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Inventia se refera la un sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare
destinat echiparii avioanelor ultrausoare care executa misiuni de zbor pentru culegere de
date si supraveghere la nivel operational a zonelor periculoase, in cadrul indeplinirii unor
actiuni militare sau de aparare civila, ce includ operatiuni cum ar fi: cercetare, identificare de
obiective, monitorizare, culegeri si transmiteri de date in timp real.

La nivel mondial categoria vehiculelor aeriene fara pilot uman la bord (UAV) este in
plina dezvoltare si sunt cunoscute diverse solutii de realizare a unor asemenea vehicule de
mici dimensiuni avand in compunere echipamente de comanda, control si comunicatie,
utilizate pentru aplicatii in diverse domenii, cum ar fi agricultura, geografie, topografie,
supravegherea mediului sau in domeniul militar. Asemenea vehicule aeriene presupun
costuri ridicate si prezinta dezavantajul ca in cazul unor avarii ale legaturilor de comunicatie
cu punctul de comanda de la sol, nu pot fi controlate si nu mai pot fi recuperate. Sunt
cunoscute, de asemenea, diverse solutjii constructive de avioane ultrausoare cu pilot uman
la bord, care pot executa diverse misiuni militare sau civile; acestea prezinta dezavantajul
ca pun in pericol viata pilotului la survolarea unei zone periculoase, de exemplu o zona
contaminata nuclear, chimic sau bacteriologic.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia este de a asigura comanda unui avion
ultrausor fie in regim UAV autonom, fie in regim UAV controlat de la distanta (cu autonomie
limitata), dintr-un punct de comanda de la sol, cu sau fara operator uman si avand ca optiune
posibilitatea ca in cazul unor avarii ale legaurilor de comunicatie cu punctul de comanda de
la sol, comanda sa fie preluata in regim manual de catre un operator aflat la bordul avionului.

Sistemul de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare, conform inventiei, echipand
un avion ultrausor ce are in dotarea lui aparate uzuale pentru simpla comanda, surse de
energie de bord, mecanisme si dispozitive necesare pilotarii (servo-eleron, servo-frana,
servo-directie, servo-profundor, servo-gaz si servo-soc pentru comanda motorului) si
echipament de orientare GPS, rezolva problema tehnica prin aceea ca are in alcatuire un
subsistem de aparate de bord, pentru culegerea si prelucrarea datelor necesare zborului,
care cuprinde un echipament autopilot si care se afla in legaturi de comunicatie cu un
subsistem de aparate la sol, pentru comanda si controlul zborului, prelucrarea si afisarea
informatiilor, ce cuprinde o unitate de comunicatie, iar echipamentul autopilot are ih com-
punere un calculator de bord care primeste date privind traiectoria de zbor de la niste blocuri
de senzori de pozitie, de evolutie si de stare si care se afla in legaturi de comunicatie bilate-
rala pe de o parte cu sistemele de actionare ale mecanismelor si dispozitivelor necesare
pilotarii, iar pe de alta parte cu un terminal de date si in continuare cu o statie de
emisie-receptie, iar unitatea de comunicatie are in compunere un calculator de sol, care
stocheaza datele programului de zbor predefinit intr-o unitate de memorare, de unde le
extrage apoi si le transmite prin intermediul unui terminal de date si a unei statii de
emisie-receptie catre calculatorul de bord, care: executa automat programul de zbor pre-
definit, generand si transmitdnd comenzile pentru actionarea mecanismelor si dispozitivelor
avionului, proceseaza informatiile privind traiectoria de zbor primite de la blocurile de senzori
de pozitie, de evolutie si de stare, in raport cu informatiile programului de zbor predefinit;
generand comenzile necesare pentru controlul zborului si transmite informatiile procesate
sub forma de feed-back, la calculatorul de sol ce le memoreaza in unitatea de memorare i
le proceseaza, generand comenzile de corectie pentru controlul zborului, pe care le transmite
in sens invers pe aceleasi cai de comunicatie, catre calculatorul de bord. Programul de zbor
predefinit poate fi realizat printr- o pilotare initiala cu operator uman de la sol, care
manevreaza avionul prin transmiterea de semnale de telecomanda prin intermediul unei statji
de radiocomanda, pe timpul pilotarii initiale un receptor GPS, interconectat cu calculatorul
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de sol, stabileste pozitia curenta a avionului, permitand calculatorului de sol sa efectueze
diverse calcule cu privire la poziia relativa a aeronavei fata de unitatea de comunicatie sau
fata de alte repere, iar la momente prestabilite, calculatorul de sol realizeaza inregistrarea
si memorarea variabilelor de evolutie si de pozitie ale aeronavei, precum si a manevrelor
executate de pilotul de la sol, in unitatea de memorare, de unde ulterior acestea sunt
accesate de calculatorul de sol pentru realizarea in regim UAV autonom a tuturor zborurilor
de acelasi tip in aceleasi conditii. Calculatorul de sol afiseaza pe un display informatiile
feed-back primite de la calculatorul de bord, ceea ce permite unui operator de la sol sa
supravegheaze intregul sistem si in orice moment, in functie de infomatiile afisate, sa comute
pentru pilotare in regim UAV controlat de la distanta si sa introduca de la tastatura orice
comanda pentru manevrarea aeronavei, recuperarea acesteia, pornirea sau oprirea
echipamentelor auxiliare.

Prin utilizarea sistemului de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform
inventiei, se obtin urmatoarele avantaje:

- sistemul permite diverse variante de echipare a avionului ultrausor, pentru o gama
larga de misiuni militare cum ar fi: operatiuni de inspectie, supraveghere si recunoastere
asupra campului tactic, operatiuni de depistare a unor agenti de contaminare, operatiuni de
deservire ca antene temporare, operatiuni de identificare amic-inamic;

- sistemul permite diverse variante de echipare a avionului ultrausor, pentru o gama
larga de misiuni, misiuni de aparare civila si civile, cum ar fi: monitorizarea traficului, supra-
vegherea unor zone de frontiera inaccesibile, monitorizarea unor zone impadurite inaccesi-
bile, fotografierea unor zone de interes, de exemplu incendii de paduri, supravegherealocala
a unor activitafi criminale, vizualizarea pagubelor in cazul unor catastrofe locale, masurarea
emisiilor de fum, monitorizarea concentratiilor de agenti chimici la unele obiective
inaccesibile din agricultura sau industrie;

- sistemul permite utilizarea avionului pentru activitati de instruire pentru pilotare de
la sol in conditji reale, deoarece este eliminat riscul distrugerii accidentale in timpul zborurilor
de instruire si testare, pilotul uman aflat la bord putand prelua comanda in orice moment
critic al zborului autonom.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei, in legatura si cu fig. 1...3,
care reprezinta:

- fig. 1, schema de principiu a subsistemului de echipamente de bord;

- fig. 2, schema de principiu a subsistemului de echipamente de la sol;

- fig. 3, sistemul de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare.

Sistemul de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare, conform inventiei, cuprinde
un subsistem B de aparate de bord, pentru culegerea si prelucrarea datelor necesare
zborului, atasat unei platforme A purtatoare, suficient de mare pentru a permite prezenia
unui operator uman si un subsistem C de aparate la sol, pentru comanda si controlul
zborului, prelucrarea si afisarea informatiilor, atasat unei statii mobile terestre, iar subsis-
temului B de aparate de bord si subsistemului C de aparate la sol sunt interconectate prin
intermediul unui subsistem de comunicatie. Platforma A purtatoare este un avion ultrausor
care are in dotarea lui aparate uzuale pentru simpla comanda, surse de energie de bord,
mecanisme si dispozitive necesare pilotarii (servo-eleron, servo-frana, servo-direciie,
servo-profundor, servo-gaz si servo-soc pentru comanda motorului) si echipament de
orientare GPS. Utilizarea avionului dotat cu sistemul de pilotare conform inventiei poate fi
realizata fie in regim UAV (fara pilot la bord) autonom, fie in regim UAV controlat de la
distanta (cu autonomie limitatda), cu sau fara operator uman aflat in statia mobila terestra,
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operatorul uman indeplinind fie rolul de supraveghetor fie rolul de pilot de la sol. Este posibila
de asemenea, utilizarea avionului cu prezenta unui operator uman la bord, care poate prelua
pilotarea avionului in regim manual de la bord, in cazul ruperii legaturilor de comunicatie cu
statia mobila terestra.

Subsistemul B de aparate de bord are in alcatuire un echipament a autopilot, prin
intermediul caruia se realizeaza controlul zborului autonom. Echipamentul a autopilot,
include un calculator 1 de bord care primeste date privind traiectoria de zbor de la un
receptor 2 GPS. Pe calculatorul 1 de bord este instalata o aplicatie software ce asigura
interfettele specifice pentru primirea (intrarea) datelor sau informatiilor si, respectiv, pentru
transmiterea (iesirea) datelor sau informasiilor si anume:

- o interfata cu senzorii de date de zbor, prin intermediul careia calculatorul 1 de bord
primeste datele privind traiectoria de zbor, furnizate de un bloc 3 de senzori de pozitie, un
bloc 4 de senzori de evolutie, precum si de un bloc 5 de senzori de stare ce preia date
culese de niste receptori de presiune si anume, un receptor 6 de presiune totala si un
receptor 7 de presiune statica;

- o interfata prin intermediul careia calculatorul 1 de bord primeste date si informatii
de la un calculator 8 individual portabil (laptop). Calculatorul 8 individual portabil stocheaza
date si aplicatii software specifice misiunilor utilitare ale avionului, cum ar fi: harta sectorului
ce urmeaza afi survolat, traseele de zbor programate, programul de activitati utilitare, diversi
parametri prestabiliti ai misiunii. In situatiile in care la bordul avionului este prezent un
operator uman, calculatorul 8 individual portabil permite acestuia ca pe timpul misiunii de
zbor sa modifice manual, in timp real, parametrii de zbor si traseele programate;

- o interfata cu subsistemul de comunicatie, prin intermediul careia calculatorul 1 de
bord primeste date de la sol, furnizate de un terminal 10 de date, aflat in legatura de comu-
nicatie bidirectionala cu o statie 11 de emisie-receptie, prevazuta cu o antena 12 de comu-
nicatie. Interfata cu subsistemul de comunicatie asigura o legatura de comunicatie bidirec-
tionala Tntre calculatorul 1 de bord si terminalul 10 de date, astfel incat datele pot fi transmise
si in sens invers, de la calculatorul 1 de bord la terminalul 10 de date si in continuare, prin
statia 11 de emisie-receptie si antena 12 catre subsistemul C de aparate de la sol;

- o interfatd cu echipamentele de actionare ale avionului, prin intermediul careia se
asigura legaturi de comunicatie bidirectionale cu mecanismele si dispozitivele din dotarea
avionului, necesare comenzilor de pilotare (servo-eleron, servo-frana, servo-directie,
servo-profundor, servo-gaz si servo-soc pentru comanda motorului). Pe seama acestor
legaturi de comunicatie bidirectionale, pe de o parte calculatorul 1 de bord transmite infor-
matiile rezultate prin prelucrarea datelor de intrare (primite de la blocurile de senzori 3, 4, 5
de pozitie, de evolutie si de stare, de la calculatorul 8 individual portabil si/sau de la sol), sub
forma de comenzi de actionare a mecanismelor si dispozitivelor avionului, iar pe de alta
parte, calculatorul 1 de bord primeste date in regim de feed-back de la mecanismele si
dispozitivele avionului, care 1i permit sa opereze corectiile necesare pentru mentinerea
parametrilor de zbor.

In functie de misiunea pe care urmeaza sa o efectueze avionul, subsistemul B de
aparate de bord poate ingloba aparate 13 optionale, prevazute cu emitatoare, senzori utilitari
si antene radio.

Calculatorul 1 de bord monitorizeaza si conduce toate procesele ce se desfagsoara
la bordul avionului si anume:

- genereza comenzile necesare pentru controlul zborului aeronavei in mod autonom,
pe baza procesarii datelor provenite de la blocul 4 de senzori de evolutie si de la blocul 3 de
senzori de pozitie;
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- prelucreaza datele de la blocul 3 de senzori de pozitie si de la blocul 5 de senzori
de stare, transmitandu-le catre interfata cu subsistemul de comunicatie;
initiaza si supravegheaza functionarea echipamentelor de pe avion;

- executa automat programele de zbor conform misiunilor programate sau la primirea
comenzilor corespunzatoare de la sol.

Subsistemul C de aparate la sol, este amplasat intr-o statie terestra mobila, si are in
compunere o unitate b de comunicatie, care realizeaza, pe de o parte, transmisia codata
catre avion a semnalelor ce definesc comutarea pe regimurile UAV autonom sau UAV
controlat de la distanta, comenzile de pornire/oprire ale motorului avionului, precum si
intrarealiesirea din functie a unor echipamente optionale, iar pe de alta parte, receptia
informatiilor primite de la avion, respectiv coordonatele de zbor si\ alti parametri de interes
pentru diversele misiuni utilitare.

Unitatea b de comunicatie cuprinde un receptor 14 GPS, pentru comunicatia prin
satelit cu calculatorul 1 de bord, o statie 15 de emisie-receptie prevazuta cu o antena 16
pentru comunicatia cu statia 11 de emisie-receptie din compunerea echipamentului a
autopilot, precum si un calculator 17 de sol, care se afla in legatua de comunicatie
bidirectionala cu calculatorul 1 de bord. Calculatorul 17 de sol extrage si stocheaza date sau
informatii dintr-o si intr-o unitate 18 de memorare, prin intermediul unei aplicatii software care
asigura si interfetele specifice pentru primirea sau transmiterea datelor sau informatiilor si
anume:

- o interfata cu subsistemul de comunicatie, prin intermediul careia calculatorul 17 de
sol transmite date la subsistemul B de aparate de bord, cu ajutorul unui terminal 19 de date,
aflat in legatura de comunicatie bidirectionala cu statia de emisie-receptie 15 si antena 16,
ce transmite semnale la antena 12 de la statia de emisie-receptie 11 si mai departe prin
terminalul 10 de date, la calculatorul 1 de bord. Legatura de comunicatie bidirectionala
permite si vehicularea datelor sau informatiilor in sens invers, adica de la calculatorul 1 de
bord la subsistemul C de aparate la sol, prin intermediul terminalului 10, statiei 11 de
emisie-receptie cu antena 12 la antena 16 de la statia de emisie-receptie 15, si mai departe
cu ajutorul termnalului 19 de date, la calculatorul 17 de sol;

- o interfata cu o statie 20 de radiocomanda, prin intermediul careia calculatorul 17
de sol primeste semnale de telecomanda pentru a le transmite catre calculatorul 1 de bord
al echipamentului a autopilot;

- o interfata cu un calculator 22 individual portatabil (laptop), pe care sunt instalate
diverse aplicatii pentru interconectarea unor aparate 21 utilitare, optionale; in functie de
misiunea pe care urmeaza sa o efectueze avionul, aplicatiile de pe calculatorul 22 individual
portabil sunt descarcate pe calculatorul 17 de sol.

Aplicatia sofware instalata pe calculatorul 17 de sol permite acestuia sa realizeze
urmatoarele funcitii:

- afisarea in permanenta pe display, in mod grupat pe 3 zone dedicate, a informatiilor
privind: telecomanda; telemasura (coordonatele avionului); alti parametri de zbor (optionali
in functie de specificul misiunii);

- selectarea regimului: autonom/controlat, inclusiv selectarea comenzilor echipa-
mentelor optionale;

- activarea/dezactivarea de la tastatura a comenzilor de regim manual, oprire motor,
intrarealiesirea din functie a unor echipamente optionale;

- Inregistrarea si memorarea tuturor informatiior necesare, respectiv: parametrii de
pozitie, parametrii de evolutie, comenzile date de catre echipamentul a autopilot;
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- stabilirea in orice moment a pozitiei aeronavei si a statiei de la sol, fiind capabil sa
execute diverse calcule cu privire la distanta relativa intre aeronava si subsistemul de
control, aeronava si sol, aeronava si alte puncte necesare.

Terminalele finale 10 si 19 de date, adapteaza semnalele digitale la specificul liniei
de transmisie prin modulatii specifice si realizeaza urmatoarele:

- o linie de transmisie care permite vehicularea la distanta a informatiei pe sisteme
analogice de transmisie - unde electromagnetice;

- un circuit de date alcatuit din linia de transmisie si terminalele finale de date;

- 0 legatura de date ce presupune un protocol de comunicatie.

Protocolul de comunicatie stabilit, este respectat de catre calculatorul 1 de bord si de
catre calculatorul 17 de sol si cuprinde o modalitate de corectie a erorilor, in plus, acest
protocol mentine legatura bilaterala avion - sol, prin intermediul statiilor 11, 15 de
emisie-receptie, care au o acoperire de 20-25 Km si asigura receptia pentru:

- comanda codata de comutare pe unul din regimurile autonom/controlat;

- comenzi de comutare a regimului de lucru pentru echipamentele optionale;
coordonatele avionului si un numar optional de parametri ai zborului, in functie de specificul
misiunii de zbor.

Un operator uman aflat in statia terestra mobila, poate avea dupa caz, rolul de
supraveghetor al sistemului sau rolul de pilot al de la sol. Optional, un operator uman poate
fi prezent pe platforma A purtatoare, la bordul avionului, pentru cazurile in care legaturile de
comunicatie sol-avion s-ar pierde si comanda avionului trebuie preluata in regim manual.
Avionul ultrausor pe care este montat sistemul de pilotare de la sol conform inventiei, poate
executa misiuni de zbor in urmatoarele regimuri:

- in regim UAV (fara pilot la bord) autonom;

- in regim UAV controlat de la distanta (cu autonomie limitata);

- In regim de pilotare manuala de la bord - optional.

Pentru diverse tipuri de zbor (misiuni) ale avionului, la care acesta functioneaza in
regim UAV autonom, se realizeaza o pilotare initiala cu operator uman de la sol, care
manevreaza avionul prin transmiterea de semnale de telecomanda prin intermediul statiei
20 de radiocomanda. Pe timpul acestei pilotari, receptorul 14 GPS, interconectat cu
calculatorul 17 de sol, stabileste pozitia curenta a avionului, permitand calculatorului 17 de
sol sa efectueze diverse calcule cu privire la pozifia relativa a aeronavei fata de unitatea b
de comunicatie sau fata de alte repere. La momente prestabilite, aplicatia software instalata
pe calculatorul 17 de sol, realizeaza inregistrarea si memorarea variabilelor de evolutie si de
pozitie ale aeronavei, precum si a manevrelor executate de pilotul de la sol, in unitatea 18
de memorare. Datele astfel memorate in unitatea 18 de memorare se constituie intr-un pro-
gram de zbor predefinit, care, ulterior este accesat de calculatorul 17 de sol pentru realizarea
in regim UAV autonom a tuturor zborurilor de acelasi tip si Tn aceleasi conditii. Programul de
zbor astfel predefinit se poate completa cu alte informatii privind diversele activitati utilitare
ce sunt descarcate in calculatorul 17 de sol prin intermediul calculatorului 22 individual
portabil.

Calculatorul 17 de sol transmite comenzile conform programului si informatiilor pre-
definite catre echipamentul a autopilot, prin intermediul terminalului 19 de date, al statiei 15
de emisie-receptie aflata in legatura de comunicatie cu stafia 11 de emisie receptie si mai
departe prin intermediul terminalului 10 de date si al interfetei cu subsistemul de comunicatie,
catre calculatorul 1 de bord. Calculatorul 1 de bord executa automat programul de zbor pre-
definit, generand si transmitdnd comenzile pentru actionarea mecanismelor si dispozitivelor
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avionului (servo-eleron, servo-frana, servo-directie, servo-profundor, servo-gaz si servo-soc
pentru comanda motorului). In acelasi timp, calculatorul 1 de bord primeste si informatii
privind traiectoria de zbor de la blocul 3 de senzori de pozitie, blocul 4 de senzori de evolutie,
precum si de la blocul 5 de senzori de stare, proceseaza respectivele informatii in raport cu
informatiile programului predefinit de zbor si pe de o parte, genereaza comenzile necesare
pentru controlul zborului, iar pe de alta parte, transmite informatiile sub forma de feed-back,
prin terminalul 10 de date, statiile 11, 15 de emisie-receptie si terminalul 19 de date, la
calculatorul 17 de sol. Informatjile astfel transmise sunt afisate in zona dedicata pe display-ul
calculatorului 17 de sol si sunt memorate in unitatea 18 de memorare. Prin procesarea
acestor informatji, calculatorul 17 de sol realizeaza controlul zborului si transmite automat
corectiile necesare, in sens invers pe aceleasi cai de comunicatie, catre calculatorul 1 de
bord.

Totodata, operatorul de la sol supravegheaza intregul sistem de la display-ul calcula-
torului 17 de sol si in orice moment, in functie de infomatiile afisate, poate sa comute pentru
pilotare in regim UAV controlat de la distanta si sa introduca de la tastatura orice comanda
pentru manevrarea aeronavei, recuperarea acesteia, pornirea sau oprirea echipamentelor
auxiliare.

In cazul in care la bordul avionului este prezent un operator uman, calculatorul 8
individual portabil permite acestuia ca pe timpul misiunii de zbor sa modifice manual, in timp
real, parametrii de zbor si traseele programate. Totodata, in cazul ruperii legaturilor de
comunicatie cu statia mobila terestra, operatorul uman de la bord poate prelua pilotarea
avionului in regim manual.
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Revendicari

1. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare, care echipeaza un avion
ultrausor ce are in dotarea lui aparate uzuale pentru simpla comanda, surse de energie de
bord, mecanisme si dispozitive necesare pilotarii (servo-eleron, servo-frana, servo-direciie,
servo-profundor, servo-gaz si servo-soc pentru comanda motorului) si echipament de
orientare GPS, caracterizat prin aceea ca, are in alcatuire un subsistem (B) de aparate de
bord, pentru culegerea si prelucrarea datelor necesare zborului, care cuprinde un
echipament (a) autopilot si care se afla in legaturi de comunicatie cu un subsistem (C) de
aparate la sol, pentru comanda si controlul zborului, prelucrarea si afisarea informatiilor, ce
cuprinde o unitate (b) de comunicatie, iar echipamentul (a) autopilot are in compunere un
calculator (1) de bord care primeste date privind traiectoria de zbor de la niste blocuri (3, 4,
5) de senzori de pozitie, de evolutie si de stare si care se afla in legaturi de comunicatie
bilaterala pe de o parte cu sistemele de actionare ale mecanismelor si dispozitivelor nece-
sare pilotarii, iar pe de alta parte cu un terminal (10) de date si in continuare cu o statie de
emisie-receptie (11), iar unitatea (b) de comunicatie are in compunere un calculator (17) de
sol, ce stocheaza datele programului de zbor predefinit intr-o unitate (18) de memorare, de
unde le extrage apoi si le transmite prin intermediul unui terminal (19) de date si a unei statii
(15) de emisie-receptie catre statia (11) de emisie-receptie, terminalul (10) de date si mai
departe catre calculatorul (1) de bord, care:

- executa automat programul de zbor predefinit, generand si transmitdnd comenzile
pentru actionarea mecanismelor si dispozitivelor avionului;

- proceseaza informatiile privind traiectoria de zbor primite de la blocurile (3, 4, 5) de
senzori de pozitie, de evolutie si de stare, in raport cu informatiile programului de zbor pre-
definit; generdnd comenzile necesare pentru controlul zborului;

- transmite informatiile procesate sub forma de feed-back, prin terminalul (10) de
date, statiile (11, 15) de emisie-receptie si terminalul (19) de date, la calculatorul (17) de sol,
care le memoreaza in unitatea (18) de memorare si le proceseaza, generand comenzile de
corectie pentru controlul zborului, pe care le transmite in sens invers pe aceleasi cai de
comunicatie, catre calculatorul (1) de bord.

2. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ca, programul de zbor predefinit poate fi realizat printr-o pilotare
initiala cu operator uman de la sol, care manevreaza avionul prin transmiterea de semnale
de telecomanda prin intermediul unei statii (20) de radiocomanda, pe timpul pilotarii iniiale
un receptor (14) GPS, interconectat cu calculatorul (17) de sol, stabileste pozitia curenta a
avionului, permitand calculatorului (17) de sol sa efectueze diverse calcule cu privire la pozi-
tia relativa a aeronavei fata de unitatea (b) de comunicatie sau fata de alte repere, iar la
momente prestabilite, calculatorul (17) de sol realizeaza inregistrarea si memorarea variabi-
lelor de evolutie si de pozitie ale aeronavei, precum si a manevrelor executate de pilotul de
la sol, in unitatea (18) de memorare, de unde ulterior acestea sunt accesate de calculatorul
(17) de sol pentru realizarea in regim UAV autonom a tuturor zborurilor de acelasi tip in
aceleasi conditii.

3. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform revendicarilor 1
si 2, caracterizat prin aceea ca, subsistemul (C) de echipamente de sol mai cuprinde un
calculator (22) individual portabil prin intermediul caruia in calculatorul (17) de sol pot fi
descarcate informatii predefinite privind diversele activitaii utilitare si care sunt confinute in
programul de zbor predefinit.
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4. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform revendicarilor 1
si 2, caracterizat prin aceea ca, calculatorul (17) de sol afiseaza pe un display informatiile
feed-back primite de la calculatorul (1) de bord, ceea ce permite unui operator de la sol sa
supravegheaze intregul sistem si in orice moment, in functie de infomatiile afisate, sa comute
pentru pilotare in regim UAV controlat de la distanta si sa introduca de la tastatura orice
comanda pentru manevrarea aeronavei, recuperarea acesteia, pornirea sau oprirea
echipamentelor auxiliare.

5. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform revendicarilor 1
si 2, caracterizat prin aceea ca, subsistemului (B) de aparate de bord mai cuprinde un
calculator (8) individual portabil care permite unui operator uman aflat la bordul avionului sa
modifice manual, in timp real, parametrii de zbor si traseele programate.

6. Sistem de pilotare de la sol pentru avioane ultrausoare conform revendicarilor 1,
2 si 5, caracterizat prin aceea ca, un operator uman aflat la bord poate prelua pilotarea
avionului in regim manual, in cazul ruperii legaturilor de comunicatie cu statia mobila
terestra.
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