecha, koniecznos¢ zdalnego ste-
rowania urzgdzeniem lub zastosowanie autonomicznych systemow kieru-
jacych jego ruchem;

e wyposazenie w sensory pozwalajgce rejestrowac stan otoczenie
wokoét urzgdzenia;

*  mozliwos¢ rejestrowania zapiséw sensorow na nosniku lub bezpo-
Sredniego przesytu tych danych do operatora;

* modutowos¢ konstrukcji umozliwiajgca stosowanie wyposazenia
odpowiadajgcego potrzebom uzytkownikéw i warunkom, w jakich urzadze-
nie ma by¢ zastosowane.

W chwili obecnej bezzatogowe lagdowe platformy rozpoznawcze uzyt-
kowane sg w Sitach Zbrojnych RP przede wszystkim przez Wojska Spe-
cjalne oraz Wojska Ladowe.

Determinanty rozwoju bezzalogowych ladowych platform
rozpoznawczych

Rozwoj lgdowych bezzatogowych platform rozpoznawczych wynika
z szeregu czynnikéw, do ktorych zaliczy¢ mozna:

» dostepng technologie w osrodkach rozwijajgcych tego typu urza-
dzenia;

« specyfike wykorzystania tych urzadzen;

e potrzeby uzytkownikdéw urzgdzen;

* kwestie finansowe.

W Polsce dostrzezono potrzebe rozwijania technologii tego typu ma-
szyn oraz wprowadzania ich do stuzby w Sitach Zbrojnych RP. Przejawem
tego moze byé¢ decyzja Inspektoratu Uzbrojenia MON o zakupie do 2020
roku 50 mobilnych bezzatogowych pojazdéw rozpoznawczych®. W wyma-
ganiach funkcjonalnych okreslajgcych parametry urzadzenia pozgdanego
przez Inspektorat Uzbrojenia MON mozna znalez¢ takie elementy, jak:

» waga (ponizej lub rowne 20 kg);

8http://www.polska-zbrojna.pl/mobiIe/arti(:leshow/8641?t:Roboty-dIa—zwiadu [dostep:
11.06.2014]; http://www.iu.wp.mil.pl/strony.artykul.27.0.html [dostep: 11.06.2014].
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* modutowos¢ konstrukcji i mozliwosé doposazenia w zaleznosci od
rodzaju wykonywanej misji w odpowiednie sensory;

* maksymalne wymiary umozliwiajgce przew6z w przedziale desan-
towym pojazdow rozpoznawczych wystepujgcych na szczeblu plutonu roz-
poznawczego batalionu ogdélnowojskowego;

» koniecznos¢ zastosowania napedu elektrycznego;

* wyposazenie urzgdzenia w manipulator umozliwiajgcy podniesienie
przedmiotu o masie minimum 1,5 kg;

* Wwyposazenie w sensory umozliwiajgce obserwacje w dzien i w no-
cy;

* mozliwosé wykorzystania mikrofonu kierunkowego;

e sterowanie bezprzewodowe.

W wymaganiach przedstawionych przez Inspektorat Uzbrojenia MON
okreslono podstawowe parametry, jakie majg posiadac urzgdzenia majgce
wykonywac¢ w najblizszej przysztosci zadania rozpoznawcze na potrzeby
Sit Zbrojnych RP. Zostaty one jednak okreslone na podstawie potrzeb sta-
wianych urzgdzeniom oraz mozliwosciom technologicznym, jakie zostaly
opracowane w osrodkach badawczo-rozwojowych w Polsce i na swiecie.

W Polsce takimi osrodkami sg firmy prywatne lub Spétki Skarbu Pan-
stwa oraz uczelnie rozwijajgce technologie zwigzane z robotami. Do takich
czotowych instytucji zaliczy¢ mozna miedzy innymi:

» Wojskowg Akademie Techniczna,

» Politechnike Wroctawska,

» Politechnike Biatostocka,

» Politechnike £6dzka,

+ Panstwowy Instytut Automatyki i Pomiarow,

* WAB Electronics.

Instytucje te aktywnie uczestniczg w rozwoju technologii lgdowych
bezzatogowych platform rozpoznawczych i wytyczajg jego dalsze kierunki
réwniez w zgodzie z podobnymi swiatowymi tendencjami. Rozwijane sg
tam technologie zwigzane m.in. ze sterowaniem (radiowe, przewodowe,
systemy autonomiczne — niewymagajgce statego nadzoru operatora); po-
ruszaniem w terenie (systemy napedu kotowego, ggsienicowego, miesza-
ne lub nawet urzadzenia kroczgce); sensorami umozliwiajgcymi rozpozna-
nie przestrzeni, na ktérg kierowane sg te urzgdzenia.

Analizujgc wykorzystanie tego typu urzadzen w ostatnich konfliktach
zbrojnych, w szczegdlnosci w wojnie w Afganistanie czy Iraku, mozna za-
uwazy¢ pewne prawidtowosci w ich zastosowaniu. Ze wzgledu na specyfi-
ke dziatania w warunkach asymetrycznego konfliktu urzgdzenia te sg naj-
czesciej przeznaczone do:

e rozpozhania w pomieszczeniach (aby unikng¢ fizycznej obecnosci
zotnierza — zwiadowcy w nieznanym pomieszczeniu, budynku itp.);
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e rozpoznania miejsc potencjalnie narazonych na wystepowanie im-
prowizowanych tadunkéw wybuchowych;

* rozpoznanie w miejscach potencjalnie skazonych, mogacych nara-
zi¢ cztowieka na ryzyko utraty zdrowia lub zycia.

Przedstawiajgc doswiadczenia innych panstw w wykorzystaniu bezza-
togowych Igdowych platform rozpoznawczych, nie mozna zapomnie¢ o ich
uzyciu do dozorowaniu granicy pomiedzy Koreg Poéihocng a Koreg Potu-
dniowg®. W 2010 roku rozpoczely sie testy SGR-A1 (Security Guard Ro-
bot). Urzgdzenia te sg wyposazone w czujniki pozwalajgce na rozpoznanie
sylwetki cztowieka rowniez w nocy (czujniki ciepta i ruchu, noktowizor
umozliwiajgcy rozpoznanie obrazowe) i majg za zadanie poinformowanie
o tym fakcie dowddztwa jednostki odpowiedzialnej za ochrone granicy.
Dodatkowo jako element odstraszajgcy potencjalnych przekraczajgcych
strefe zdemilitaryzowang urzgdzenie to jest wyposazone w karabin maszy-
nowy 5,56 mm i granatnik 40 mm. Zaznaczy¢ jednak nalezy, ze urzadzenie
to nie jest w petni autonomiczne. Po wykryciu ruchu w strefie odpowie-
dzialno$ci danego urzagdzenia informowane jest o tym centrum dowodzenia
i dalej steruje nim operator. Mozliwe jest wysytanie sygnatéw ostrzegaw-
czych do intruza, nastepnie otwarcie ognia gumowg amunicjg oraz w osta-
tecznosci uzycie ostrej amunicji. Wyglad urzgdzenia SGR-A1 przedstawia
rys. 1.

Zrédto: http://www.benchmark.pl/aktualnosci/Roboty_strzega_granic_Korei-29884.html [do-
step: 21.06.2014].

Rys. 1. Urz adzenie SGR-Al

o http://tzmpolska.org/old/index.php?option=com_kunena&func=view&catid=67&id=93
41&Itemid=204 [dostep: 21.06.2014]; http://spectrum.ieee.org/robotics/military-robots/a-
robotic-sentry-for-koreas-demilitarized-zone  [dostep:  21.06.2014];  http://www.tgda-
ily.com/hardware-features/50662-sentry-robots-patrol-korean-dmz [dostep: 21.06.2014].
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Tendencje w rozwoju ladowych bezzalogowych
platform rozpoznawczych

Charakterystyka wymienionych wyzej dziatan'® stawia pewne wyma-
gania funkcjonalne wobec bezzatogowych lgdowych platform rozpoznaw-
czych. Ze wzgledu na nie mozna wyodrebni¢ pewne tendencje konstruk-
cyjne takich urzadzeh. Ze wzgledu na powszechnos$é tych kierunkow
w kilku osrodkach badawczo-rozwojowych (w Polsce i na swiecie) mozna
wyrézni¢ nastepujgce tendencje rozwojowe:

* miniaturyzacja urzadzen;

e zmniejszanie wagi urzadzen;

* modutowos¢ konstrukcii;

» zwiekszanie zasiegu dziatania (réwniez w zakresie mozliwosci po-
konywania nierbwnosci terenu);

» zwiekszanie zasiegu sterowania;

+ zwigkszanie autonomicznosci w dziataniu urzadzen™.

Miniaturyzacja bezzalogowych lagdowych platform rozpoznawczych jest
wyrazng tendencjg rozwoju w konstrukcjach takich urzadzeh. Jest to zwig-
zane ze zwiekszajgcymi sie mozliwosciami technologicznymi, dajgcymi
wieksze pole manewru konstruktorom. Dzieki temu rozmiary urzgdzen wy-
korzystywanych do dziatan rozpoznawczych ulegajg stalym zmniejsze-
niom, cho¢ takie urzadzenia mogg mie¢ rézne rozmiary, nawet pokazne,
poréwnywalne do transportera opancerzonego. Przykladem takiej platfor-
my moze byé rosyjski bojowo-rozpoznawczy MRC* (rus. Mobilnyj Roboto-
techniczeskij Compleks). Jest to pojazd gasienicowy sterowany drogg ra-
diowg z odlegtosci dochodzgcej do 5 km. Wyposazony w czujniki umozli-
wiajgce uzyskanie obrazu o wysokiej rozdzielczosci i karabin maszynowy
kalibru nawet 12,7 mm lub granatnik automatyczny, jest zdolny nie tylko do
dziatan rozpoznawczych, ale réwniez do bezposredniego razenia przeciw-
nika (rowniez w samoobronie przed dziataniami przeciwnika). Wyglad
MRC przedstawia rys. 2. Dgzenie do miniaturyzacji takich urzgdzen spra-
wia, ze pojawiajg sie rowniez platformy o wielkosci poréwnywanej z pitkg
tenisowg. Przykiadem takiego urzgdzenia sg chociazby SpyBowl i Eye
Boll*®. Zostaty one przedstawione na rys. 3 i 4. Dzieki temu powstata nowa
mozliwos¢ wykorzystania tego typu urzgdzen w dziataniach rozpoznaw-

19 K. Korzeniewski, K. Skorzewski, P. Dziegielewski, Akty terrorystyczne w Iraku
i Afganistanie jako element wojny asymetrycznej, ,Lekarz Wojskowy” nr 3, 2009 r., s. 160-
165.

M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje rozwoju mobilnych robotéw
lgdowych. Przeglad robotéw mobilnych do zastosowar specjalnych, cz. 1, 2, 3, ,Pomiary.
Automatyka. Robotyka” nr 7, 8, 9, 2008 r.

12 http://www.defence24.pl/news_testy-rosyjskiego-robota-bojowo-rozpoznawczego
[dost%): 24.06.2014].

M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje..., wyd. cyt., s. 11-12.
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czych — rzucania robota w miejsce docelowe. Uzyskano w ten sposob
zwiekszenie odlegtosci operatora od potencjalnego niebezpieczenstwa
W nieznanym pomieszczeniu.

- - e

Zrédlo:  http://iwww.defence24.pl/news_testy-rosyjskiego-robota-bojowo-rozpoznawczego
[dostep: 21.06.2014].

Rys. 2. Rosyjski robot rozpoznawczo-bojowy MRC

Zrédto: M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje rozwoju mobilnych robotéw
lgdowych. Przeglad robotéw mobilnych do zastosowar specjalnych, cz. 2, ,Pomiary. Auto-
matyka. Robotyka” nr 7-8, 2008, s. 12.

Rys. 3. Rzucany robot SpyBowl

Zdolnos¢ do rzucania bezzatlogowych platform rozpoznawczych uzy-
skano miedzy innymi dzieki zmniejszeniu wagi tych urzgdzen. Przyktadowo
SpyBowl przy $rednicy 115 mm wazy ok 1 kg, co czyni urzgdzeniem ultra-
mobilnym, zdolnym do przenoszenia w kazdych warunkach terenowych.
Ekstremalny, rodem z powieséci science-fiction, jest przykiad Inteligentnego
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Pylu. Miniaturowe urzgdzenia, podobne do kurzu, pytu, zdolne do przeno-
szenia na ubraniu lub mozliwe do rozpylania poprzez system wentylacji,
mogg zdobywac dla uzytkownika informacje z pomieszczenia trudno do-
stepnego™.

Zrédto: M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje..., wyd. cyt., s. 12.
Rys. 4. Robot Eye Boll

Modutowos¢ konstrukcji umozliwia dostosowywanie urzadzenia do
konkretnych potrzeb wynikajgcych z zaistnialej sytuacji. Obudowa urzg-
dzenia moze pozostawac ta sama, ale mozliwa jest bezproblemowa wy-
miana jego elementéw niezbednych do wykonania konkretnego zadania.
Na przykiad poprzez wymiane czujnikéw™ (kamery do rozpoznania obra-
zowego w dzieh na noktowizor lub odwrotnie); wymienne systemy poru-
szania (naped ggsienicowy, kotowy, mieszany) lub mozliwos¢ doposazenia
platformy jezdnej w manipulator zdolny do podnoszenia przedmiotow lub
wykonania prostych operacji manualnych (szczegdlnie wazne w dziala-
niach saperskich).

Zwiekszanie zasiegu dziatania pozwala na prowadzenia dziatan roz-
poznawczych na wiekszym niz dotychczas obszarze. Oczywiscie najwiek-
szymi mozliwosciami rozpoznania obrazowego dysponujg urzgdzenia typu
UAV (Unmanned Aerial Vechicle — bezzalogowe statki powietrzne), jednak
problemy pojawiajg sie, gdy nalezy rozpoznac teren w budynku lub terenie
zurbanizowanym. Dzigki zmniejszeniu wagi oraz rozmiaréw urzgdzen
umozliwiono ich operatorom rzucanie nimi czesto na znaczne odlegtosci.
Jest to szczegOllnie przydatne w rozpoznaniu podczas walki w budynkach.
Przyktadowo wspomniany wczesniej Eye Boll zostat zaprojektowany do

14 http://www.dlaciebie.pl/technologie/elektroniczny_pyl_w_kazdym_domu/ [dostep:
19.06.2014].

15 http://www.polska-zbrojna.pl/mobile/articleshow/8641?t=Roboty-dla-zwiadu [dostep:
11.06.2014]; http://www.iu.wp.mil.pl/strony.artykul.27.0.html [dostep: 11.06.2014].
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rzucania na odlegtos¢ nawet 50 m i udostepnia operatorowi obraz i na-
stuch w czasie rzeczywistym. Ze wzgledu na wykorzystanie czterech ka-
mer mozliwe jest nawet uzyskanie obrazu panoramicznego pomieszcze-
nia, a obraz w podczerwieni umozliwia réwniez prowadzenie skutecznego
rozpoznania terenu w ciemnosci. Zasieg przesylu danych od urzadzenia
do operatora w zaleznosci od warunkoéw otoczenia wynosi nawet 125 me-
trow'®. Polskim przyktadem tego typu dazen jest urzadzenie skonstruowa-
ne przez Panstwowy Instytut Automatyki i Pomiarow o nazwie TRM (Tak-
tyczny Robot Miotany). Urzgdzenie to podobnie jak SpyBowl, czy Eye Boll,
ma konstrukcje umozliwiajgcg wrzucanie na przyktad przez okno do intere-
sujgcych operatora pomieszczen lub zrzucania z wysokosci nawet dzie-
wieciu metrow na twarde podioze. Wyglad urzgdzenia TRM przedstawia
rys. 5.

Zrédto: http://www.piap.pl/layout/set/return/content/view/return/689 [dostep: 21.06.2014].
Rys. 5. PIAP TRM — Taktyczny Robot Miotany

Innym sposobem zwiekszania mobilnosci w pokonywaniu przeszkod
terenowych jest zastosowanie tgczonego, kotowo-ggsienicowego napedu
urzadzenia, ktore nie jest zaprojektowane i wykonane do rzucania. Zasto-
sowanie takiego napedu umozliwia pokonywanie przeszkod terenowych
0 wysokosci do kilkunastu centymetrow. Przyktad takiego rozwigzania zo-
stat zobrazowany na rys. 6.

%M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje..., wyd. cyt., s. 12.
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Zrédio: http://www.piap.pl/layout/set/return/content/view/return/689 [dostep: 21.06.2014].
Rys. 6. Nap ed kotowo-g asienicowy na przykladzie urz gdzenia PIAP Gryf

Zwiekszanie zasiegu sterowania jest jednym z podstawowych kierun-
kéw w rozwoju technologicznym bezzatogowych ladowych platform rozpo-
znawczych. Podstawowym i najprostszym sposobem sterowania jest ste-
rowanie za pomocg kabla. To rozwigzanie posiada jednak szereg wad,
z ktérych najwazniejszg jest mozliwosc¢ jego przerwania. Innym sposobem
sterowania jest sterowanie drogg radiowg. To rozwigzanie jednak rowniez
nie jest idealne, poniewaz ze wzgledu na wiasciwosci fal radiowych utrud-
nione jest ich przenikanie przez $ciany budynkoéw, a wiec zdarzajg sie
przypadki utraty tgcznosci z urzagdzeniem. Jednak stopniowo zwiekszany
zasieg umozliwia skuteczne sterowanie do odlegtosci 100 metréw w bu-
dynku lub nawet kilometra w otwartym terenie'’.

Zwiekszanie autonomicznosci jest wymuszone przez niedoskonatos¢
systemow sterowania (zarowno przewodowych jak i radiowych). Dzieki
autonomicznosci w wykonywaniu zadan nie jest konieczne bezposrednie
sterowanie operatora. Zaprogramowany przed rozpoczeciem plan zadan
jest dzieki temu wykonywany samodzielnie przez urzgdzenie. Analiza ma-
teriatow zrodtowych dotyczgcych robotéw i bezzatogowych platform rozpo-

znawczych pozwala stwierdzi¢, ze cechami autonomicznosci urzadzenia
18

sq:
» mozliwosé odbierania informacji ze srodowiska za pomocg senso-
row;

7 por., tamze.
18 Szerzej: M. Trojnacki, P. Szynkarczyk, A. Andrzejuk, Tendencje..., wyd. cyt., cz. 3;
http://home.agh.edu.pl/~opal/sysra/wyklady/SysRA_w3.pdf [dostep: 20.06.2014].
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* mozliwos¢ przetwarzania zdobytych informacji (zaprogramowane
sposoby podejmowania decyzji);

* realne podejmowanie dziatan na podstawie podjetych decyzji.

Osigga sie to poprzez zaprogramowane wczesniej przez konstruktora
urzadzenia algorytmy podejmowania decyzji na podstawie informacji zdo-
bytych przez samo urzadzenie podczas wykonywania zadania. W urza-
dzeniach latajgcych juz obecnie wykorzystywane sg systemy zarzgadzania
ruchem i dziataniami poszczegolnych robotéw, oparte na inteligencji roju™®,
wzorowanego na zachowaniach pszczot.

Ciekawym sposobem rozwoju bezzatlogowych platform rozpoznaw-
czych jest idea wykorzystywania urzadzen wygladajacych jak owady, czy
mate zwierzeta lub wrecz ,sterowanie” zwierzeciem tak, aby niepostrzeze-
nie wkradato sie ono nha interesujgcy operatora obszar. Przykladem two-
rzenia maszyn rozpoznawczych do srodowiska morskiego jest tzw. Robo-
tunczyk — maszyna przypominajgca wyglagdem i sposobem poruszania sie
zywg rybe®®. Podobnie od pewnego czasu naukowcy prowadzg badania
nad zwiekszeniem mozliwosci sterowania zwierzetami przy pomocy impul-
séw elektrycznych?. | odnoszg juz w tej materii pewne sukcesy, ktére mo-
gg ostatecznie doprowadzi¢ do stworzenia ,cyborgéw” postusznych pole-
ceniom cztowieka. Prawdopodobnie jedynie kwestig czasu pozostaje
wprowadzanie tego typu rozwigzan do platform Igdowych.

Zakonczenie

Podsumowujgc, w celu zwiekszenia skutecznosci rozpoznania oraz
odsuniecie zotnierza — zwiadowcy od zagrozen w wielu armiach swiata
wprowadzane sg do stuzby bezzatogowe lgdowe platformy rozpoznawcze.
Doswiadczenia w wykorzystaniu do dziatan rozpoznawczych bezzatogo-
wych statkow latajgcych pokazaty az nadto wyraznie, ze bezzatogowe plat-
formy sg jednym z elementéw przyszitosci rozpoznania wojskowego.

W artykule odpowiedziano na pytania o definicje bezzatogowych lgdo-
wych platform rozpoznawczych, determinanty ich rozwoju technologiczne-

19 Inteligencja roju (inteligencja rozproszona) jest to pojecie oznaczajace tworzenie sie
wspOtpracy pomiedzy wieloma sprawcami naturalnymi (np. kolonia mréwek) lub sztucznymi
(np. roboty) bez uprzednio zdefiniowanego planu i bez jednego organu dowodzacego. Po-
jecie to wystepuje najczesciej w pracach nad sztuczng inteligencjg. Zob., G. Beni, J. Wang,
Swarm Intelligence in Cellular Robotic Systems, Proceed. NATO Advanced Workshop on
Robots and Biological Systems, Italy June 1989, s. 26-30; http:/strefa-
gospodarki.pl/index.php/36-roboty-z-autonomiczna-dusza-robotics-inventions.html [dostep:
22.06.2014].

2R, Wilk, Z. Zielinski, Roboturiczyk, ,Raport — Wojsko. Technika. Obronnos¢”, nr 11
2012, s. 24-25.

21 http://technologie.gazeta.pl/internet/1,104530,14747507,Wkrotce_zdalnie_sterowan
y_karaluch__dla_kazdego__.html [dostep: 21.06.2014].

102



Ladowe bezzalogowe platformy rozpoznawcze...

go oraz okreslono podstawowe kierunki rozwoju w ostatnich latach, roz-
wigzujgc tym samym podstawowy problem badawczy artykutu.

Oczywiscie kierunki rozwoju technologii w konstruowaniu tego typu
urzadzen podlegajg pewnym ograniczeniom, do ktorych nalezy zaliczyé
takie elementy, jak: dostepnosé rozwigzah technologicznych, specyfika
wykorzystania urzgdzen, potrzeby uzytkownikéw, kwestie finansowe.

Wychodzac naprzeciw oczekiwaniom osrodki badawczo-rozwojowe
tworzg nowe rozwigzania i nowe urzgdzenia. Analizujgc powstawanie
I wykorzystanie w XXI w. bezzatogowych Igdowych platform rozpoznaw-
czych, mozna wyr6zni¢ pewne trendy rozwojowe tych urzadzen. Mozna do
nich zaliczy¢: miniaturyzacje urzadzen, zmniejszanie wagi urzadzen, mo-
dutowos¢ konstrukcji, zwiekszanie zasiegu dziatania (rowniez w zakresie
mozliwosci pokonywania nieréwnosci terenu), zwiekszanie zasiegu stero-
wania, zwiekszanie autonomicznosci w dziataniu urzgdzen.
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©CoNOO~WNE

UNMANNED GROUND RECONNAISSANCE
PLATFORMS. SELECTED PROBLEMS

Abstract: The article introduces the notion of unmanned ground recon-
naissance platforms and describes the reasons why unmanned reconnais-
sance vehicles are used in contemporary armed operations. Then selected
trends in technological development and construction of unmanned ground
reconnaissance platforms in the 21 century are outlined. Moreover, de-
terminants of technology development and selected directions of these
reconnaissance vehicles’ development are presented although not long
ago they were considered impossible.
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