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9 SISTEM DE ACTIONARE $1 PROPULSIE PENTRU ZBOR
MULTIDIRECTIONAL CU ATERIZARE $I DECOLARE
VERTICALA

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un sistem de actionare si propulsie - -3
pentru zbor multidirectional, cu decolare si aterizare pe ‘
verticald, cu aplicabilitate tehnica si industriala, folosit
pentru echiparea vehiculelor de zbor utilizate Th dome-
niul echipamentelor si transporturilor aeronautice.
Sistemul conform inventiei este compus din trei eli-
coaripi (1) oscilante, dispuse simetric pe un ax (2) cen-
tral, antrenate, fiecare, de cate un grup de motoare cu
reactie, montate pe suprafata acestora, prevazute cu
mecanisme de manevrare prin oscilatie-rotatie sincro-
nizata, care asigura decolarea si aterizarea verticala,
precum si orientarea si deplasarea multidirectionald in
zbor a unui aparat (4), cu realizarea posibilitatilor de
orientare si directionare directa - pe loc - si de depla-
sare multidirectionaldin zbor a aparatului (4) prin mane-
vrarea sincronizata, in planul elicoaripilor (1) grupurilor
de motoare cu reactie (3), cu forta de propulsie dez-
voltata si directionata in sensul si pe directia de zbor
impusd, conform programului de zbor.

Revendicari: 1
Figuri: 2
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Sistem de actionare st propulsie pentru zbor multidirectional cu

decolare si aterizare verticala

Inventia de fata se referd la un sistem de actionare si propulsie cu trei elicoaripi
oscilante dispuse simetric pe un ax centrzal, antrenate fiecare de cate un grup de motoare
cu reactie montate pe suprafaga acestora, cu posibilititi de manevrare sincronizati prin
rotatie-oscilatie in planul fiecérei elicoaripi, care asigurd dupa decolare si dupi
atingerea plafonului de inaltime stabilit, deplasarea in zbor multidirectional 2

aparatului in spatiu.

Sistemul de manevrare sincronizata prin oscilatie-rotatie axiali al elicoaripiler
permite prin inclinarea acestora, impreuna cu grupurile motoare aferente, asigurarea
fortei de tractiune — ascensionala dezvoltati de motoare, necesari pentru decolarea
si/sau aterizarea verticald a aparatului (rolul elicoaripilor fiind in acest caz simifar cu

cel al elicei de elicopter al aparatelor actuale).

Stadiul actual al tehnicii prezinti o gama variati de sisteme de zbor cu deplasare
unidirectionald in spatiu pe sensul si/sau directia de zbor. Dezavantajul acestor sisteme
consta in faptul ca pentru schimbarea sensului si/sau directiei de zbor, sunt necesare
manevre si comenzi complicate si complexe care necesita spatii, ocoluri si bucle mari de
zbor, care implicid consumuri mari de combustibili, timp, piste de zbor cu

infrastructurile aferente si nu in uitimul rind, eforturi umane considerabile.

Sistemul de actionare si pro.pulsie propus, inlatura aceste dezavantaje prin aceea ci
foloseste o solutie tehnici si constructiva modernd, cu o structura aerodinamica
adecvati, prezentata in desenu! alaturat, care utilizeaza un sistem de actionare si
propulsie compus din trei elicoaripi oscilante (1) dispuse simetric pe un ax central (2)
antrenate sincronizat fiecare de cite un grup de motoare cu reactie (3) montate pe
suprafata acestora, cu posibilititi de manevrare sincronizati prin oscilatie-rotatie in
planul acestora in timpul zborului; astfel incat forta de propulsie dezvoltzti fiind

directionati in sensul si pe directia de zbor impusa, asiguri deplasarea muitidirectionaia

a aparatalui (4) in spatiu.
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Noutatea pe care o aduce sistemul propus o reprezinti realizarea orientarii s
directiondrii directe, pe loc, avind rezultat deplasarea multidirectionald in zbor a
aparatului, realizatad prin manevrarea sincronizat2 a grupurilor motoare (3) cu

propulsia directicnatd in sensul si pe directia de zbor conform programului de bord .

sistemul de actionare si propulsie propus prezinta avantajul posibilitdtii orientari si
2 P I3 i ¥

~ o
¥
i

schimbarii directiei de zbor in spatiu direct — pe loc l2 un moment daf, fard a mai i
necesare pentru aceste manevre spatii, bucle si ocoluri mari, consumuri suplimentare,
eficienta tehnico —economica a sistemului fiind elocventi. in acelasi timp, prin manevra
sincronizata de rotire-oscilatie a elicoaripilor (1) impreuna cu grupurile de motoare (3)
sistemul asigurd prin Inclinarea acestora, ascensiunea pe verticali la decolare st
aterizarea pe verticali Ia revenirea la sol, avantaje care inlatura necesitatea pistelor de
aterizare-decolare cu infrastructurile aferente, spatii si constructii complexe, conducand

astfel Ia reducerea consumurilor materiale si de combustibil si cresterea eficientei

econeomice.

Sistemu! prepus poate avea aplicabilitate industriala in domeniul transportuiui aerian
de marfa si pasageri, echipamente pentru interventii SMURD si speciale si alte activitati

conexe domeniuvlaui.

In cele ce urmeazi se exemplifica modul de functionare al sistemului de actionare si
propulsie in legdtura cu desenul prezentat, care realizeaza prin inclinarea sincronizati a
elicoaripilor (1) si a grupurilor motoare (3) decolarea si/sau aterizarea pe verticala a

aparatului.

fn continuare dupi atingerea plafonului de inalfime stabilit prin manevrarea
sincronizatd a elicoaripiler (1) si a grupurilor de motoare (3) astfel incat forta de
propulsie dezvoltata sa fie directionata in sensul si pe directia de zbor stabilita se trece la

efectuarea programului de zber multidirectional.

7;2//7/':
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Zherul multidirectional, schimbarea sensului si/sau a directiei de zbor (curbe, viraje
gau gcoluri), se realizeard prin manevrarea sincronizati in planul elicoaripiter (1} a
erupurilor de moteare (3} care prin forta de propulsie dezvoltata asiguri deplasarea

aparatului (4) in sensul si pe directia dorita de zbor.

fied

Pentru modificarea zltitudinii in timpul zborului sau a directiei de zbor, cele doua
elicoaripi postericare (1) se pot manevra sincronizat in planul vertical, astfel incat forta
de propuisie a grupurifor de motoare (3) aferente, si actioneze in sensu! si pe directia
dezvoitarii fortei ascensionale de ridicare necesari pentru atingerea plafonului de
inaltime stabilit, ccmanda de manevrare a elicoaripilor (1) impreuni cu grupurile de
motoare (3) fiind in acest caz similard cu comanda flapsurilor sau ampenajului de ia

aparatele de zbor actuale.

T L
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Revendicari

Sistem de actionare si propulsie pentru zbor multidirectional, cu decolare si aterizare

verticald, caracterizat prin aceea ci foloseste trei elicoaripi oscilante (1) cu manevrare
prin rotatie-oscilatie sincronizati in plan axial dispuse simetric pe un ax central (2)
antrenate fiecare de cite un grup de motoare cu reactie (3) montat pe suprafata
elicoaripilor cu posibilititi de manevrare sincronizata prin rotatie-oscilatie in planul
acestora, care asigurd decolarea §i aterizarea verticala, precum st orientarea si

deplasarea mulitidirectionald in zbor a aparatului (4).
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