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Пожарные роботы в России серийно выпускаются уже
около 20 лет. Они сертифицированы в системах между-

народного стандарта качества, стандартов пожарной безопас-
ности и ГОСТ, соответствуют требования морского регистра и 
взрывозащиты по условиям объектов применения, однако спе-
циальных роботов-горноспасателей в нашей стране нет. 

Технические требования на пожарные работы представле-
ны в ГОСТ Р 53326-2009, в соответствии с которым, пожарный 
робот – это автоматическое устройство, манипулирующее по-
жарным стволом в сферической системе координат, выполня-
емое на базе лафетного стационарного ствола с дистанцион-
ным управлением с фиксированной или подвижной установ-
кой. В этой связи пожарные роботы относят к автоматическим 
установкам пожаротушения (АУП), которые приводятся в дей-
ствие по объективным показателям и обеспечивают оператив-
ное тушение очага пожара на начальной стадии, без участия 
человека.

Следует отметить, что перечень объектов, подлежащих за-
щите АУП, регламентирован СП 5.13130.2009, НПБ 110-03 и 
отраслевыми нормативными документами, кроме этого нали-
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чие АУП в системах пожарной безопасности объектов является 
обязательным требованием страховых компаний по снижению 
степени риска.

Функции и задачи робота-горноспасателя существенно от-
личаются от функций и задач роботов-пожарных, в связи с при-
сутствием в шахте во время аварии множества вредных и опас-
ных факторов, препятствующих боевой работе спасателей.

В соответствии с Инструкцией по составлению планов лик-
видации аварий на угольных шахтах, утвержденной приказом 
Ростехнадзора от 01.12.11 г. № 681 (в ред. от 02.04.15 г.) перво-
очередными мероприятиями по спасению людей застигнутых 
аварией в шахте являются:

�� действия, направленные на определение мест нахождения 
людей, их спасение и уменьшение числа возможныш жертв;

�� действия по организации контроля газовоздушной среды 
и температуры в шахте;

�� действия по локализации и ликвидации опасных факто-
ров аварии.

Поэтому создаваемый робот-горноспасатель на наш взгляд 
должен соответствовать основным законам робототехники, ко-
торые сформулировал американский ученый биохимик, писа-
тель-фантаст Айзек Азимов:

�� робот не должен вредить человеку или своим бездействи-
ем допустить, чтобы человеку был причинен вред;

�� робот должен выполнять приказы человека, кроме прика-
зов, противоречащих первому закону;

�� робот должен заботиться о своей безопасности, если это 
не противоречит первому и второму законам.

И состоять из следующих аппаратных и программных под-
систем:

�� движения: перемещение (грунт, вода, воздух), питание всех 
систем управления;

�� управление движением: принятие и исполнение команд 
движения;

�� техническое зрение: распознание объектов на пути следо-
вания робота;

�� анализаторов (сенсоров): концентраций газов и пылей, 
уровней воды и температурной среды в шахте;

�� дальномеров: определение расстояний до заданных объ-
ектов;

�� дистанционного управления : оператор управляет робо-
томгорноспасателем с клавиатуры на бортовой ЭВМ;
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�� планирования движения: планирование и отслеживание 
точности выполнения команд движения механизмов робота-
горноспасателя;

�� сигнализации (оповещение): о наличии опасных факторов 
для жизни горнорабочих или возможности взрыва.

Структурно робот-горноспасатель можно разделить на физи-
ческие и программные компоненты, датчики анализаторов па-
раметров окружающей среды и положения механизмов робота, 
исполнительные механизмы, информационные и управляющие 
микроконтроллеры и бортовой компьютер. Для связи между 
ними применимы механические, электрические и информаци-
онные каналы.

Программное обеспечение робота-горноспасателя должно 
включать следующие основные программы:

�� управление радиотелесвязью;
�� управление комбинированным движением (по грунту, воде 

и воздуху);
�� дистанционного управления;
�� технического зрения (ориентации в пространстве горных 

выработок шахты);

Функциональная схема интеллектуального робота-горноспасателя
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�� обработки данных анализаторов (сенсоров);
�� оперативного планирования маршрута движения в соот-

ветствии со складывающейся обстановкой в шахте.
Общая функциональная схема интеллектуального робота-

горноспасателя нами представляется рисунком.
Создание и оснащение военизированных горноспасатель-

ных частей роботами-горноспасателями является актуальной 
задачей и действительно эффективным инструментом в реше-
нии столь ответственного дела как спасение людей.
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НАУКА ВМЕНЯЕМАЯ И НЕВМЕНЯЕМАЯ

ТВОРЧЕСКИЙ ИНЖЕНЕР НЕПОБЕДИМ

Профессор-изобретатель Степан Огурец жаловался, что система загубила 
его талант. Не верю я в это, ведь талантливого инженера невозможно погубить, 
интеллект неуязвим. Его можно только физически уничтожить, а  общество 
должно обеспечить его защиту. 


