POJAZD ROZPOZNANIA
| NADZORU WIZYJNEGO

Na podwoziu Toyota Land Cruiser V8 4x4

Pojazd Rozpoznania i Nadzoru Wizyjnego jest pojazdem specjalnym, przewidzianym do wykonywania
zadan w zakresie zabezpieczenia obszarow podwyzszonego ryzyka. Z uwagi na zastosowane unikalne
rozwigzania techniczne jest przeznaczony gtéwnie dla Strazy Granicznej.

Stuzy do prowadzenia obserwacji terenu lub trudno dostepnego obszaru np. granica panstwowa
w czasie dnia i nocy, a takze bez wzgledu na pore roku czy panujgce ekstremalne warunki atmosferyczne
(deszcz, mgta, opad sniegu czy wysoki mroz).

Pojazd Rozpoznania i Nadzoru Wizyjnego jest wyposazony w kamere termowizyjng, radar, maszt
teleskopowy (wysokos¢ do 7 m)iwtasne zradto zasilania.

Zastosowano najnowoczesniejsze technologie radaru firmy Blighter i kamery termowizyjnej firmy Chess
Dynamics, wzajemnie zintegrowane, pozwalajgce osiggna¢ 100% skutecznosci w zakresie
zidentyfikowania intruzow tj. niepozadanych o0s6b znajdujacych sie w miejscu do tego
nieprzeznaczonym.




PRZEZNACZENIE POJAZDU ROZPOZNANIA | NADZORU WIZYJNEGO

Jako to dziata?

Radar wykrywa i automatycznie
przekazuje precyzyjna informacje dla
kamery o miejscu zdarzenia. Kamera
poprzez zastosowany system integracji
pokazuje obraz zmiejsca zdarzenia.

Pojazd opcjonalnie moze by¢ wyposazony
nie tylko w kamere termowizyjng ale
i takze, zestawu zdalnych kamer
wzajemnie zintegrowanych. Taki system
monitoringu wizyjnego jest rowniez
wykorzystywany dla okreslonego obszaru
w warunkach wielkomiejskich i terendw
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stadionach i miejsc imprez masowych
tam, gdzie wystepuje ryzyko zagrozenia
dla bezpieczenstwa osdb imienia.

Rys. 2. Pojazd w konfiguracji z radarem i roztozonym masztem

Pojazd Rozpoznania i Nadzoru Wizyjnego dodatkowo umozliwia:

a) Nadzor - poprzez system monitoringu wizyjnego obszaréow o trudnym uksztattowaniu terenu
lub z utrudnionym dojazdem.

b) Podejmowanie dziatan zwigzanych z koniecznoscia czestego przemieszczania sie | wymagajacych
zminimalizowania czasu potrzebnego na osiggniecie gotowosci do podjecia pracy.

c) Wydawanie rozkazéw podlegtym sitom za posrednictwem tacznosci konwencjonalnej radiowe;j
oraz telefonicznej.

d) Zapis materiatu pochodzacego z monitoringu, z pézniejsza mozliwoscia jego edycji.

e) Prowadzenia dokumentacji stuzbowej z wykorzystaniem zestawu komputerowego.




CHARAKTERYSTYKA
SYSTEMU ROZPOZNANIA | NADZORU WIZYJNEGO

System wizyjny zamontowany na pojezdzie gwarantuje mozliwos¢ sprawowania statego nadzoru nad
znaczng powierzchnig terenu niezaleznie od pory dnia oraz aktualnie panujacych warunkéw
atmosferycznych.

Do prawidtowe] obstugi systemu monitoringu potrzebnych jest dwoch operatorow wyposazonych
w specjalne pulpity: radaru (rys 3)ikamery (rys.4).

Rys. 3. Pulpit radaru Rys. 4. Pulpit kamery termowizyjnej

|

Rys. 5. Stanowiska pracy operatoréw




Zasadniczym elementem systemu jest gtowica
obserwacyjna Hawkeye (rys.6). Zostata ona
zaprojektowana do uzytku w najtrudniejszych
warunkach, aby zapewni¢ 24-ro godzinny nadzér
iwykrywanie zagrozen.

Hawkeye idealnie nadaje sie zardwno do uzytku
stacjonarnego jak i mobilnego. Moze zostac
rowniez tatwo zintegrowana z systemem
radarowym. Hawkeye moze by¢ tez stosowany
jako zamontowany na maszcie system
rozpoznawania operacyjnego dalekiego zasiegu
stuzacy do ochrony konwojéw pojazdow.

Rys. 6. Gfowica Hawkeye

Charakterystyczng dla Hawkeye cecha odroézniajgca go od innych systemow obserwacii dalekiego
zasiegu jest jej niezawodnosc | odpornosc na warunki pracy. Na gtowicy mozna umiesci¢ rdzne typy
kamer od chtodzonych termowizyjnych do kamer dalekiego zasiegu zdolnych rozpoznac¢ cztowieka
zodlegtosci 5 km. Mozliwa jest takze integracja systemu z dalmierzem laserowym oraz zyroskopem.
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Rys. 7. Wymiary gtowicy Hawkeye

Gtowica znajduje sie na wysuwanym pneumatycznie maszcie teleskopowym zamontowanym w tylnej
czesci pojazdu. W zaleznosci od wymaganej wysokosci masztu stosuje sie rozne formy jego stabilizacji.
\Wysokos¢ roztozonego masztu dochodzié moze nawet do 7 metrow w zaleznosci od konfiguracii.




SCHEMAT LOGICZNY SYSTEMU
ROZPOZNANIA | NADZORU WIZYJNEGO

Do prawidtowego zasilenia systemu konieczne jest wykonanie na samochodzie instalacji zasilania
pradem o napieciu 24V oraz 12V. System sktada sie z dwoch niezaleznych monitorow, jednostki
centralnej oraz przetwornicy bedacej jednoczesnie tacznikiem. System potaczony jest z urzadzeniami na
maszcie za posrednictwem przewodow umieszczonych w wytrzymatym peszlu. Sterowanie masztem
odbywa sie za pomoca pilota znajdujacego sie przy, zasilanym napieciem 12V, kompresorze. \Wilgoc
odprowadzana jest z masztu za pomoca specjalnego drenu, co wydtuza okres pomiedzy jego
przegladami oraz zapewnia kazdorazowo sprawne jego ztozenie i roztozenie, co ma kluczowy wptyw na
czas przygotowania pojazdu do pracy. Na maszcie znajduje sie takze czujnik jego wysuniecia, ktary po
wyprowadzeniu na deske rozdzielcza bedzie informowat kierowce o aktualne] pozycji masztu i wskazywat
mozliwose (lub brak mozliwosci) przemieszczenia pojazdu w danej chwili.

SCHEMAT POLACZEN LOGICINYCH ELEMENTOW SYSTEMU WIZY INEGO

Preeczinl aperatons ki Preedzial
Imduinbovy

Rys. 8. Schemat logiczny systemu wizyjnego




CECHY POJAZDU ROZPOZNANIA | NADZORU WIZYJNEGO

Pojazd zbudowany jest na podwoziu Toyota Land Cruiser 4x4 udoskonalanym przez lata i z powodzeniem
sprawdzonym w skrajnych warunkach na kilku kontynentach. WWyposazono go w niezawodny naped na
wszystkie kota i doskonate wtasciwosci terenowe, co predysponuje go do dziatan w trudnym terenie — po
nasypach kolejowych, w tunelach, wiaduktach, drogach o nieréwnej nawierzchni oraz takze na drogach
twardych i gruntowych, przechowywany gtéwnie na wolnym powietrzu.

Rys. 9. Wymiary pojazdu




SPECYFIKACJA TECHNICZNA

Obrét glowicy w azymucie 360° x N
Obrét gtowicy w elewacji 165°
Kamera dzienna, kolorowa Rozdzielczos¢: 760 x 574 pikseli

Zoom optyczny: 36x

Wykrywanie obiektéw: detekcja/wykrycie/identyfikacja
» Cztowiek (1.8m x 0.7m): 16 km / 5,6 km / 2,8 km

» Samochdd (2.3m x 2.3m): 55 km / 18km / 9 km

* Duzy obiekt (5m x 5m): 100 km / 30 km / 20 km

Kamera termowizyjna, chtodzona Zakres widma: 3-5um (MWIR MCT)

Rozdzielczo$c¢: 640 x 512 pikseli

NETD: 17mK

Wykrywanie obiektéw: detekcja/wykrycie/identyfikacja

» Cztowiek (1.8m x 0.7m): 6,16 km / 2,1 km / 1,07km

» Samochdd (2.3m x 2.3m): >20 km / 8,28 km / 4,32 km

Dalmierz laserowy Zasieg dziatania: od 100 m do 20 km

Radar Czestotliwos¢: Ku band

Zasieg skanowania w azymucie: 360°
Zasieg skanowania w elewac;ji: 20°
Regulacja radaru w elewaciji: od -10° do +10°
Maksymalna ilo$¢ obiektdw na skanie: 700
Szybkos¢ skanowania (dla 90°): 1s
Wykrywanie obiektow:

» Czotgajgcy sie cztowiek: 3,2 km

» Poruszajacy sie cztowiek: 7,4 km

* Poruszajgcy sie pojazd: 16,0 km

* Poruszajgcy sie duzy pojazd: 22,1 km

Klasa szczelnosci IP66

Zakres temperatury pracy 0Od -32°C do +65°C

Zakres temperatury przechowywania Od -40°C do +71°C

Spetnione standardy Def Std 00-35 i/lub Mil Std 810C z EMC zgodnos¢ z Def Std

59-441 land Class A lub Mil Std 461E




GALERIA ZDJEC
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