ROBOTICKY PODVOZEK

39. dil — Roboticky podvozek aneb evoluce pristavacich zarizeni vrtulnikia

Véci, které mame bézné na oc¢ich, maji tendenci zevsednét, takze nas pak mnohdy ani nenapadne,
ze by mohla existovat néjaka jejich leps$i alternativa. P€knym piikladem jsou pfistavaci zatizeni
vrtulnikii. Povazujeme takika za dané, Ze vrtulniky maji bud’ kolovy, anebo lizinovy podvozek.
Kazdé z téchto feseni ma své specifické vyhody a nevyhody a hodi se k riznym ucelim, obé vSak
sdili spole¢né omezeni, kterym je limitovana schopnost uzivat nerovnych povrchu, takze piloti musi
peclivé volit, kam s vrtulnikem pfistanou. Zablesk nad¢je, jak na tento nedostatek vyzrat, nabizi
robotika, kterd do této oblasti piinasi nové vice nez zajimavé moznosti. Aktudlné¢ zkoumanou
alternativou k lizinovému a kolovému podvozku vrtulnikl je totiz podvozek roboticky, ktery je
schopny aktivné se ptizpisobovat terénu, do kterého stroj pristava.

Na projektu skryvajicim se pod zkratkou RLG (Robotic Landing Gear, roboticky podvozek)
pracuje Centrum pro pokrocilou pohyblivost stroji na Georgijském technologickém institutu
(Georgia Tech) ve mésté Atlanta ve Spojenych statech americkych, pficemz ten spadd pod S$irsi
projekt Mission Adaptive Rotor (MAR, ukolu pfizplsobujici se rotor), ktery funguje pod hlavickou
proslulé Agentury pro vyzkum pokrocilych obrannych projektii (DARPA), jezZ jej také financuje.
Vzhledem k tomu, Ze inicidtorem je pravé tato agentura, asi nikoho neptfekvapi vojenska motivace
celého projektu. Ackoli je patrné nejvetsi vyhodou vrtulnikd jejich schopnost pristat teoreticky
témer kdekoli diky vlastnostem kolmého vzletu a pfistani, ve skutecnosti je tato dovednost dost
¢asto limitovana charakterem terénu, ktery ne vzdy dovoli bezpeéné pfistani. Z hlediska vojenského

uziti vrtulnikil je dal§im pomérné palc¢ivym problémem pfistani na pohybujici se palubé plavidla
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(letadlove, vysadkové ¢i jiné lodi) na rozboufeném mofi, coZ neni ani pro zkuSeného pilota uplné
snadny tkol (viz druhé ptilozené video). Kvili velkym vindm se celd lod’ neustdle naklani a pilot
tak musi pfistat velice precizné v momentu, kdy je pohyb paluby co nejmensi. Tento citlivy manévr
by, jak se domnivaji inicidtofi projektu, mohl usnadnit pravé adaptivni podvozek, ktery by
kompenzoval ¢ast vykyvu, takZe rozsah pohybu plavidla, ktery vrtulnik potazmo pilot dokaze pro
pfistani vyuzit, by se zvétsil.

Védci z Georgia Techu proto navrhli pro tento ucel ¢tyinohy roboticky podvozek. Kazda
z robotickych nohou je opatiena snimacem tlaku, ktery pii doteku s povrchem zméfi silu, jakou
povrch na jednotlivé nohy pusobi, fidici jednotka tyto informace zpracuje a vyda elektrickym
motorim v nohdch instrukce, jakym zptisobem maji reagovat kloubova spojeni, aby trup vrtulniku
zustal v horizontdlni poloze a nedoSlo ke kontaktu rotoru se zemi. Toto vSe probiha
v milisekundach, takze podvozek je schopny se adaptovat na tvar terénu v redlném cCase bez
prodlev. V ptipadé¢ pfistani na pohybujici se palubu lodi by se takovy podvozek dokazal vypotadat
s vétsim rozsahem pohybu paluby, a tim padem i zvysil bezpecnost takového manévru. Zaroven
umoznuje pristani s vysSi rychlosti, nebot’ robotické nohy dokaZzi absorbovat vyssi kinetickou
energii nez klasické typy podvozku. Z prozatim jediného zvefejnéného videa je vidét, ze podvozek
dokéze kompenzovat ¢elni 1 bo¢ni ndklon, a to idajn€ az do 20° sklonu. Béhem letovych zkousek
pobliz Atlanty bylo taktéz uspésné ozkouSeno piistani na povrchu s rozdilnou vyskou. Po vzletu se
podvozek sklapi smérem vzhiru k trupu vrtulniku, ¢imz se snizuje odpor vzduchu. Jde ale
samoziejme teprve o prvni vyvojovy stupeil, a to navic na zmenSeném modelu, takze ptirozené trpi
jesté fadou nedokonalosti, které budou v prubéhu vyvoje odstraiiovany.

Demonstrator je postaven na vrtulniku Rotor Buzz II vyrabéném firmou UAV Research Lab
(UAVRL). Tento typ stroje byl piivodné vyvinut jako bezpilotni platforma pro letecké praskovani.
V této roli se velice osvédcil a ziskal si zna¢nou oblibu. Velkou roli v tom hraje zejména solidni
nosnost a vytrvalost. Vrtulnik o délce 3,5 metru, vySce 1 metr a s primérem rotoru 3,2 metru ma
totiz prazdnou hmotnost 65 kg, pficemz maximalni vzletova hmotnost ¢ini 120 kg, z ¢ehoz postiik
muze tvotit az 40 kg. Desetilitrova palivova nadrz dovoluje vydrz az 55 minut. Z divodu svého
primdrniho urceni je cely stroj velice robustni a vykonny, coz zfejmé hralo roli pfi vybéru letadla,
na kterém se bude vyvinuty roboticky podvozek zkouSet. Nahrada standardniho liZinového
podvozku ponékud téz$im podvozkem robotickym se tak na vykonech stroje nijak neprojevila, coz
umoznuje jeho plnohodnotné zkousky.

Jedna se o velice slibné feSeni, o kterém v budoucnu jiste jesté¢ hodné¢ uslySime. Zkousky celého
systému jsou sice teprve ve svych zaCatcich a probihaji zatim jen na modelu, pfesto je velice

pravdépodobné, ze se dockame i zkousek na strojich béznych rozméri. Potencial pro vyuziti
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robotického podvozku zde totiz je, at’ uz pljde o pouziti u bezpilotnich stroji typu Northrop
Grumman MQ-8B a MQ-8C Fire Scout a jim podobnych, tak i u pilotovanych vojenskych vrtulnikt
¢1 civilnich zachranatskych strojl, pro které je pfistani do (nerovného) terénu dennim chlebem. Je
dokonce mozné, ze se tento typ podvozku docka dalSich uprav, které dovoli naptiklad i pohyb po
zemi, takZe se nakonec dockédme vrtulnikii, které se po pfistani pfesunou do hangaru ,,po svych®.

Bude vzrusujici sledovat dalsi vyvoj.

Kam dal?
Video s pocitacovou simulaci chovéani robotického podvozku a redlnou letovou zkouskou tohoto

systému: https://youtu.be/Ip_ WgX8nmKY
Video pfistani vrtulniku Lynx na palub¢ lodi na rozboufeném mofi: https://youtu.be/NJIZTL2ZyEw
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