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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un procedeu de modificare a
geometriei si configuratiei dispozitivelor de zbor fara
pilot, de tip vertical si la un dispozitiv de zbor prin care
acest procedeu este implementat in scopul optimizarii
continue a performantelor si stabilitétii aeronavei in
timpul zborului. Procedeul conform inventiei consta in
utilizarea unui sistem culisant pe care este montat un
motor (C) sau un grup de motoare (104 si 105) cu
orientare fixa dispuse in zone cu gradient de presiune
induse din fluxul de aer generat de elicea unui dispozitiv
de zbor fara pilot si orientat de o aripa portanta,
sistemul poate fi actionat si stramutat cu ajutorul unor
ghidaje in lungul unui fuzelaj (D) cu ajutorul unui meca-
nism care cuprinde un sector (106) filetat si un servo-
motor (5) de tip pas cu pas, deplasarea acestui suport
care culiseaza si care sustine un motor (3) anterior fixat
rigid, respectiv grupul de motoare (104 si 105) ante-
rioare fixate rigid, se realizeaza in functie de modul de
comanda a autopilotului pentru eliminarea oricarei per-
turbatii sau oscilatie periculoasa determinatéd de o
sarcina (7) transportata. Dispozitivul conform inventiei
cuprinde un ansamblu de motoare (A-B) plasate ante-
rior, basculante in plan vertical dispuse in partea din
fata a unui fuzelaj (D) si adaptabile pentru a genera un

flux dinamic de aer, un fuzelaj (D), o aripa principala si
un motor (C) sau un grup de motoare (104 si 105) cu
orientare fixa dispuse in partea posterioara montate pe
un corp (6) care poate culisa in lungul fuzelajului (D) cu
ajutorul unor ghidaje.
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1. Descrierea inventiei
- Inventia se refera la un procedeu de modificare a geometriei si configuratiei dispozitivelor
de zbor fara pilot de tip vertical take off or landing (VTOL) si la un dispozitiv de zbor prin care
acest procedeu este implementat in scopul optimizarii continue a performantelor si stabilitétii
aeronavei in timpul zborului.

Dispozitivele de zbor fara pilot (Unmanned Aerial Vehicle - UAV) cu decolare si aterizare
pe verticala (VTOL) sunt mijloace care pot asigura transportul aerian, folosind avantajele dronelor
de tip multi-rotor care pot decola si ateriza vertical cu avantajul utilizirii fortei de portanta ce
actioneazd in cazul dronelor de tip aripa fixa in timpul zborului.

In cazul transportului de greutdfi si materiale cu masa variabila cum ar fi in cazul
sistemelor folosite in stropirile culturilor agricole sau in cazul interventiilor medicale de
dezinfectare/ preventie, distributia maselor componentelor dronei in timpul zborului se modifica
ceea ce conduce la dificultiti in controlul dronei. In acest sens, pentru lucrérile agricole in care se
utilizeaza materiale lichide sau in cazul deplasérii de greutiti cu dimensiuni mari, se utilizeazi la
ora actuala sisteme cu structura si configurafie fixa — ori sisteme cu aripa fixa ori sisteme de tip
single rotor sau multi-rotor. In acest sens, pentru un sistem de tip VTOL ce se poate configura si
optimiza in timpul zborului pentru o pozifie stabila si un control eficient chiar in conditiile de
modificare continua a pozitiei centrului de masa.

Procedeul si dispozitivul de zbor cu posibilitate de modificare a geometriei si configuratiei
pot fi utilizate la transportul maselor variabile, a substantelor lichide care prezinta forte de inertie
centrifuge care destabilizeazi aeronava in timpul zborului sau a sarcinilor cu dimensiuni mari care
conduc la perturbatii sau balansari si oscilafii destabilizatoare in timpul zborului.

Atat in cazul aeronavelor si dronelor cu motoare fixe cat si in cazul aeronavelor /dronelor

cu motoare care sunt plaste la extremitifile elementelor mobile de control, modificarea masei

sarcinii transportate va conduce la modificéri ale pozitiei centrului de masa al aparatului. Conditia
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in care centrul de greutate total este plasat in fata centrului fortelor portante in timpul zborului in
scopul evitdrii aparitia efectului de Stall (i.e. inclinarea excesiva a bordului de atac pana la
desprinderea stratului limiti si pierderea portantei). In cazul general, centrul de greutate va trebui
sa fie anterior pozifiei fortelor de portanta.

Procedeul de modificare a configuratiei in timpul zborului si dispozitivul prezentat permite
optimizarea dinamica a tinutei de zbor, o stabilizare a aeronavei in cazul actiunii unor forte
perturbative sau modificdri bruste ale pozifiei centrului de masa a sarcinii care este transportata
sau in cazul deplasdrii unor sarcini de dimensiuni mari ce dezvolta oscilatii sau balansari
periculoase in timpul zborului
- Din brevetul CN_106218887 se cunoaste un dispozitiv care permite decolarea si aterizarea
unei aeronave pe verticala folosind un numar de motoare fixe. Nu are insd configuratie variabila
in lungul fuzelajului.

Din brevetul CN_207000818 U se cunoaste un dispozitiv care permite decolarea si aterizarea unei
aeronave pe verticala folosind un numir de motoare basculante. Configuratia variabila cu
deplasare in lungul fuzelajului insa nu este posibila.

Din brevetul ES 2008200 A6 se cunoagte un dispozitiv care permite decolarea si aterizarea unei
aeronave folosind motoare basculante plasate la capetele aripii. Configuratia variabila cu deplasare
in lungul fuzelajului 1ns3 nu este posibila.

Din brevetul ES_2008200_A6 se cunoagte un dispozitiv care permite decolarea si aterizarea unei
aeronave pe verticala folosind un numar de motoare basculante. Nu are insa configuratie variabila
in lungul fuzelajului.

De asemenea, in brevetul WO 2019212744 Al e cunoaste un dispozitiv care permite decolarea
si aterizarea unei aeronave folosind motoare basculante plasate la capetele aripii. Configurafia
variabila cu deplasarea unui grup propulsor in lungul fuzelajului insi nu este posibila.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este optimizarea si cregterea stabilititii aeronavei in
timpul zborului folosind un sistem culisant in lungul fuzelajului pentru eliminarea oscilatiilor
provocate de sarcina transportati sau de perturbatiile din timpul zborului

Drona, conform inventiei, rezolva problema tehnica a instabilititii produse la transportul unor
sarcini mari si care pot produce oscilafii si perturbatii in timpul zborului si inldturd dezavantajele,

prin aceea ca folosind un sistem culisant care sa deplaseze motorul/motoarele anterioare in lungul
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fuzelajului se pot atenua oscilatiile si deplasérile bruste ale centrului de masa, fiind un sistem de
filtrare activ

Drona, conform inventiei, are urmitoarele avantaje: - elimina in mod activ perturbatiile si
oscilatiile care induc instabilitate in timpul zborului, se utilizeazi servo -motoare de cuplu mare
respectiv motoare pas cu pas care nu necesita consum mare de energie fiind optimizat consumul
la bordul aeronavei si nu se folosesc regimuri de turatii ridicate pentru grupul de propulsie aflat in
partea anterioara.

Este prezentat, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, in legatura cu figurile
1..4.

Fig. 1 - fotografie prototip functional cu prezentarea elementelor principale

Fig. 2 - schita cu elementele componente ale unui dispozitiv VTOL cu 3 motoare

Fig. 3 - schita cu elementele componente ale unui dispozitiv VTOL cu 3 motoare cu expunerea
sistemului activ de filtrare si eliminare de perturbatii folosind un singur motor posterior

Fig. 4 - schita cu elementele componente ale unui dispozitiv VTOL cu 4 motoare cu expunerea
sistemului activ de filtrare si eliminare de perturbatii folosind un grup de doua motoare posterioare

O aeronavi de tip UAV cu capacitate de decolare si aterizare verticala (VTOL) cuprinzand
un ansamblu de motoare plasate anterior (A - B) basculante in planul vertical aflate in partea din
fata a fuzelajului si adaptabile pentru a genera un flux de aer in scopul realizirii unui flux dinamic
de aer si permitdnd zborul vertical pentru decolare si aterizare sau zbor orizontal pe baza fortei de
portanta (Fig. 1) un fuzelaj (D), o aripa principald si un motor (C) sau un grup de motoare cu
orientare fixa plasate in partea posterioara montate pe un suport care poate culisa in lungul
fuzelajului cu ajutorul unor ghidaje. Dispozitivul este caracterizat prin aceea ci aripa ce dezvolta
forta portanta, fara nici un mecanism de balamale, are un unghi de incidenta constant, respectiva
aripd dezvoltind forta de portanta ce contracareazid greutatea aeronavei in timpul zborului
orizontal.

Procedeul de control al atitudinii §i pozifiei in timpul zborului precum si pentru procedeul
de control si eliminare activa a oscilatiilor si perturbatiilor din timpul zborului aeronavei se bazeaza
pe utilizarea sistemului culisant pe care este montat motorul (C) sau motoarele cu orientare fixa
(104) si (105) aflate in zone cu gradient de presiune induse din fluxul de aer generat de elice si
orientat de aripa portanti. Sistemul culisant poate fi acfionat si strimutat cu ajutorul unor ghidaje

in lungul fuzelajului cu ajutorul unui angrenaj/mecanism ce cuprinde un sector file

g e
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servo -motor de tip pas cu pas (5). Deplasarea acestui suport ce culiseazi si care sustine motorul
anterior (3) fixat rigid / respectiv grupul de motoare anterioare (104) si respectiv (105) fixate rigid
se realizeaz in functie de modul de comanda a autopilotului pentru eliminarea oric#rei perturbatii
sau oscilatie periculoasa determinati de sarcina transportata (7)

Elicele anterioare sunt cuplate la motoarele (A) si (B) cu turatie variabila, grupul propulsor
plasat anterior fiind orientat si basculat in plan vertical pentru propulsarea aeronavei in toate
modurile de zbor, inclusiv zbor vertical, zbor orizontal §i zbor de tranzifie intre zbor vertical §i
orizontal prin intermediul unui ax (¢) comandat de un servomotor de cuplu mare (d).

Drona, conform inventiei, confine un filtru activ folosind un sistem culisant comandat de
un motor de tip pas cu pas si prezinta avantajul posibilitifii eliminare active a oscilatiilor cu
frecvente joase care pot devia sau perturba zborul stabil. In caz contrar, fira acest procedeu activ
de filtrare si fard acest dispozitiv aceste oscilatii sunt lasate sa fie atenuate in mod natural, fiind

uneori dificil de controlat zborul in prezenta lor.
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Revendiciri ;

1. O aeronava de tip UAV cu capacitate de decolare si aterizare verticald cuprinzand ansamblu de
motoare plasate anterior (A - B) basculante in planul vertical aflate in partea din fata a fuzelajului
si adaptate pentru a genera un flux de aer peste aripa fixa in scopul realizérii unui flux dinamic de
aer §i permitand zborul vertical pentru decolare si aterizare sau zbor orizontal pe baza fortei de
portanta caracterizat prin aceea cd aripa ce dezvolta forta portanta, fird niciun mecanism de
balamale, avand un unghi de 1nc1den;a constant, respectiva aripd care poarta greutatea aeronavei
in timpul zborului orizontal; un fuzelaj (D) si mijloace de control al atitudinii §i pozitiei in timpul
zborului precum si un dispozitiv activ de filtrare si eliminare a oscilatiilor si perturbatiilor din
timpul zborului aeronavei ce utilizeaza un sistem culisant pe care este montat motorul anterior
orientat fix in planul vertical (C) sau motoarele anterioare (104 -105) orientate in planul vertical
aflate in zone cu gradient de presiune induse din fluxul de aer generat de elice si orientat de aripa
portanti; elicele anterioare (A) si (B) sunt cuplate la motoarele cu turatie variabila (a) si (b), grupul
propulsor fiind orientat si basculat in plan vertical pentru propulsarea acronavei in toate modurile
de zbor, inclusiv zbor vertical, zbor orizontal §i zbor de tranzitie intre zbor vertical §i orizontal prin
intermediul unui ax (¢) comandat de un servomotor de cuplu mare (d); elicea aflata in partea din
spate (C) sau grupul de elice (104) si (105) sunt montate fix pe un corp culisant (6) ce poate fi
actionat si strAmutat cu ajutorul unor ghidaje in lungul fuzelajului, cu ajutorul unui angrenaj ce
cuprinde un sector filetat (106) si un servo-motor de tip pas cu pas (5), rolul fiind de a se modifica
configuratia in timpul zborului si de a se elimina in mod activ perturbatiile si modificérile pozitiei
centrului de greutate pentru obtinerea stabilititii in timpul zborului.

2. Aeronava conform revendicérii 1, in care este inclus respectivul sistem de filtrare activa prin
modificarea dirijata prin translatare in lungul fuzelajului a pozitiei motoarelor din spate in scopul
obtinerii unor stabiliti{i aerodinamice.

3. Aeronava conform revendicdrii 1, in care este inclus si utilizat un sistem de filtrare activa a
oscilatiilor si perturbatiilor din timpul aterizirii si decoldrii, prin modificarea dirijata prin
translatare in lungul fuzelajului a pozifiei motoarelor din spate in scopul obtinerii unor stabilitati
aerodinamice si simultan prin orientarea motoarelor anterioare prin basculare in plan vertical.

4. Aeronavi conform revendicdrii 1, in care este inclus si utilizat un sistem de filtrare activa a
oscilatiilor si perturbatiilor din timpul modificdrilor de directie, prin modificarea dirijata prin
translatare in lungul fuzelajului a pozitiei motoarelor din spate in scopul obtinerii unor stabilitati
aerodinamice si simultan prin orientarea motoarelor anterioare prin basculare in plan vertical.
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