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Корисна модель належить до області гасіння пожежі із використанням мобільних пожежних 
роботів. 

Відомий спосіб гасіння пожежі із використанням мобільного пожежного робота, який полягає 
в тому, що виявляють небезпечні чинники пожежі та її адресу, формують команду по наведенню 
лафетного ствола, підключають пожежного робота до гідромагістралі і здійснюють подачу 5 
вогнегасної речовини за адресою пожежі [1]. 

Недоліком такого способу гасіння пожежі мобільним пожежним роботом є те, що його 
реалізація передбачає апріорі визначену конфігурацію пожежного навантаження в зоні, яка 
захищається. 

Відомий спосіб гасіння пожежі із використанням мобільного пожежного робота, який полягає 10 
в тому, що виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають координати, площу осередку 
горіння та відстань від нього, переміщують пожежний робот в робочу позицію і здійснюють 
подачу вогнегасної речовини до осередку горіння [2]. 

Недоліком такого способу гасіння пожежі є те, що не повною мірою враховується тепловий 
потік від осередку горіння для вибору місця розташування пожежного робота, внаслідок чого не 15 
завжди здійснюється вибір мінімальної відстані між пожежним роботом та осередком горіння. 
Це призводить до зниження кількості вогнегасної речовини, що надходить до осередку горіння і, 
як наслідок, зростає час гасіння пожежі, тобто у цілому знижується загальна ефективність 
гасіння. 

Найбільш близьким до способу, що заявляється та обраний нами за найближчий аналог є 20 
спосіб гасіння пожежі мобільним пожежним роботом [3], який полягає в тому, що виявляють 
небезпечні чинники пожежі, визначають координати, площу вогнища загоряння та відстань до 
нього, переміщують пожежний робот в робочу позицію і здійснюють подачу вогнегасної 
речовини до вогнища загоряння, контролюють величину теплового потоку від вогнища 
загоряння, порівнюють цю величину із апріорі заданою, при наявності неузгодженості між ними 25 
переміщують пожежний робот до усунення цієї неузгодженості, змінюють кут розпилу 
вогнегасної речовини циклічно в горизонтальній площині, а його амплітуду адаптують до площі 
вогнища загоряння. 

Недоліком такого способу гасіння пожежі є його недостатня загальна ефективність через те, 
що оптимальна відстань між мобільним роботом та осередком горіння визначається по величині 30 
теплового потоку, яка вимірюється зі значною потенційною похибкою, що обумовлена сумарною 
похибкою вимірювання кожної з температур на відповідних поверхнях допоміжної 
вимірювальної пластини, яка повинна розміщуватися у зоні мобільного робота, та залежить від 
напряму теплового потоку при його вимірюванні. Крім того зниження ефективності відбувається 
за рахунок циклічної зміни кута розпилення вогнегасної речовини в горизонтальній площині, яка 35 
не забезпечує одночасну подачу вогнегасної речовини до всієї площі вогнища загорання. 
Вказані недоліки не дозволяють точно визначити оптимальну відстань між мобільним роботом 
та осередком горіння і забезпечити одночасну подачу вогнегасної речовини до всієї площі 
вогнища загорання, що в цілому збільшує потрібний час гасіння, витрату вогнегасної речовини 
та, в окремих випадках, можуть призводити до виходу пожежного роботу із ладу за рахунок 40 
перевищення допустимого для нього рівня теплового робочого режиму, та його 
непрацездатності щодо гасіння пожежі в цілому. 

В основу технічного рішення поставлено задачу підвищення загальної ефективності гасіння 
пожежі із використанням мобільних роботів. 

Зазначена задача вирішується за рахунок того, що в способі гасіння пожежі мобільним 45 
роботом, який полягає в тому, що виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають 
координати, площу загоряння та відстань до неї, переміщують мобільний робот в робочу 
позицію і здійснюють подачу вогнегасної речовини до осередку горіння, який відрізняється тим, 
що вимірюють і контролюють не тепловий потік, а температуру від осередку горіння, що оточує 
безпосередньо мобільний робот, порівнюють цю величину температури з величиною, яка 50 
відповідає критичній експлуатаційний температурі мобільного робота, та при наявності 
неузгодженості між ними переміщують пожежний робот до усунення цієї температурної 
неузгодженості. Кут розпилу вогнегасної речовини не змінюють циклічно, а фіксують у напряму 
вздовж осі переміщення мобільного робота та встановлюють фіксовану величину кута діаграми 
спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини в горизонтальній площині, при цьому 55 
величину кута діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини адаптують до 
площі осередку горіння та відстані між вогнищем загоряння і мобільним роботом. 

Результат, який може бути одержаний при реалізації технічного рішення, що пропонується, 
полягає в тому, що внаслідок вимірювання та контролю температури від осередку горіння в 
середовищі, що оточує безпосередньо мобільний робот, можливе більш точне визначення та 60 
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забезпечення оптимальної відстані між мобільним роботом та осередком горіння, а фіксація 
кута розпилу вогнегасної речовини у напряму вздовж осі переміщення мобільного робота та 
адаптація величини кута діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини до 
площі осередку горіння і відстані між вогнищем загоряння і мобільним роботом, забезпечують 
одночасну подачу вогнегасної речовини до всієї площі осередку горіння, що в цілому зменшує 5 
час гасіння пожежі, витрату вогнегасної речовини та дозволяє підвищити загальну ефективність 
гасіння пожежі мобільним роботом з урахуванням збереження його високий надійності та 
працездатності. 

На кресленні зображена схема гасіння пожежі із використанням мобільного робота, де 
зображено: 1 - площа осередку горіння; 2 - мобільний робот у положенні гасіння пожежі; 3 - 10 
початкове положення мобільного робота відносно площі осередку горіння 1 (зображено 
штриховою лінією); r - еквівалентний радіус осередку горіння; α - кут діаграми спрямованості 
струменя розпилу вогнегасної речовини на відстані ℓ для величини r радіусу площі осередку 
горіння. 

Спосіб гасіння пожежі мобільним роботом здійснюється наступним чином. 15 
Робот знаходиться в положенні 3, яке позначене штриховою лінією. В цьому положенні 

виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають координати, площу пожежі, а також відстань 
до неї. Одночасно з цим, вимірюють та контролюють температуру в середовищі, що 
безпосередньо оточує мобільний робот, від осередку горіння t, порівнюють цю величину з 
температурою tкp, яка є критичною для забезпечення надійної експлуатації мобільного робота. 20 
Якщо виконується умова 

t<tкp,  (1) 
відбувається зміна положення робота та його переміщення у напрямку осередку горіння, 

поки не буде виконуватись умова t=tкp. На відміну від найближчого аналога умова (1) 
визначається для величини t, яка має суттєве меншу похибку і не залежіть від напряму дії 
теплового потоку при його вимірюванні. При цьому величина відстані ℓ визначається з меншою 25 
похибкою, у порівнянні з найближчим аналогом, для мобільного робота із заданими 
експлуатаційними характеристиками tкp. 

В цьому положенні на відстані ℓ від осередку горіння здійснюється подача вогнегасної 
речовини до осередку горіння 1 не циклічно в горизонтальній площині, як у найближчому 
аналогу, а з фіксованим кутом розпилу вогнегасної речовини у напряму вздовж осі мобільного 30 
робота та фіксованою величиною кута діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної 
речовини. Подача вогнегасної речовини здійснюється одночасно в межах величини всього кута 
α діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини. При цьому величину кута α 
діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини адаптують до еквівалентного 
радіусу r осередку горіння та відстані від осередку горіння ℓ, що визначається виразом 35 



r
arctg2 .  (2) 

Подача вогнегасної речовини в межах всього кута α діаграми спрямованості струменя 
розпилу вогнегасної речовини, та адаптація величини кута α до еквівалентного радіусу r 
осередку горіння і відстані ℓ від вогнища загоряння дозволяє забезпечити одночасну доставку 
випромінюваної вогнегасної речовини до всієї площі осередку горіння 1. 

Таким чином вимірювання та контроль температури від осередку горіння в середовищі, що 40 
безпосередньо оточує мобільний робот, і порівняння цієї температури із температурою, яка є 
критичною для забезпечення надійної експлуатації мобільного робота (tкp), зміна положення 
робота до більш точного визначення відстані до осередку горіння, фіксація кута розпилу 
вогнегасної речовини у напряму вздовж осі переміщення мобільного робота, адаптація 
величини кута діаграми спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини до площі 45 
осередку горіння та відстані між осередком горіння і мобільним роботом дозволяють зменшити 
час гасіння пожежі та витрати вогнегасної речовини, тобто у цілому підвищують загальну 
ефективність гасіння пожежі. 
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ФОРМУЛА КОРИСНОЇ МОДЕЛІ 

 5 
Спосіб гасіння пожежі мобільним роботом, який полягає в тому, що виявляють небезпечні 
чинники пожежі, визначають координати, площу загоряння та відстань до неї, здійснюють 
подачу вогнегасної речовини до осередку горіння, який відрізняється тим, що вимірюють та 
контролюють температуру від осередку горіння в середовищі, що безпосередньо оточує 
мобільний робот, порівнюють величину цієї температури з температурою, яка визначає 10 
критичну температуру для надійної експлуатації мобільного робота, при наявності 
неузгодженості між ними переміщують мобільний робот у напрямку осередку горіння до 
усунення цієї температурної неузгодженості, кут розпилу вогнегасної речовини фіксують у 
напряму вздовж осі переміщення мобільного робота та адаптують величину кута діаграми 
спрямованості струменя розпилу вогнегасної речовини до площі осередку горіння та відстані 15 
між осередком горіння і мобільним роботом. 
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