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Razitko:

Technicky Ustav poZarni ochrany (dale jen , TUPO*) prohladuje, Ze vysledky zkougky
plati pouze pro pfedmét zkousek specifikovany v tomto protokolu. TUPO nepftebira
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1. Pfedmét zkousky

Vzorek ¢&. 1- Z098-25

Nazev Robot MRAZ 3 véetné pfislusenstvi

2. Uéel zkousky
Ugelem zkousek bylo ovéfeni hodnoty pritoku a dostfiku lafetové proudnice pi

tlaku 10 bar. Dale stanoveni hmotnosti robota véetné pfislusenstvi, ovéfeni tazné

schopnosti, stability pfi pohybu, haseni a konektivitu.

3. Technicky popis

Dalkové ovladany hasiésky robot MRAZ3 slouzi pro vykonavani hasic¢skych
a zachrannych operaci v prostfedich, které jsou nebezpeéné pripadné nepfistupné pro
hasite. Robot sestava z robotické platformy, past a vyménitelného modulu. U varianty
MRAZ3 FFI (hasi¢sky modul) je platforma osazena pohyblivou lafetovou proudnici (viz
Obrazek €. 1) ovladanou v horizontalnim i vertikalnim sméru pomoci RF sdruzeného
ovladace, ktery slouzi k ovladani robota i lafety. Lafeta umozZnuje plynuly pfechod mezi
tremi typy proud(l, a to kompaktnim, rozptylenym a clonou. Propojeni pfivodni hadice
a lafety je zajiSténo pomoci otoéné spojky C52 v zadni ¢&asti modulu. K ochrané
gumovych pasu je hasi¢sky modul vybaven listami s vodnimi tryskami, které jsou

umistény nad pasy.

Obrazek ¢. 1 - Pohled na Robota MRAZ3 s osazenym hasi¢skym modulem.
MV - generdlni Feditelstvi HZS CR
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Mezi dal$i moduly patfi napfiklad detektor plynll, duaini kamera, extrakéni vozik, aj.
Diky upevnéni modull pomoci rychlospojek Ize moduly ménit dle potfeb zasahu a typu
vykonavané &innosti. RF sdruzeny ovlada€ se sklada ze 7% barevného displeje, ktery
zobrazuje zabéry ze dvou kamer (pfedni a zadni) nebo kombinované s pfenosem
obrazu z termokamery. Dale se ovlada¢ sestava z regulatoru rychlosti a osvétleni,
ovladani pohyb( robota a lafety.

Napajeni robota je zajisténo pomoci 48V vyménitelného Li-ion akumulatoru.
Akumulator je mozné dobijet pfimo v téle robota, popfipadé jej vyménit za nabity
a vyjmuty akumulator dobit ze sité. Stav nabiti akumulatoru lze zjistit aktivaci tlaCitka
pro indikaci stavu baterie na bateriovém modulu vozidla. Konkrétni stav akumulatoru
je indikovan postupnym rozsvicenim LED indikator(i v Grovnich 25, 50, 75, 100 % dle
poctu rozsvicenych led.

V ramci pfisludenstvi byly dodany dva pfivésy od spole¢nosti Z-Raider. Prvni
z privésl jsou dvoukolova nositka (viz Obrazek €. 2). Pfednostné uréen pro transport
pacienta v leze terénem. Pfivés obsahuje rdm pro ochranu: pacienta a obru¢ pro
zajisténi zachranare proti padu.

Na boku ramu se nachazi pfipravek na mozné uchyceni jizdniho kola zranéného.
Druhy pfivés je ctyrkolovy (viz Obrazek €. 2). Oba pfivésy jsou modularni a lze je

uzpUsobit pozadavkim konkrétniho zasahu.

Obrazek €. 2 - Pohled na dvoukolovy pfivés s nositky (vlevo) a Etyfkolovy pfivés (vpravo).

4. ZkuSebni predpisy
o Stanoveni hmotnosti - Metodika TUPO &. 02-14 (CSN EN 1846-2+A1)
e Stanoveni dynamickych jizdnich parametr( telemetricky (GPS)
— Metodika TUPO &. 03-14, postup B (CSN 30 0556; CSN EN 1846-2+A1)
MV - gener4ln! Feditalstyl HZS R
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5. Misto, datum a podminky zkousek
Zkousky byly provedeny v prostorach HZS Jihomoravského kraje v zafizeni TiSnov

dne 16. 9. 2025.

Podminky zkousky dne 16. 9. 2025
Barometricky tlak Teplota | Relativni vihkost Rychlost vétru
Po to ¢ v
98,8 kPa 18,2 °C 58,7 % rel. | (1.5-2) m.s™!

6. Zpuisob provedeni
Zkousky byly provedeny podle pfedpisu uvedeného v kapitole &. 4 protokolu (viz

vySe) a postup provedeni je uvedeny nize v kapitole ¢. 8 protokolu.

7. Pouzita zafizeni a méridla

Nazev méridla Evidencni €. | Kalibrace do:
Uhlomé&r WINKELTRONIC 554 11/2027
Pasmo Komelon 557 03/2028
Staceci metr 568 0372028
| Snimag napravového zatizeni DINI ARGEO 702 06/2026
Teplomér s vihkomérem Ahlborn FHAD642 863 04/2027
Anemometr Schiltknecht 866 07/2028
Tlakové &idlo 20 mA M 251 02/2029
Trasomér BAUMER | m263 02/2029
Stopky digitalni M 265 02/2029
GPS meéici systém M 266 02/2029
Vodovaha se sklonomérem M 272 05/2029
Laserovy dalkomér Leica M 277 07/2029
Pritokomér FLOWPOD 3000DL - -
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8. Vysledky zkousek

8.1. Méreni priatoku a dostriku lafetové proudnice pfi 10 barech

V ramci provadéné zkousky byl na pfivodni potrubi lafetové proudnice pfipojen
pritokomér a zdroj tlakové vody (viz Obrazek & 3). V prvni fazi zkousky bylo
provedeno méfeni objemového pritoku vody proudnici pfi stalém vstupnim tlaku
s hodnotou 10 bar. Naméfena hodnota pratoku ¢inila 1124 I/min. Ve druhé fazi byla
udrzovana hodnota vstupniho tlaku na konstantni hodnoté 10 bar a bylo provedeno
méfeni dostiiku lafety. Zji§t&na maximalni délka dostfiku byla 35 metr(i (dmax). Uéinna
délka dostfiku lafetové proudnice desf = 31,5 metri (0,9%dmax) - v souladu s pfilohou
D CSN EN 1846 - 3 Pozarni automobily - Cast 3: Pevné zabudovana zafizeni -

Bezpeénost a provedeni.

Obrazek &. 3 - Pohled na robota s osazenym hasiGskym modulem a priitokomérem.

8.2. Stanoveni hmotnosti véetné pfislusenstvi

V ramci zkousky byl aplikovan vnitfni pfedpis pro stanovovani hmotnosti, konkrétné
Metodika TUPO ¢&. 02-14 (CSN EN 1846-2+A1). Namé&fena hmotnost samotného
robota s hasi¢skym modulem &inila 135 kg. Hmotnost dvoukolového pfivésu s nositky

¢inila 140 kg a hmotnost &tyfkolového pfivésu ¢€inila 190 kg.

8.3. Ovéreni ,tazné sily“ (3 x hadice C — zavodnéna, natlakovana)
V prvni ¢asti ovéfovani byly za robota zapojeny 3 zavodnéné a natlakované hadice
typu C52. P¥i této zatézi se robot pohyboval plynule a bez zjevnych problémi s tahem.

Nasledné byl pocet hadic navySen na 4 kusy a nasledné na 5 kus( hadic.

FISKOVdE 42, 145 Ul Fralia 4
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Problémy s tahem hadicového vedeni byly zaznamenany aZ pfi taZeni 5. hadice, kdy

pfi pohybu robota do mirného stoupani toto nedokazal zcela rozvinout.

8.4. Ovéreni stability
Bé&hem provozu robota, a to jak pfi jizdé po suché zpevnéné komunikaci, tak pfi
aktivnim pouzivani (otaceni) lafetové proudnice, nebyly pozorovany zadné projevy

ztraty stability ani tendence k pfevraceni zafizeni (viz Obrazek €. 4).

Obrazek €. 4 - Pohled na robota s pfipojenym dvoukolovym pfivésem s nositky.

8.5. Ovéreni stabilni konektivity (dosah ovladani a prenos obrazu)
Pro ovéfeni datové konektivity nebyl zkuSebni areal dostateé¢né rozsahly a po

dohodé se zakaznikem nebyla tato zkouska provadéna.

8.6. Stanoveni dynamickych jizdnich parametrd - maximalni rychlost

V ramci provedené zkousky byl aplikovan interni pfedpis pro stanoveni rychlostnich
parametr(i, konkrétné Metodika TUPO &. 03-14, postup B. Pro Géely méfeni byl na
konstrukci lafetové proudnice instalovan GPS senzor, ktery byl prostfednictvim datové
sbérnice propojen s fidicim tabletem vybavenym softwarem pro zaznam a analyzu
dynamickych jizdnich charakteristik. Pouzity software umoziuje kontinualni sledovani
klicovych pohybovych veli¢in, véetné ujeté drahy, okamzité a maximalni rychlosti
a Casu potifebného pro ujeti urcité vzdalenosti. Provedenym méfenim bylo zjiSténo, ze
maximalni rychlost robota (s osazenym hasi€skym modulem) po suché zpevnéné

komunikaci bez pfevyseni je 11,1 km/h.

****************************************konec protoko/u*************************************

MV - generdinf Feditelstyf HZ8 GR
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