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Корисна модель належить до області гасіння пожежі із використанням мобільних роботів. 
Відомий спосіб гасіння пожежі із використанням мобільного пожежного роботу, який полягає 

в тому, що виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають координати, площу пожежі та 
відстань від неї, переміщують пожежний робот в робочу позицію і здійснюють подачу 
вогнегасної речовини до осередку загоряння [1]. 5 

Недоліком такого способу гасіння пожежі є те, що при визначенні робочої позиції робота, з 
якої здійснюється гасіння осередку загоряння, не враховується інтенсивність теплового 
випромінювання від пожежі на поверхні корпусу робота, що не дозволяє забезпечувати вибір 
ефективної робочої позиції робота для гасіння пожежі. 

Відомий спосіб гасіння пожежі мобільним пожежним роботом [2], який полягає в тому, що 10 

виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають координати, площу осередку загоряння та 
відстань до нього, переміщують пожежний робот в робочу позицію і здійснюють подачу 
вогнегасної речовини до осередку загоряння, контролюють величину теплового потоку від 
вогнища загоряння, порівнюють цю величину із апріорі заданою, при наявності неузгодженості 
між ними переміщують пожежний робот до усунення цієї неузгодженості, змінюють кут розпилу 15 

вогнегасної речовини циклічно в горизонтальній площині, а його амплітуду адаптують до площі 
вогнища загоряння. 

Недоліком даного способу гасіння пожежі є те, що оптимальна (ефективна) відстань між 
мобільним роботом та осередком горіння визначається по величині теплового потоку зі значною 
потенційною похибкою. Оскільки потенційна точність вимірювання теплового потоку залежить 20 

від потенційних похибок вимірювання температур на відповідних поверхнях допоміжної 
пластини та похибки визначення різниці цих температур. При цьому похибка різниці температур 
визначається сумою похибок вимірювання кожної з температур на відповідних поверхнях 
допоміжної пластини. Крім похибки різниці температур вимірювання теплового потоку 
супроводжується додатковою похибкою, яка суттєво залежить від того, наскільки нормаль до 25 

поверхні допоміжної пластини співпадає з напрямом дії теплового потоку, який вимірюється. 
Вказані джерела похибок будуть призводити до хибного визначення робочої позиції пожежного 
робота відносно осередку горіння та амплітуди і кута розпилу вогнегасної речовини. Це буде 
знижувати ефективність гасіння пожежі та збільшувати витрати вогнегасної речовини. Крім того 
визначення теплового потоку не враховує температуру корпусу мобільного робота, що може 30 

призвести до виходу його із ладу, тобто він може стати некерованим, розплавитися або зовсім 
згоріти. 

Найбільш близьким до способу, що заявляється та вибраний нами за прототип є спосіб 
гасіння пожежі мобільним роботом [3], який полягає в тому, що виявляють небезпечні чинники 
пожежі, визначають координати, площу загоряння та відстань до неї, переміщують мобільний 35 

робот в робочу позицію, змінюють кут розпилу вогнегасної речовини циклічно в горизонтальній 
площині, а його амплітуду адаптують до площі вогнища загоряння і здійснюють подачу 
вогнегасної речовини до осередку загоряння, при цьому вимірюють та контролюють 
температуру від осередку загоряння в середовищі, що безпосередньо оточує мобільний робот, 
порівнюють величину цієї температури з температурою, яка визначає критичну експлуатаційну 40 

температуру мобільного робота, при наявності неузгодженості між ними переміщують 
мобільний робот у напрямку осередку загоряння до усунення цієї температурної 
неузгодженості. 

Недоліком такого способу гасіння пожежі є те, що при вимірюванні та температури від 
осередку загоряння в середовищі, що безпосередньо оточує мобільний робот, не враховується 45 

температура корпусу робота, що може призвести до його перегріву та виходу з ладу. Крім того 
не враховується інерційність процесу нагріву корпусу мобільного робота за рахунок 
температури від осередку загоряння в середовищі, що безпосередньо оточує мобільний робот, 
до критичної експлуатаційної температури мобільного робота, а він, як правило, виконаний з 
металу чи іншого матеріалу зі значною теплоємністю. Це не дозволяє забезпечувати мінімальну 50 

дальність від пожежного робота до осередку загорання, що призводить до зниження кількості 
вогнегасної речовини, що надходить до осередку загоряння і, як наслідок, зростає час гасіння 
пожежі, тобто у цілому знижується ефективність гасіння пожежі. 

В основу технічного рішення поставлено задачу підвищення ефективності гасіння пожежі 
мобільним роботом з одночасним забезпеченням його бойової працездатності. 55 

Зазначена задача вирішується за рахунок того, що в способі гасіння пожежі мобільним 
роботом, який полягає в тому, що виявляють небезпечні чинники пожежі, визначають 
координати, площу загоряння та відстань до неї, переміщують мобільний робот в робочу 
позицію, змінюють кут розпилу вогнегасної речовини циклічно в горизонтальній площині, а його 
амплітуду адаптують до площі вогнища загоряння і здійснюють подачу вогнегасної речовини до 60 
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осередку загоряння, замість вимірювання температури від осередку загоряння в середовищі, 
що безпосередньо оточує мобільний робот, вимірюють температуру передньої (лобової) 
частини корпусу мобільного робота, порівнюють цю величину температури з величиною, яка 
відповідає критичній експлуатаційній температурі поверхні мобільного робота, та при наявності 
неузгодженості між цими температурами переміщують пожежний робот до усунення цієї 5 

температурної неузгодженості. Це дозволяє на відміну від прототипу врахувати інерційність 
процесу нагріву корпусу мобільного робота за рахунок температури від осередку загоряння в 
середовищі, що безпосередньо оточує мобільний робот, до критичної експлуатаційної 
температури мобільного робота та забезпечити його мінімальну відстань до осередку загорання 
і не допускати перегріву корпусу мобільного робота вище критичної експлуатаційної 10 

температури з метою забезпечення його бойової працездатності. Це дає можливість скоротити 
витрати вогнегасної речовини та час гасіння пожежі за рахунок забезпечення мінімальної 
відстані та більш точного потрапляння вогнегасної речовини до осередку загорання з 
одночасним забезпеченням бойової працездатності мобільного робота. 

Спосіб гасіння пожежі мобільним роботом здійснюється наступним чином. 15 

Робот знаходиться у вихідному положенні, виявляють небезпечні чинники пожежі, 
визначають координати, площу пожежі, а також відстань до неї. Одночасно з цим, вимірюють 
температуру передньої (лобової) частини корпусу мобільного робота t , порівнюють її величину 

з температурою, яка є критичною для експлуатації мобільного робота 
крt . Якщо виконується 

умова 20 

 

крtt   (1) 

 
відбувається зміна положення робота та його переміщення у напрямку осередку загоряння 

поки не буде виконуватись умова 
крtt  . 

Вимірювання температури корпусу мобільного робота та порівняння її з критичною 25 

температурою при умові їх узгодженості дозволяє забезпечувати подачу вогнегасної речовини з 
мінімальної відстані мобільного робота до осередку загоряння, зменшити час гасіння пожежі та 
витрати вогнегасної речовини, що підвищуватиме в цілому ефективність гасіння пожежі з 
одночасним забезпеченням бойової працездатності мобільного робота у порівнянні з 
прототипом. 30 

Таким чином, вимірювання температури передньої (лобової) частини корпусу мобільного 
робота дозволяє врахувати інерційність процесу нагріву корпусу мобільного робота за рахунок 
температури від осередку загоряння в середовищі, що безпосередньо оточує мобільний робот, 
до критичної експлуатаційної температури мобільного робота з метою забезпечення 
мінімальної відстані до осередку загорання та часу знаходження робота в зоні впливу теплового 35 

потоку від осередку загоряння і не допущення перегріву корпусу мобільного робота вище 
критичної експлуатаційної температури для забезпечення його бойової працездатності. 
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ФОРМУЛА КОРИСНОЇ МОДЕЛІ 
  

Спосіб гасіння пожежі мобільним роботом, який полягає в тому, що виявляють небезпечні 
чинники пожежі, визначають координати, площу загоряння та відстань до неї, переміщують 
мобільний робот в робочу позицію, змінюють кут розпилу вогнегасної речовини циклічно в 5 

горизонтальній площині, а його амплітуду адаптують до площі вогнища загоряння і здійснюють 
подачу вогнегасної речовини до осередку горіння, який відрізняється тим, що вимірюють 
температуру передньої (лобової) частини корпусу мобільного робота, порівнюють цю величину 
температури з величиною, яка відповідає критичній експлуатаційній температурі поверхні 
мобільного робота, та переміщують пожежний робот до усунення цієї температурної 10 

неузгодженості. 
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