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Bezpilotni prostiredek

Oblast techniky

Vynalez se tyka bezpilotnich prostiedkid (UAV).

Dosavadni stav techniky

V soucasné dob¢ se vyuzivaji k prizkumtim oblasti bezpilotni prostiedky, které jsou koncipovany bud’
jako plosniky, nebo jako multikoptéry.

Oba stroje jsou t&€z8i nez vzduch. Plosnik vyuZziva k tvorbé vztlaku nutného pro lets nepohyblivé nosné
plochy a startuje zpravidla z horizontalni drahy, pfipadné z katapultovaciho zatfizeni, nebo vertikalng,
pokud zafizeni obsahuje zdroj tahu plsobici ve vertikalnim sméru. Multikoptéra vyuziva k tvorbé
vztlaku rotujici nosné plochy a startuje vertikalné.

Nevyhodou plosniku je potieba vzletové a pfistavaci plochy, nebo jiné¢ho startovaciho zafizeni.
Zminény koncept umoziujici vertikalni start pak ptfedstavuje nevyhodu ptidavné hmotnosti zdroji
vertikalniho startu/pfistani nesené béhem dominantni ¢asti mise v horizontalnim letu.

Nevyhodou multikoptér je predevsim jejich nizka rychlost letu, ktera se nevyrovna rychlosti plosniku
pii srovnatelnych spotfebach energie v pohonné jednotce. Dominantni nevyhodou multikoptér je jejich
vysoka energetickd naroc¢nost a z toho vyplyvajici bud’ krat§i operacni dolet zafizeni, nebo sniZeni
hmotnosti uzite¢ného nakladu ve prospéch extra hmotnosti zdroje energie pohonnych jednotek na
palub¢ zafizeni.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky jsou do zna¢né miry odstranény bezpilotnim prostredkem podle tohoto
vynalezu. Jeho podstatou je to, Ze obsahuje multikoptéru, ktera je opatiena zafizenim pro piipojeni
plosniku pro dopravu plosniku do mise a zachytavacim zafizenim pro opctovné spojeni plosniku a
multikoptéry za letu v etapé pted vertikalnim pfistanim spojeného modulu.

Ve vyhodném provedeni je multikoptéra opatiena zdrojem energic a/nebo dobijecim zatfizenim pro
dodani energie plosniku a/nebo multikoptéie pii doprave plosniku do mise.

Pohon multikoptéry nebo cela multikoptéra mtize byt sklopna do polohy odpovidajici dal§imu pohonu
plosniku.

Uvedené feSeni predstavuje spolupraci dvojice bezpilotnich prosttedkil, z nichZ jeden je koncipovan
jako plosnik a druhy jako multikoptéra. Oba letouny jsou dimenzovany tak, aby v rezimu, kdy operuji
jako jeden spojeny funkéni celek, byla multikoptéra schopna poskytnout dostatecny tah pohonnych
jednotek pro vertikalni let sestavy, naopak plosnik bude vztlakem svych nosnych ploch schopen
zajistit vodorovny let celku. Obé UAV jsou schopna pracovat i v autonomnim rezimu, tedy bez
podpory druhého. Pfinosem tohoto uspotadani je, Ze sestava UAV miize pracovat v n¢kolika rezimech,
které vyrazné zvySuji moznosti jejiho nasazeni.

Zakladnim a soucasné nejjednodussim rezimem je vyuziti multikoptéry jakoZto pomocného systému
pro svisly vzlet plo$niku. Pocate¢ni faze vzletu je fizena pouze multikoptérou. Po dosazeni letové
hladiny se aktivuje pohonna jednotka letounu, ten se odpouta a pokracuje ve vlastni misi, zatim co
multikoptéra pfistane pobliz mista vzletu.
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Druhy rezim predpoklada vyuZziti multikoptéry i béhem vodorovného letu, kdy sestava zaujme takovou
polohu, Ze pohon multikoptéry spolupracuje s pohonem letounu a umozni tak dosazeni vyssi letové
rychlosti. Multikoptéra soucasné funguje jako zasobnik energie. Tim zplisobem miize byt v krat§i dobé
dosazeno cilové oblasti, pficemz prakticky nedochazi k ¢erpani energie z letounu. K rozdé¢leni sestavy
dochazi az nad cilovou oblasti, letoun dale vykonava svou misi, multikoptéra se opét vraci k mistu
vzletu.

Poslednim rezimem je rezim navratovy, kdy s vyuZzitim jednoduchého zachytného systému dojde k
opétovnému propojeni obou UAV a sestava jako celek prejde do vertikalniho letu a pfistane na
uréeném miste.

Toto feSeni umoznuje vertikalni vzlet a pfistani letounu bez naroku na vzletovou a pfistavaci drahu
ptfipadné startovaci zafizeni napf. katapult a bez naroku na Cerpani energie z vlastniho zdroje v této
ve form¢ zdvihovych pohonnych jednotek a zasoby energie baterie nebo palivo pro vzlet a ptistani.
Tim dojde k vyraznému prodlouZzeni doby trvani vlastni mise. Ta mlze byt jest¢ prodlouzena, pokud
je vzletovy/piistavaci systém vyuzit po ¢ast mise napi. piclet do vzdaleného opera¢niho prostoru jako
energeticky zasobnik letounu.

Objasnéni vykresu

Vynalez bude podrobné&ji popsan na prikladném provedeni s pomoci pfilozenych vykresi, kde na Obr.
1 je znazornén piikladna sestava plosniku a multikoptéry v axonometrickém pohledu, kde se plosnik
nachazi na multikoptéte. Na Obr. 2 je zndzornéna v axonometrickém pohledu sestava plosniku a
multikoptéry, kde se plosnik nachazi pod multikoptérou. Obr. 3 znazorfiuje schéma vypusSténi a
zachyceni plosniku multikoptérou.

Priklady uskute¢néni vynalezu

Reseni spoéiva v propojeni dvou principalng odlignych koncepei bezpilotnich prostiedkd, které spojuji
jejich vyhody. Vzletova/pristavaci ¢ast systému je feSena jako multikoptéra optimalizovana pro letovy
rezim blizky visu, ktera zajist'uje primarné vzlet a ptipadné i piistani celého systému. Neseny UAV ve
formé plosniku je pak navrZen piedev§im s ohledem na konani mise s maximalni vyuzitelnou dobou
letu. Vzajemna komunikace v kombinaci sjednoduchym zachytnym systémem pak umozni
jednoduché rozdéleni a op&tovné spojeni systému a to v obou moznych konfiguracich, kdy je plosnik
pted vzletem nebo po opétovném spojeni upevnén na horni strané multikoptéry, nebo naopak na jeji
spodni strané.

Prumyslova vyuzitelnost

Takto koncipovany bezpilotni prostfedek podle tohoto technického feSeni nalezne uplatnéni zejména
pfi monitorovani terénu se Spatnou dostupnosti, dale v oblastech kde neni moznost vyuZziti
horizontalnich ploch pro start a pfistani plosnikli, ptipadné pouze pro piistani v piipadech, kdy je ke
startu plosnikid pouzito katapultovaci zatizeni.

PATENTOVE NAROKY
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1. Bezpilotni prostfedek, vyznacujici se tim, Ze obsahuje multikoptéru, ktera je opatfena zafizenim
pro pripojeni plosniku pro dopravu plosniku do mise a zachytavacim zafizenim pro opétovné spojeni
plosniku a multikoptéry za letu v etap€ pred vertikalnim ptistanim spojené¢ho modulu.

2. Bezpilotni prosttedek podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze multikoptéra je opatiena zdrojem
energie a/nebo dobijecim zatizenim pro pro dodani energie plos$niku a/nebo multikoptéte pii doprave
plosniku do mise.

3. Bezpilotni prostiedek podle kteréhokoliv z piedchozich narokil, vyznadujici se tim, Ze pohon
multikoptéry je sklopny do polohy odpovidajici dal§imu pohonu plo$niku.

2 vykresy
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