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Streszczenie

Przedstawione rozwiązanie 
stanowi wynik realizacji projek-
tu [1] naukowo-wdrożeniowego 
prowadzonego w Katedrze In-
formatyki Akademii Tarnowskiej 
(grant wewnętrzny), we współpra-
cy z Tatrzańskim Ochotniczym Po-
gotowiem Ratunkowym (TOPR). 
Celem projektu jest opracowanie 
systemu wspomagającego działa-
nia ratownicze w przypadku osób 
zasypanych w lawinie śnieżnej, wy-
korzystującego platformę bezzało-
gowego statku powietrznego BSP 
(UAV – Unmanned Aerial Vehicle), 
zintegrowaną z aktywnym detek-
torem lawinowym LVS [2] (Lawine-
nverschütteten-Suchgerät) przed-
stawioną na rysunku 1.

Zastosowanie bezzałogowych 
statków powietrznych umożliwia 
przyspieszenie oraz zwiększenie 

precyzji lokalizacji osób zasypanych 
w lawinie, co może istotnie uspraw-
nić przebieg akcji ratunkowej. Sys-
tem przewiduje przekazywanie (rys. 
2) do operatora (pilota lub osoby 
wspomagającej) zróżnicowanych 
danych, obejmujących m.in. Poło-
żenie BSP określane na podstawie 
sygnału GPS, a także informacje 
dotyczące najważniejszych para-
metrów poszukiwanego nadajnika 
LVS (osoby zasypanej): poziomu 
oraz kierunku odbieranego sygnału 
oraz dodatkowych: włączenia urzą-
dzenia, stanu zasilania czy liczby 
odbieranych sygnałów (osób zasy-
panych). 

Do realizacji prototypu dla tego 
zadania wybrano programowalny 
specjalistyczny BSP DJI Matrice 4E 
(Enterprise) oraz detektor lawinowy 
Mammut PULSE Barryvox.



Rysunek 1. Elementy projektowanego syste-
mu montowanego na BSP.

Figure 1. Components of the designed sys-
tem mounted on the UAV.

Rysunek 2. Zrzut ekranu aplikacji DJI Pilot 2 
uruchomionej na aparaturze sterującej DJI 
RC Plus z widocznym widżetem danych de-

tektora lawinowego.

Figure 2. Screenshot of the DJI Pilot 2 appli-
cation running on the DJI RC Plus controller, 

with the avalanche detector data widget 
visible.
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IMPLEMENTATION OF AN INNOVATIVE RESCUE 
SYSTEM FOR DETECTING PEOPLE BURIED  

IN SNOW USING UAVS (DRONES)

Abstract

The presented solution is the 
outcome of a research and imple-
mentation project [1] conducted 
at the Department of Computer 
Science of the University of Ap-
plied Sciences in Tarnów (internal 
grant), in collaboration with the 
Tatra Volunteer Search and Rescue 
(TOPR). The objective of the project 
is to develop a system supporting 
rescue operations for individuals 
buried in snow avalanches, utilizing 
an unmanned aerial vehicle (UAV) 
platform integrated with an active 
avalanche transceiver (LVS) [2] (La-
winenverschütteten-Suchgerät), as 
illustrated in Figure 1.

The deployment of UAVs ena-
bles acceleration and increased 
accuracy in locating avalanche vic-

tims, which can significantly en-
hance the efficiency of rescue ope-
rations. The system is designed to 
transmit (Figure 2) a range of data 
to the operator (pilot or assisting 
personnel), including the UAV’s po-
sition determined via GPS, as well as 
key parameters of the targeted LVS 
transmitter (the buried individual): 
signal strength and direction, along 
with additional information such 
as device activation, power status, 
and the number of signals detected 
(number of buried individuals).

For the prototype implementa-
tion, a programmable specialized 
UAV DJI Matrice 4E (Enterprise) and 
a Mammut PULSE Barryvox avalan-
che transceiver were selected.


