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Johdanto

Pelastustoiminnassa on tavanomaista tukeutua ennalta sovittuihin ja harjoiteltuihin toimintatapoihin. N&ité
toimintatapoja kutsutaan selvitysmalleiksi ja erilaisiin tehtaviin on laadittu erilaisia selvitysmalleja. Tavan-
omaisimpia tehtavig, joissa selvitysmalleja kaytetéén, ovat erilaiset tulipalot.

Selvitysmallien olennaisin piirre on selkedsti etukdteen sovittu ja koulutettu toimintatapa, jonka perusteella
annettu kasky saadaan lyhyeksi ja yksityiskohtaiseksi. Selvitysmallin perusteella tekijat tietdvat mitd heilta
odotetaan ja kdskyn antaja tietd4 mité voi odottaa antamansa kaskyn lopputuloksena. liman etukéteen so-
vittuja selvitysmalleja tilanteen johtajan tahdon ilmaus vaatisi huomattavasti pidemman suullisen selityksen.

RPAS (Remotely Piloted Aerial Systems) toiminta on varsin uutta pelastustoiminnassa. Suomessa useat pe-
lastuslaitokset ovat hytdynténeet miehittdmatdnta ilmailua jo joitain vuosia, mutta osa laitoksista ei viela
ole hankkinut ensimmaistékaan laitetta. Toimintamallit ja k&yttotavat ovat maassamme varsin vaihtelevia ja
hyvin laitoskohtaisia. Toiminnan ollessa varsin nuorta, ei niin sanottuja hyvia kaytanteita ole viela suurem-
massa mittakaavassa ehtinyt muodostua eika varsinkaan vakiintua maanlaajuisesti.

Pelastustoiminnan miehittdmattoman ilmailun perusoperaatiomallit ovat ensimmainen avaus tarjota koos-
tettu esitys kansalliseksi toimintamalliksi pelastustoiminnan miehittdmé&ttémaéan ilmailuun. Tavoite on antaa
yhteisid toimintamalleja selvitysmallien tapaan. Perusoperaatiomallien tavoite on rakentaa tyokaluja miehit-
tamattdoman ilmailun sujuvaan hyddyntamiseen ja selkeyttdd kaskynantoa pelastustoiminnan johtajan ja
RPAS operaattorin valilla.

RPAS toiminnan organisoituminen pelastustoiminnassa

Miehittdmé&ton ilmailu pelastustoiminnassa on nykyiselldan l&hes yksinomaan nelikoptereihin perustuvaa ja
sensorina kaytetadn paasaantoisesti ndkyvan valon kameraa ja joskus lampokameraa. Nelikopterin lenn&tta-
minen onnistuu tarpeen vaatiessa yhden henkildn toimesta (kauko-ohjaaja), mutta usein olisi hyvé olla toinen
henkil6 varmistamassa lentoturvallisuutta (kauko-ohjaustahystajé) ja vaativammissa tehtévissé voi olla kol-
mas henkild (operaattori) kdyttdméassa valittua sensoria omalla ohjaimellaan. Tallaisia teht&via voivat olla
esimerkiksi lampdkameran avulla tehtava tiedustelu, jossa etsitdan tietyn lampdtilan omaavia kohteita (esi-
merkiksi henkil6ita tai palokohteita), jolloin kameran ominaisuuksien kayttd vaatii paljon keskittymista.
Kauko-ohjaustahystéja toimii kauko-ohjaajan apuna ja téllgin laitetta voidaan lenn&ttad EVLOS (Extended Vi-
sual Line of Sight) mallilla, jossa kauko-ohjaajalla ei valttaméatta koko ajan ole nédkdyhteytta laitteeseen. Tal-
I6in n&kdyhteys on kauko-ohjaustahystgjalla, joka on puhelimella (VIRVE) yhteydessé kauko-ohjaajaan.
Kauko-ohjaaja toimii ilma-aluksen péallikkdna, eli vastaa lentotoiminnan turvallisuudesta seka kaikista lento-
toimintaan liittyvista paatoksista.

Pelastustoiminnassa on usein varsin haasteellista irrottaa resursseja muusta toiminnasta RPAS toimintaan ja
usein toimintaan on erikseen koulutettu sopimuspalokuntalaisten ryhma. Toisessa yleisessé mallissa RPAS
yksikdssa on vain yksi henkil®, yleensa paivystavén palomestarin kuljettaja.
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Pelastustoiminnan alussa todenmukaisen tilannekuvan muodosta- e ‘s e @ P e——
minen on ensisijaisen tarkeaa. Perusoperaatiomallina Ensitiedus- m ‘

telu on tarkoitettu tuottamaan kuvamateriaalia tilannekuvan luo- \w

miseksi. Ensitiedustelussa kuvataan koko onnettomuusalue riitta- e @ i fﬁﬁq’ e
van korkealta, jotta kokonaisuus voidaan hahmottaa (Kuva 1). Toi-

sena kuvaustehtévéana on onnettomuuden rajojen kuvaus. % / Tﬁ;—;—

Rakennuksen kyseessa ollessa kuvataan rakennus neljalta kul-

malta, maastopalossa kierretaan paloalueen rajat. Kuvat valite- = \g

taan ennakkoon sovitulla tavalla pelastustoiminnan johtajalle. \,_’J e
Tehtavan jalkeen varaudutaan uuteen tehtavéaan lataamalla lait-

KUNAKLLMA 3 KUMARULMA 2

teen akut ja suorittamalla muut huoltotoimenpiteet.
Kuva 1. Ensitiedustelu rakennuspalossa

Kohdetiedustelu

Ensitiedustelun antaman tilannekuvan tarkentamiseksi voidaan _l R @
tarvita tarkempaa tietoa jostain onnettomuusalueen rajatusta koh- E i A

teesta. Tall6in tehd&an kohdetiedustelu, jossa tavoitteena voi olla \wm
esimerkiksi vaarallisen aineen kuljetuksen vuototilanteessa selvit- @ ﬁﬁ“" IR
t4a mit4 ainetta kuljetus sisaltaa (Kuva 2). e

Kohdetiedustelu voi kohdistua myds kaytettavissa olevien resurs- /

sien sijoitteluun tai uudelleen kohdentamiseen. Esimerkkeja t4sté a5 “
voisi olla suurempien kohteiden nousuputkien kayttémahdollisuu- ),—77\0

det, selvitysreitit kohteeseen, lisdvedenottomahdollisuudet tai ajo- *'\\;,) ::\FFg*g §
neuvojen tarkoituksenmukainen sijoittelu kohteessa. Kuva 2. Kohdetiedustelu vaarallisen aineen ornet-

tomuudessa

Seuranta

PTJ
Kolmantena perusoperaatiomallina on seuranta, jonka tarkoitus on «—
pysya ajan tasalla onnettomuustilanteen kehittymisestd, pelastus-
toiminnan tehokkuudesta ja ymparistosséa tapahtuvista muutok- @
sista. Seurannan avulla turvataan tydskentelyd ja kdytdssé olevien i
resurssien tehokasta kayttoa seké suunnitellaan toimintakyvyn jat-
kuvuuteen vaikuttavia tehtéavia.

Seurannassa ilma-aluksella kuvannetaan onnettomuusalueen ra-
joja sdanndllisin véliajoin sekd pelastustoiminnan painopistealueita
(Kuva 3). Seurantateht&véan voi liittya tarpeen mukaan tarkemmin 7
maadritelty erityinen seurattava kohde, kuten maastopalossa heit- %

teiden aiheuttamat syttymat varsinaisen paloalueen ulkopuolella.
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Kuva 3. Seuranta maastopalossa



