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SISTEM ZA RANU DETEKCIJU DIMAIPOZARA  —+ 3
NA OTVORENOM PROSTORU '

ReSenje za zastitu ljudi, prirode i imovine

RANA DETEKCIJA VELIKI DOMET KONTROLNI CENTAR PTZ | DRON INTEGRACIJA
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POZAR MORA BITI
OTKRIVEN U
RANOJ FAZ

Brza reakcija poc€inje pravovremenim
otkrivanjem dima i prvih znakova pozara.

@ RANO UPOZORENJE .

" SVAKI MINUT JE VAZAN P T e I '
@ ‘ Prvih nekoliko minuta moze . 2 '

napraviti razliku izmedu kontrole i katastrofe.
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NADZOR VELIKIH
UDALJENOSTI

Veliki radijus pokrivanja omogucava

rano otkrivanje dima i pozara na 'ﬂ’l\
otvorenom prostoru. : !ﬂa |
:--I

do 30 km
pri dobroj vidjivosti

¥ | o St LSE.N
do 20 km ‘hﬁﬁ“ y ~ POKRIVANJE SISTEMA
u uslovima losije vidljivosti | &"‘ ' vi = | “‘ \¢ PRSI
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VISESENZORSKA!
NETFUC] IA

MONOHROMATSKI =
SENZOR

- visoka osetljivost
na dim

R ' KOLOR SENZOR

Kombinacija kolor, monohromatskog R

| NIR senzora omogucava pouzdanu

detekciju dima danju, nocu i u Tt e

uslovima smanjene vidljivosti.
NIR SENZOR

- pouzdananocna -
detekcija i

-~ dan & L \_ noc © . smanjena vidljivost @ pouzdan rad
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POZARA

Optimalno je koristiti tri ili vise
osmatrackih pozicija radi maksimalne
tacnosti odredivanja lokacije pozara.

VISE POZICIJA -
VECA TACNOST

TRIANGULACLJA
|ZVORA DIMA

LOKACIJA NA MAPI
U REALNOM VREMENU

BRZA KOORDINACIJA
INTERVENCIJE

MAKSIMALNA TACNOST
Koriséenjem tri ili viSe pozicija

GIONPIC

lokacija se odreduje sa visokom preciznoscu.
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REALNO VREME

Svi podaci se obraduju u realnom

vremenu za trenutnu procenu situacije.
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POUZDAN SISTEM

Nezavisne osmatracke tacke i algoritmi
garantuju pouzdanost i otporrnost.

o

EFIKASNA INTERVENCIJA

Precizna lokacija omogucava najbrii
| najefikasniji odgovor na terenu.
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PAMETNA ANALITIKA DIMA

R DiM DETEKTOVAN [ d '_[DIM & %%-f
’ . % CONFIDENCE: 98% T R i
VISE TACNOSTI, MANJE LAZNIH ALARMA P

ANALIZA U REALNOM VREMENU

PRASINA 18%

AT I SRR A LIRS 1L S R MAGLA .kz%
Al + ALGORITMI S P VSV I SRR A AR LA, _
Vestacka inteligencija u kombinaciji g » | A8 L i N J - -

Kombinacija feature-based algoritama i vestacke
inteligencije omogucava detekciju dima i pojava
slicnih dimu u realnom vremenu, uz maksimalnu
tacnost i minimalan broj laznih alarma.

sa klasicnim algoritmima analizira
obrazac, teksturu i kretanje dima. |

REALNO VREME sar OGS — —
Detekcija se izvodi u realnom vremenu PROCES Al ANALIZE

ISASAONuSENLAININSS | Si28 88T 1. ULAZNA SLIKA | 3. KLASIFIKACIJA 4. ALARM | KOORDINATE
sa tacnim koordinatama. = - ) — :

3 DIM | 98% B 2 *f . - G :“ 3
MANJE LAZNIH ALARMA : AR -f;”f/‘;:{‘iﬂ.“
Sistem razlikuje dim od prasine, magle, PRASINA | 18% ’ "'*‘I'r At k) O oS S
oblaka i drugih pojava, ¢ime se znacajno MAGLA | 12% 3- 196\}1:}’“ '
smanjuje broj laznih alarma. ;‘*_ o nr-;""f:-n-“w:- ‘{ M e
OBLAK 8% 805

' UCENJE | POBOLJSANJE 1 ALARM POSLAT

Al model stalno uci iz novih podataka S THAP IR
cime se povecava preciznost | smanjuje -
vreme potvrde dogadaja.

VECA TACNOST BRZA POTVRDA ZASTITA LJUDI, PRIRODE | IMOVINE

Bria i preciznija detekcija Manje laZnih alarma znaci brzu Pravovremena informacija - kljuc
dima u najranijoj fazi. reakciju i efektivniju intervenciju. uspesne zastite od pozara.
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10) ||:."l i_ =I|".'.'_L",_| | | | ||rel
PREGLED MAPE — AKTIVNI ALARMI
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|
%,  ©® PTZLIVE VIEW LIVE 11:24:37
— KAMERA i
PTZ-01 v
VIZUELNU POTVRDU Jh PRESET|
o { g e PoZar zona 1 v
e e e
Integrisana PTZ kamera omogucava TR e K - >
detaljan vizuelni pregled alarmne zone, ) . / 3 @ 5
potvrdu dogadaja i bolju procenu ’ |
razvoja situacije. | v
t ' FOCUS - +
VIZUELNA POTVRDA ALARMA RIS =]+
BRZINA 5
ZOOM 18.0x .
DETALJAN PREGLED TERENA _
@ DETALJI ALARMA VIZUELNA POTVRDA LOKACIJA ALARMA
VREME: 11:24:37 /,-{?/ h__;""lf-“f“ RN S i"\l'
DETEKCIJA:  DIM el SR ISRy A
M LOKACUA:  43.4721N R PR GGt Y, e |
: KONTROLNOG CENTRA 201234 SRRSCRY Y O Rt R |
KAMERA: PTZ-01 IR TR RIS L L G R A,
.' =T o DOGADAJ POTVRDEN | FRAaEr™ S dan Sl SR A
i BOLJA PROCENA RIZIKA paom P s G Al B
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DRONOVI | e
DOCK STATION INTEGRACIJA

Dron sa optickom i termalnom kamerom {9
moze se automatski ili rucno poslati i
na lokaciju alarma radi brze verifikacije B
| procene stanja iz vazduha. |

..........

AUTOMATSKDO
POLETANJE

¢ auto ili ruéno aktiviranje S

b -t —- LiGs I g P o 8 e S e A e a5

¢ live video prenos :
MAPA MISIJE s LIVE PRENOS TELEMETRIJA

OPTICKA KAMERA TERMALNA KAMERA 1—?!5: STATUS MISIJE

U TOKU
o DISTANCA

2.4 km
g VISINA

120 m

BATERIJA

=) 78%

l SIGMAL
ol opLican

termalna i opticka slika

L ALARM LOKACIJA
i .
F S

rd e
& ), o |
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¥
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DOCK STATION

o brZa procena situacije

e @ °
3
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TESLA SISTEMI

Projektovanje, integracija i implementacija
sistema prilagodenog terenu, potrebama
korisnika | zahtevima lokacije.

"y

o T " -

RANA PTL

DRONOVI |
DETEKCIJA INTEGRACIJA TERMALNA SLIKA
'I.:i-f. i ‘.
) —
RR LINKOVI | NAPAJANJE | KONTROLNI
PRENOS PODATAKA AUTONOMIJA RADA CENTAR

ZASTITA LJUDI,

SENZORSKE KULE
RANA DETEKCIJA DIMA

i

RR LINKOVI
FOUZDANA KOMUNIKACIJA

IV

-—

= PTZ KAMERE

n-}.‘ VIZUELNA VERIFIKACIJA
=1}

| A

smpiil ~

KONTROLNI CENTAR

NADZOR « ANALIZA « ODLUKE « REAKCIJA

PRIRODE | IMOVINE —

mﬂ [ESL A sistemi

DRONOVI | DOCK STANICA
BRZA PROCENA | NADZOR

mﬁ!‘r"”:.n

o

NAPAJANJE | AUTONOMIJA
NEPREKIDAN RAD U SVIM USLOVIMA

e ——
Z/ A
e

E .
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BIS ANALIZA I UKRIVANJA I ERENA —
Planiranje lokacija tornjeva, radijusa pokrivanja i linije vidljivosti u realnom vremenu radijus lokacija u radijusu
% {';. = . e .-:.--"'I
SLOJEVI - D s £ S,
_ : 4 P 5 2% (®)  aktivni toranj;
@ B Reljef (DEM) v - f.-*" it / r Sjenica — 495 m
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montaZu i operativno planiranje
sistema.

GIS planiranje

— [, e

@)

PN
W& A

./ radijus pokrivanja lokacija u radijusu

vy
Pokrivanje zona @ Analiza vidljivosti

(

aktivni toran|

(;?3 Brza implementacija
O
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REJON

STRATESKE TACKE NADZORA

Fokus je na brdima koja okruzuju gradsko jezgro i
dominantnim kotama sa kojih se kontrolisu prigradska naselja.

" Brdo Gorica -
@ . strateska tacka unutar
. X urbane zone

—— Malo Brdo i Rogami -
©)d pozicija za kamere
L

dugog dometa

() Sjenica (Kuci) -
A kontrola Kuca, Fundine
I Doljana

| Kakaricka gora -
)},‘ istoCni pravac grada i
pravac prema Tuzima

Dajbabska gora -
@\ juzni ulaz u grad,

fetai KAF

{:} Gorica [0J@ Malo Brdo / Rogami

{%3) Sjenica

/)/)ATESM sistemi

& L -
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PODGORICA

RIORITETNE ZONE RANE DETEKCIJE

{

]

Dominantne kote omogucavaju kontrolu kriticnih 1

!

prigradskih podrucja i vegetacijskih pojaseva. | Sy

[
T ¥
- _.= f'

) or = kamere
dugog dometa za

i

kriticne pravce R =0 e

e detekcija dima u ,L’_"
() gustoj vegetaciji :

L) =

! alarm prije razvoja
otvorenog plamena

-‘“—x,_

s

e "~ X

s il by

zastita kuca, puteva i
industrijskih zona

nir‘;ﬁ'

Kombinacija optickog nadzora
| autonomnih senzora daje iy
najbolji efekat u zoni Podgoric G}

kriticnih zona

ED->

PIPERI .

gornji dio Rogama
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loT senzora

> KUCI

Fundina / Doljani
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by W'

kamere dugog dometa

TUZI

pravac Tuzi /
Cemovsko polje
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YV rest A sistem

Kuci/ Fundina/
Doljani |

— &

Tokks

" :
pravac Tuzi /

- Cemovsko polje

&

KAP

juzni ulaz / Zeta / KAP
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REJON NIKSICA

Zbog velike teritorije | prostranih suma,

fokus mora biti na pozicijama sa velikim radijusom osmatranja.

A
((g))

A

01

02

03

04

— zastita
park-sume i gradskog jezgra

Pokriva grad Niksi¢, park-5umu Trebjesa
i §ire gradsko podrucje.

s> — kljucna pozicija
na ulazu u Niksié¢

Kontrolie sjeverni ulaz i koridore
koji vode ka NikSicu.

zone cestih 1 opasnih pozara

Podrucje sa istorijski visokim rizikom
| ¢estim aktivacijama.

— udaljene zone
gdje je rano upozorenje kljucno

Velik radijus nadzora za zastitu udaljenih
sela i Sumskih kompleksa.

Na podrucju Niksica

Trebjesa E

Budos

R

Grahovo

X9

pravac Drenostica —
Milojeviéi — stari put
ka Danilovgradu

Banjani

P velika
L-d teritorija

* prostrane
sume

i otezan
& pristup

rano upozorenje
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SENZORSKE JEDINICE | PTZ KAMERE DRONOVI | TERMALNA VERIFIKACIJA
KAMERE DUGOG DOMETA _ VIZUELNA VERIFIKACIJA BRZA PROCENA | NADZOR
RANA DETEKCIJA DIMA | POZARA B | oRACENJE DOGADAJA

P TESKO DOSTUPNIH PODRUCJA
| | | | B n:i. - 1' I ——y
-- 11 A | o | (A e il
¥ :'" Y .| =
- i - Zl, __; e
Od procjene terena do operativnog sistema "E\ R A=
za ranu detekciju pozara. %l . '
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= GIS ANALIZA e LTS = ~ e
GIS ANALIZA SENZORSKE JEDINICE | | IZBOR POZICIJA Vi IS AUTONOMNI 10T SENZORI
VIZBOR POZICLA KAMERE DUGOG'DOMETA PTZ KAMERE PROCJENA TERENA, RIZIKA ﬁt\ N METEO, TEMPERATURA, VLAGA,
| OPTIMALNIH LOKACIJA /f/ DIM | DRUGI PARAMETRI
g : oAy YRR i ‘ : = cal Vi 9 Y A
- 1 ‘ : ¢ oo Sl o X PP & S ® L \//”/ g T | n ;
B e |IEl =T S 45y
; [ = s s E ..,‘ LE 3
/ 3 L
DRONOVI | AUTONOMNI KONTROLNI CENTAR v i \
TERMALNA VERIFIKACIJA 10T SENZORI 24/7 -5 a - ’
—— @“ l‘ fj: = [FoUFE = AUTONOMNO NAPAJANJE
RR LINKOVI | Vo ;7 J W % il 700 PRSSEEEs DRIT SOLARNO + BATERIJSKO _
f L e , RR LINKOVI '. /= LI S o '. . NAPAJANJE 24[7 = i .
AUTONOMNO NAPAJANJE &L/ / @ 4 Saullir CEETEL ) i o R T 2R = =
POUZDANA I SIGURNA ||/ s EREE RS s Tute B RS e (AL TTT 7
KOMUNIKACIJA - P e O W25 / |

Tesla sistemi objedinjuje GIS analizu, projektovanje sistema,
Isporuku opreme, komunikacione linkove, autonomno napajanje,
kontrolni centar i integraciju PTZ kamera, dronova i loT senzora.

KONTROLNI CENTAR 24/7
NADZOR » ANALIZA « ODLUKE « REAKCIJA

KOMPLETNO RESENJE ZA Jubl, I[RODE | | — OD DETEKC DO



