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Podwodne

rohoty
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OV naleza do bardzo szerokiej gamy

bezzatlogowych konstrukcji  oceano-

technicznych (Unmanned Underwater

Vehicle), ktore zrewolucjonizowaty pra-
ce podwodne na morzach i oceanach. Zdalnie
sterowane pojazdy znacznie poprawily standar-
dy bezpieczenstwa prac podwodnych. Stosuje
si¢ je w przemysle morskim, do inspekc;ji infra-
struktury dna morskiego, monitoringu r6znego
rodzaju instalacji podwodnych i rurociagow, sa
tez stalym wyposazeniem konstrukcji platform
wiertniczych. Monitorujg i zabezpieczajg prace
nurkéw, a samodzielnie wykonuja te, ktérych
- na przyktad ze wzgledu na gleboko$¢ czy inne
zagrozenia — nie jest w stanie wykona¢ czlo-
wiek.

Urzadzenia te znalazty zastosowanie takze
w archeologii podwodnej, przyczyniajac si¢ do
spektakularnych odkry¢ wrakéw — Titanica, Gra-
fa Zeppelina czy Bismarcka. Wykorzystywane
sa w celach naukowo-badawczych, przy ba-
daniach flory i fauny morz i oceandw. Pracuja
w zbiorikach z chtodziwem w reaktorach ato-
mowych. Znalazly tez bardzo szerokie zasto-
sowanie w wojsku — jako urzadzenia stuzace
do poszukiwan obiektow militarnych, wspieraja
i monitoruja akcje ratownicze po zatonigciu
jednostek ptywajacych, sa wykorzystywane do
prowadzenia przegladow kadtubow statkow.

N

S ——

Pojazdy typu ROV (Remotely Opera ted Ve.hJCles) to zdalnie sterowane
bezzalogowe pojazdy giebinowe zdolne do zanurzania sie
1 przebywania pod powierzchnig wody. Jakie sg ich mozliwosci
1 ograniczenia?

Historia ROV

Zanurzalny zdalnie sterowany statek mor-
ski jako pierwszy opatentowal Nikola Tesla

a jego autor nie miat zadnego pomystu na wy-
korzystanie go w praktyce. Swiat dowiedziat sie
o0 istnieniu pojazdéw podwodnych w 1966 r.,
gdy Amerykanie utracili w okolicach Palomares
w Hiszpanii swoje cztery bomby wodorowe.
Ale dopiero w latach 80. i 90. XX wieku na-

w 1896 r. Prototyp byt tylko ciekawostka, i

stapila ekspansja tych urzadzen do przemystu [58

morskiego. W 1999 1. powstaly firmy: Sea Botix
Inc. w San Diego (USA) oraz VideoRay LLC
w Phoenixville (USA), ktére zdominowaly ry-
nek pojazdami klasy LCROV o nieznanej weze-
$niej masie low-cost. I tak zrodzily si¢ klasy:
Micro ROV (do 10 kg), Mini ROV (od 10 do
50 kg) i Compact ROV (od 50 do 150 kg).
Pierwszy ROV, ktory trafit do stuzby w PSP
(w 2007 r.), to Video Ray Pro 3 XEGTO, zaku-
piony przez KP PSP w Augustowie. KW PSP
w Szczecinie pozyskata w 2010 r. AC-ROV

" na potrzeby Osrodka Szkolenia w Bornem-

-Sulinowie. Kolejnym pojazdem w szeregach

Y PSP byt Sea Botix LBV-200, zakupiony przez

KM PSP we Wroctawiu w 2011 r. Rok pozniej

L KW PSP w Toruniu zakupita taki sam pojazd.

—

Pojazd ACROV 100 w 2014 1. znalazt si¢ w wy- %
posazeniu KP PSP Sejny.
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'L\ Praktyczne zastosowanie w PSP

Pojazdy ROV zwigkszaja bezpieczenstwo
i efektywno$¢ dziatan ratowniczo-poszukiwaw-
czych. W duzej mierze zastgpuja prace nurka-
-ratownika w warunkach dla niego niebezpiecz-
o | nych badz uciazliwych, sprawiajac réwniez, ze
proces prac podwodnych prowadzonych plzez
jednostki PSP jest bardziej ekonomiczny.
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Stanowig one niezbedny element poszu- =  $rednich i duzych glebokosciach, a takze ROV maija tez wady: -
'\‘\ kiwan przyrzadowych opartych na dziata- w wodach skazonych i zanieczyszczonych. v'wysoki koszt jednorazowego zakupu,
. " niach sonar6w (holowanego i opuszczanego). A co robig? Umozliwiaja biezace monitoro- v'wysokie koszty napraw (brak autoryzowa- -
Wykor%ystywa_me sa do potwierdzenia iden- &~ we?nie sytuacji pod powier,zc.hniq wody, zapi- ~ /:z:::lez:::)vs!f’:ozv:kvt‘llpl:lassyz:tn;ltll(zla:al:l)z'ycjono- -
= tyfikacji namierzonego celu. Bardzo dobrze suja wykonywane czynnosci (dokumentowa- wania pojazdu pod woda (dodatkowe
k‘_ sprawdzaja si¢ w dziataniach prowadzonych nie wizyjne dziatan), na biezaco monitoruja koszty),
\hu' przy budowlach hydrotechnicznych, w ktérych g prace nurkéw, mogg takze samodzielnie wy- ™ v'okresowa potrzeba udzialu w dziataniach
- g . . . . . i L . . . kabinowej lub zadaszonej fodzi motorowej,
oprocz stabej przejrzystosci wody wystepuje . konywac przewidziane dla nich zadania. v konieczno$¢ systematycznego treningu
“. % duze prawdopodobienstwo wystapienia sytu- Male gabaryty pojazdéw umozliwiaja pene- = 3 i szkolenia operatoréw pojazdéw. -
H"“-\ aql niebezpiecznej dla zdrowia 1 zycia nurka. ~ * tracj¢ niewielkich zamknigtych pomieszczen e
: B N, -
- Podwodne roboty s3 uzywane do pracy w WO- (przewrdconych lub zatopionych jednostek py- -
T\ dach zanieczyszczonych lub skazonych. Uzywa \ wajacych). 10 nastgpujgce zadania: penetracje pomieszcze- . -
m‘\'“ si¢ ich do identyfikacji obiektow, a czgsto takze o Mozna je tez wykorzystywa¢ jako platfor- © = nia tadowni umiejscowionej w czescei dziobo- o
~ samych substancji. W znacznym stopniu ogra- . my dla sonaréw, magnetometrow lub innych » = wej kutra, penetracj¢ pomieszczenia socjalnego B
- ~ 9
i niczajg lub eliminujg one kontakt nurkéw-ra- & urzadzen. Penetruja dno w promieniu od zalogi w najnizej polozonej czgsci rufowej oraz e
e townikéw ze zwlokami w czasie prowadzenia “:\ 50 do 150 m (w zaleznos$ci od modelu). . postawienie wraku w celu przeprowadzenia in-
h:\" - prac poszukiwawczych. Co istotne, ROV umoz- - Pojazd moze obstugiwac jedna osoba, a kosz- 1-.\ spekcji prawej burty.
liwiaja monitorowanie na biezaco zachowania | = ty jego eksploatacji s3 niskie. Waga wszystkich ~ +  Penetracja wraku zakonczyla sie 28 maja
\ b nurkow pod woda, efektow ich pracy, a takze urzadzen systemu (pojazd, kablolina, manipula- = . okoto godz. 22.00. Zebrane materiaty — nagrania

“\ %W takich parametrow, jak gleboko$¢, czas pracy tor, agregat pradotworczy) nie przekracza 50 kg. :- z kamer pojazdu podwodnego zostaly przeka- = ~
N iprzejrzystosé wody. Podglad pozwala korygo- . Caly system miesci si¢ w osobowym samocho- Sy Zne dowddztwu okretu, ktore zabezpieczylo je

r;-:‘ +| waé w razie potrzeby dzialania nurkéw i urucho- - dzie operacyjnym. T do dalszego postepowania wyjasniajacego oko- =
~ 3 " mi¢ natychmiastowa interwencje w sytuacjach "'-C: licznosci zatonigcia kutra. ROV mogt wykona¢ "\ —
b'l\ awaryjnych. - Akcja z Video Ray Pro 3 XEGTO - dokumentacje dzigki swoim matym wymiarom -~ ™
. " Pojazd ten jest wykorzystywany w dziala- (dtugos¢ — 30,48 cm, szerokos¢ — 22,5 cm, wy- -
~ Zalety ROV ""-- niach Specjalistycznej Grupy Ratownictwa :‘ soko$¢ — 22,9 cm, glebokos¢ pracy — 140 m) >
\ Pojazdy te sa drogie, zwigkszaja ]ednak "t Wodno-Nurkowego w KP PSP Augustow. ‘=  1ibardzo dobrej mobilnosci. Marynarka Wojenna =
\\. w znacznym stopniu bezpieczenstwo prac | Zintegrowano go z sonarem P90OE (minia- .\‘: nie miala wowczas pojazdow tej klasy przezna- \\i\

‘\ podwodnych prowadzonych przez jednostki | -‘ turowy wielostrumieniowy sonar obrazowa- * czonych do realizowania takich zadan.

PSP. Wykorzystuje si¢ je w kazdych warun- & & nia), wyposazony jest takze w system pozy- AN ":
kach hydrometeorologicznych, na matych, s | cjonowania USBL. ~""‘-.. - Wespot w zespot - -
S Wiz z dwuosobowa obstuga zostat 1-.‘ Na $wiecie eksploatowanych jest obecnie okoto \ -

: " -~ q;-\ Q 25 maja 2009 r. zadysponowany do okre- sy 6 tys. pojazdow ROV. Staly si¢ one meodzow-

— - - \ $lenia przyczyny katastrofy morskiej ku- ng pomoca w pracach podwodnych. Na stale ,b\
fia d"zy"’_ Zd]e_c_'": Pojazd Video Ray Pro 3 podezas \ tra rybackiego WLA-127, ktéry zaginat wpisaly sie tez w dziatania ratowniczo-poszuki- ~
identriTRaglwhiltw,samochodu gsobowego 1 30 kwietnia 2009 r. na Morzu Baltyckim wawcze prowadzone przez strazakow. Dziatajg | o~
ponizej od lewej: Pojazd Sea Botix LBV-200 w okolicach duriskiej wyspy Bornholm. Pojazd 'S8 na najbardziej niebezpiecznych i szkodliwych ™. "
Na ekranie manipulatora widac wrak . mial wspomdc dzialania okretu ratownicze- odcmkach bojowych, wyreczajac w ten sposob | “\
zatopionego husa E go ORP ,Lech”, nalezgcego do Dywizjonu ‘R nurka-ratownika. -

Okretow Wsparcia MW. Strazakom przydzwlo- Py Nalezy jednak pamietag, ze to tylko urzadze- ‘&"..‘ -
A

nia elektroniczne, przy ktérych czuwa ratownik.

Wilasnie jego praca, umiejetnos¢ obstugi, umie- |

jetno$¢ identyfikacji obiektow podwodnych l{*‘ \

decyduja o sukcesie prowadzonych dziatan. S

Roboty, mimo zaawansowanej automatyki,

moga ulec awarii, zaplatac si¢ w sieci rybackie, | -~

liny lub inne podwodne przeszkody. Niezbgdny i

' w ekipie sonarowej jest nurek, ktory w razie \:‘

potrzeby pomoze wydoby¢ urzadzenie na po- |

- wierzchnig. ’
ﬂ Hokok - '\

Pojazdy ROV maja i zalety, i wady, niemniej \.t '

' jednak w znaczny sposob ekonomizuja one pra- &‘ .
cg grup wodno-nurkowych PSP. Pozwalaja na ¢

~ bezpieczne wykonanie zadania w matym zespo- L )

§ le roboczym. [ ‘x -.\ 3
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Mt. kpt. Marek Narel jest dowddca JRG
w KP PSP w Augustowie
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