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Nazev ptihlasky vynalezu:
Systém s ploSinou pro start a pFistdvani
bezpilotniho létajiciho prostfedku

Anotace:

Systém s plosinou pro start a pfistavani bezpilotniho
létajiciho prostiedku obsahuje pfistavaci rost (3)

z elektricky vodivého materidlu tvofeny alespoii dvéma
piekryvajicimi se rosty s otvory pro alespori tfi pfistavaci
patky (11) a alespoii jednu kontaktni patku (12), umisténé
na pfistavacich podpérach (10) létajiciho prostiedku.
Spodni €ast kontaktni patky (12) je rozdélena na dvé
vodivé, ale vzajemné elektricky izolované, asti (13 a 14)
s mezilehlou izolacni ¢asti (15). Obé ¢asti pfistavaciho
ro§tu (3) jsou orientovany vzdjemné paralelné

v horizontalni poloze a jednotlivé ¢asti jednoho nebo
obou jeho rotid, jsou od sebe vzdjemné elektricky
izolované a alespon jeden je pfipojen na zdroj elektrické
energie.
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Systém s ploSinou pro start a pristavani bezpilotniho létajiciho prostredku.

Oblast techniky

Vynalez se tykd systému pro zajisténi semi-automatické spravy provozu bezpilotni,
dalkové ovladané helikoptéry. Systém je urfen kintegrovanému navadéni, Frizeni
pristavacitho manévru, mechanickou fixaci a ochranu bezpilotniho prostiedku pred vlivy
prostiedi a pfi transportu a kobnové (dobijeni) energetickych zdroji helikoptér

s nezavislym elektrickym pohonem bez zdsahu lidské obsluhy.

Dosavadni stav techniky

V soucasnosti existujici FeSeni tilohy navedeni helikoptéry na misto pristani a realizace
prislusného pristavactho manévru je vedeno pievdzné postupy opirajici se o lidskou
obsluhu. Nasledné, po dokonéeni pristavaciho manévru je nezbytné stroj zajistit, jak
mechanicky, tak jej v mnohych ptipadech ochranit pred dal$imi vlivy okolniho prostredi,
napt. povétrnosti, vibracemi a setrvaénymi silami v ptipadé jeho dal$iho transportu

spolecné se zafizenim pro jeho pristavani - heliportem.

Pro dalsi nebo trvaly provoz helikoptéry je nezbytné obnovovat energetické zdroje, tj.
palubni baterie, pro jeji elektricky pohon. To lze ucinit bud’ vyménou ptislusné baterie,
nebo jejim dobitim, pfi¢emZz v obou piipadech je nezbytnd mechanickd manipulace

s helikoptérou, resp. jejimi ptislusnymi souc¢astmi.

Veskeré predchozi postupy, nezbytné pro vyuzivani a udrZeni provozu helikoptéry jsou
vsouasné dobé provadény bud manualné, tj. obsluhou, nebo poloautomaticky
s vyuzitim vhodné kombinace existujicich feSeni. Provedeni existujicich fe$enf jsou velmi
riznoroda. Patentni spis CN103754288 - Movable heliport, popisuje pohyblivou ploSinu
pro start a pristavani helikoptér s obecnym pohonem. Provedeni této ploSiny je ve formeé
voziku, jenZ umoziiuje pozemni transport celého heliportu. Pri startu a pristani je ploSina
vyzvednuta z ochrany stén voziku, po pristani je ploSina zasunuta mezi ochranné stény

voziku. Systém neobsahuje jakékoliv zafizeni pro Gcely nabijeni pohonnych baterii
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helikoptéry. Spis DE102013004881 - Lande- und (Akku)Aufladestazion - mit Kontakt
oder Kontaklos - fiir einzelne oder mehrere im Verbund ferngesteurte oder automatish
fliegende Drohnen mit Drehfliigeln - UAVs/Flugroboter/Multikopter, popisuje zafizeni
pro pristavani a start bezpilotnich letovych prostiedki - helikoptér, dronti. Stroj je ve své
spodni ¢asti vybaven Kontaktnim zafizenim ve tvaru kuzZele a pristavaci stanice - heliport
obsahuje komplementarni sestavu ve tvaru nalevky, do které stroj pfistane. Obé dvé ¢asti
pristavaciho systému zajisti pfesné finalni polohovani stroje v posledni fazi jeho pristani.
V tomto provedeni se prostiednictvim propojeni pristavaciho kuZele a nalevky pristavaci
zékladny nabizi moZnost dobijeni palubnich baterii stroje bud kontaktnim, nebo
bezkontaktnim zplsobem. Alternativnim postupem obnovy baterii stroje je jejich
mechanickd vyména manipulanimi prostfedky umisténymi v  pristavacim
kuZelu/nalevce. Nevyhodami ptedchoziho FeSeni je vysokd pozadovand presnost polohy
pfistdni a nepfipravenost systému k mechanické fixaci a uzamdceni stroje v pristavaci
zékladné. Mimoto, v tomto systému nejsou u¢inéna Zadna dal$i opatfeni k eliminaci
jinych negativnich vlivii okolniho prostfedi na stroj po pristani. Spis DE102007003458 -
Power supply device for battery-operated small aircraft, has charging device provided for
recharging rechargeable battery after implementing flight mission of small aircraft, and
landing and loading platform attached to battery magazine, popisuje feSeni pfistavaci
plodiny pro start a pfistani malych bezpilotnich 1étajicich prostredki. Pozice létajiciho
prostiedku na a viéi pfistavaci plosiné je ur¢ovana vhodnymi optickymi senzorovymi
systémy a senzory tlaku je$té ve vzduchu, tésné pred dokonéenim pfristani. Cilem je
létajici prostfedek spravné polohovat k umoznéni néasledné vymény palubnich baterii.
Pfredmétem tohoto patentniho spisu je téZ popis moznosti FeSeni systému vymény baterii
a popis bezkontaktniho zplisobu dobijeni baterii na palubé stroje. Néktera ze zde
navrzenych FeSeni vyZaduji pouziti slozZitych mechanickych systémi s velkym dosahem
plisobnosti, jejichz aplikace miize byt problematicka. Patentni spis W02014007705 -
Landing arresting system for vertical take-off and landing (VTOL) aerial vehicles, landing
and take-off platform for VTOL aerial vehicles and VTOL locking member for aerial
vehicles, pfinasi FeSen{ mechanického uzamykani stroje k pristavaci platformé vyuzitim
aktivniho systému neseného strojem. Re$eni se jakkoliv nezabyva feSenim dobijeni
palubnich baterii stroje. Spis US2013099054 - System for recovery of aerial vehicles,

popisuje FeSeni, které nefe$i mechanickou fixaci stroje k pristdvaci zakladné. Spis



US2004256519 - System for recovery of aerial vehicles, navrhuje systém, jenZz je
principidlné destruktivni a musi po kazdém pfistani stroje byt vymeénén. Reseni se
nezabyva dobijenim palubnich baterii stroje. Spisy US2010320313 - Combined helicopter
landing pad and clamshell enclosure a US4255911 - Helicopter enclosure, nefesi
mechanickou fixaci stroje po pfistdni ani se nezabyvaji postupy pro dobijeni palubnich
baterii. Spis US3761040 - Remote controlled helicopter transport device and method,
popisuje FeSeni, které neslouZi jako ptistavaci platforma - heliport ani nezahrnuje systém

dobijeni baterii.

Spis US4A§§41 - Helicopter pad for trains, neumoziiuje mechanickou fixaci stroje

automatickym zpilisobem ani nezahrnuje systém dobijeni baterif stroje.

Spis FR2926286 - Fixed of movable drone securing and landing device for helicopter, has
turbine driving depression under, on or in deck of floating building to secure and retain
drone equipped with vent duct that is not provided with any aspiration unit, navrhuje
pneumatické zatizeni bez FeSeni nabijeciho systému palubnich baterif stroje. Nevyhodou
piedchoziho je praktické provedeni, které je u zde navrzeného feSeni technologicky

slozité.

RovnéZ je zndm systém Skysense Charging Station - zafizeni neposkytuje mozZnost
uchyceni stroje po pristani. Problematiku ochrany stroje pred vlivy prostfedi fesi
pohyblivym zakrytovanim neuchyceného stroje uzitim principu segmentové Kkryci

hemisféry.

Hack-A-Day reseni je omezené poZadavkem na pfistani stroje na jediné, pfesné urCené

misto. Nezahrnuje systém mechanické fixace stroje po pristani.

Griffin B, Resonant Wireless Power Transfer to Ground Sensors from UAV:
(doi:10.1109/ICRA.2012.6225205). Uvedené zafizeni neumoZiiuje mechanickou fixaci
stroje a zde navrZeny prenos energie je limitovan uZitym bezdratovym principem do
miry, nevhodné pro Géely nabijeni palubnich baterii stroje v pfiméreném Case.

~--.>  Podstata vyndlezu
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oblasti. Vyjmenované funkcionality zahrnuji nasledujici skutecnosti.

Usporadani sestavy heliportu tak, aby bylo moZné bezpe¢né provadét navigaci létajiciho
prostfedku - helikoptéry, na misto ptistini. Zde navrhovana sestava heliportu je
navrzena cilené svyhodou tak, Ze nevyzaduje pfesné polohovani stroje v okamZiku
pristavactho manévru. VyuZiti pristavaci podlozky ve formé rostu potlaCuje negativni
aerodynamické efekty pfi manévrovani stroje vmalé blizkosti heliportu. Propustnost
piistavaciho rostu pro vertikalni vzdu$ny proud vytvateny helikoptérou je znatnd, ¢imZz
je minimalizovan efekt zpétného proudéni pfi ptistani. Tim je pristavaci proces a fizeni
helikoptéry prokazatelné stabilngj$i. Proces pfistani je soufasné robustnéjsi vidi
externim vlivim. Je-li to pro aplikaci potifebné, vyslednd poloha umisténi stroje po
pristani na heliportu miiZe byt urfena vyuZitim mechanického zachytného systému

heliportu.

Navigace helikoptéry miiZze byt provadéna manualné, tj. operatorem, prevazné radiovym
dalkovym ovladanim stroje, nebo automatickymi prostfedky. Automatické prostiedky
zahrnuji strojové postupy pro vzajemnou relativni navigaci helikoptéry a heliportu, ¢ehoZ
je mo#né dosdhnout napt. zpracovanim senzorické informace ziskané pozorovanim
heliportu z paluby helikoptéry, nebo obracenym postupem, tedy umisténim pfislusnych
senzori na heliport a pozorovanim helikoptéry. Pro uvedeny tcel, nejéastéji vyuzivanymi
postupy jsou metody strojového vidéni, které identifikuji umélé nebo pfirozené znaky
prostfedi, napt. identifikaéni optické znatky umisténé na helikoptéfe a s jejich uZitim
uréuji hodnoty veli¢in potfebnych pro navigaci stroje - vzdalenost, smér, rychlost, popt.
3D souradnice. Odli$né principy optické navigace stroje zahrnuji vyuZiti pfimého méieni
hloubky scény laserovym hloubkomérem, Photo Mixer Device (PMD) kamerou nebo

vyuzitim radioelektronickych principti navadéni.

Uspotadani sestavy heliportu kumoZznéni automatického mechanického upevnéni

létajiciho prostfedku po jeho pristani, ¢i v dobé jeho transportu spolecné s heliportem.



Podstata uZitého FeSeni spociva ve vyuziti pfinejmensim dvojice, nebo vice miiZovych
rostd, které jsou umistény vodorovné nad sebou a tvofi tak zakladnu pristavaci ploSiny.
Svisla vzdalenost obou ro$tli je zvolena tak, aby jejich vzdjemnym posunutim ve
vodorovné roviné mohlo byt dosaZeno mechanického sevieni pristavacich opér létajiciho
prostfedku. Vzajemné posunuti je realizovano vhodnym servopohonem elektrického
nebo pneumatického typu, popfipadé ke vzniku vzajemného pohybu rostli je mozné
vyuZit i principu deformace dvojkovu nebo jinych fyzikalnich princip. Proniknutim
pristavacich opér rovinami paralelnich ro$ti a jejich vzajemnym sevienim témito
pristavacimi rosty je dosahovéno stabilniho mechanického upevnéni pristavacich opér
stroje k pristavacim ro$tlim a tim nasledné k celkové fixaci létajiciho stroje se zakladnou
heliportu. Poet a tvar ptistavacich opér je odpovidajici konstrukci uZitého stroje a jejich
pocet pro zajisténi statické stability létajiciho prostfedku bezprostiedné po jeho pristani
zpravidla prevySuje minimélni pocet tf podpér. Z hlediska elektrického pfipojeni stroje
k napajecimu zdroji nebo nabijedi, zpouZitych ptistavacich podpér je tfeba mit
k dispozici nejméné jednu bipolarni podpéru nebo takovy pocet monopolarnich podpér
aby v zavislost na dané konfiguraci ptistavaciho ro$tu mohlo byt dosaZeno elektrického
propojeni s obéma poly napéjeciho zdroje sou¢asné. Tvar a konstrukce pfistavacich opér,
zejména jejich spodni zakonéeni, sleduje splnéni poZadavku, aby mira vniknuti opéry
mezi pfistavaci rosty byla omezend. Toho miiZze byt dosaZzeno napiiklad konstrukci

horniho limce opéry, ktery vykazuje vétsi rozmér, neZ maji otvory v pfistavacich roStech.

Usporadani sestavy heliportu vhodné k uréeni vysledné polohy létajiciho prostfedku na
pristavaci plose. Navrzené re$eni nevyZzaduje p¥idavnych senzorovych systémi k urceni
vysledné polohy stroje po ptistani. Jeho vyhodou je to, Ze k uréeni polohy je vyuZivana
mozZnost elektrické identifikace mist vzajemného styku jednotlivych ptistavacich podpér
s piistavacim rodtem a ro$ty navzijem. Alternativni technickd reSeni zahrnuji napf.
vyuZiti moZnosti elektrické izolace jednotlivych fadki a sloupct pristavaciho rostu, které
jsou sevienim pristavaci podpéry mistné propojeny a definuji tak souradnici umisténi
podpéry na rostu. PH zndmé vzijemné konfiguraci jednotlivych podpér létajiciho
prostfedku je urena poloha celého stroje na heliportu. Jiné, obecné pristupy mohou
vyuZivat elektrického styku mezi Fadky, sloupci jednotlivych paralelnich rostd, i rosty

navzajem. MoZnost zjisténi polohy ptistavacich podpér, jejich poétu a tim i polohy



létajiciho prostiedku po pristani umozni vyhodnotit kvalitu provedeného pristavaciho
manévru a provést rozhodnuti, zda-li tento byl Gspé$ny zhlediska vyuziti dalSich
funkcionalit heliportu, napf. umoznéni uzavieni krytu heliportu pro ucely ochrany
helikoptéry pfed vlivy okolniho prostfedi nebo iniciace procesu dobijeni palubnich
baterii stroje. V ptipadé neuspé$ného pristani je za ucelem opravy situace mozné
ptistdvaci manévr zopakovat. Manévr pfistani a vzletu helikoptéry je zprotredkovan
bezdratovou komunikaci mezi strojem a heliportem s vyuZitim pienosu dat mezi obémi

komponentami.

Usporddani sestavy pristavacich ro$td a Kkonstrukce pfistdvacich podpér zajistujici
mozZnost bezobsluzného dobijeni palubnich baterii létajictho prostfedku. K prenosu
elektrické energie pro palubni systémy stroje a dobijeni pohonnych baterii je moZné
vyuZit zakladnich bezkontaktnich a kontaktnich principi. Bezkontaktni postupy pro
vysokoenergeticky prenos na kratké vzdalenosti jsou provazena pritomnosti silnych
elektromagnetickych a/nebo magnetickych poli, kterd mohou interferovat s avionikou
létajictho prostfedku, fidicimi pocitati a senzory. Navic, bezdratovy prenos energie
vyZaduje zvlastni vybaveni k jeh zprostfedkovani. Zde uvadény systém prenosu energie
do palubnich baterii stroje vyuZiva existujici mechanicky styk ptistavacich podpér stroje
s pFistavaci podloZkou. MnoZstvi podpér a zptisob jejich zapojeni do elektrického okruhu
pfenosu energie na palubu stroje umoziuje realizovat zna¢nou redundanci propojeni,
¢imZ zvySuje robustnost feSeni vzhledem Kkjinym, jednodussim feSenim i vzhledem
k feSenim technologicky naro¢nym, napf. bezdratovy prenos energie. Technické reSeni
prenosu elektrické energie na palubu stroje miize vyuzivat nékolika pfibuznych pristupu
zaloZenych na propojeni obou péluy, tj. vodi¢i napajeciho zdroje na kazdé z pristavacich
podpér stroje - bipolarni pfipojeni, nebo pfivedeni jediného poly, tj. vodile, napéjeciho
zdroje jednotlivou pFistavaci podpérou stroje - monopolarni pfipojeni, pficemzZ je vidy
nezbytné zajistit minimalni pocet p¥ipojeni kazdého jednotlivého pdlu napdjeciho zdroje.
Bipolarni pfipojeni je realizovano vzajemnou elektrickou izolaci jednotlivych ¢asti patky
pristavaci podpéry, za predpokladu, Ze elektricky oddélené Casti prijdou ve styk
s rliznymi, vzajemné elektricky izolovanymi, pristavacimi rosty heliportu. Tyto jsou pak
propojeny vZzdy s jednim pélem napéajeciho zdroje. Zvy$eni robustnosti, tedy redundance

propojeni jednotlivého pélu je pak dosazeno paralelnim spojenim vSech elektricky si



odpovidajicich ¢asti pristavacich podpér. Druhd varianta pfipojeni predpoklada
monopolarni pfipojeni celé patky - jednotlivé podpéry. V tomto ptipadé je nezbytné zvolit
konstrukéné dostateény polet podpér stroje a jemu odpovidajici umisténi zon
pristavaciho rostu, které poskytnou ptipojeni vZdy na jeden, ¢i druhy pol napajeciho
zdroje a to vkazdé moZné konfiguraci po ptistani létajictho prostiedku na heliport.
Sloufeni kladnych a zapornych pfipojeni/podpér mize pak byt provedeno napf.

diodovymi spinadi v zapojeni vicefazového celovinného usmérnovaciho mistku.

Pro mobilni aplikace heliportu miZe byt jako zdroj elektrické energie vyuZita palubni sit
vozidla, na némZ je heliport instalovany. V piipadé staciondrni instalace heliportu je

mozné k napajeni vyuZit standardni elekrorozvodnou sit.

Systém ochranného kryti létajiciho prostfedku a heliportu pred vlivy okolniho prosttedi a
pii nasledném transportu. Létajici prostifedek je po pfistani nebo umisténi na heliport
mechanicky upevnén dle shora popsaného principu. To jej ¢ini nedilnou soulasti
heliportu pro dalsi transport této sestavy, jako celku nebo jeho setrvani na heliportu
k nabijeni palubnich baterii. Aby bylo mozné zajistit bezpe¢nost létajiciho prostfedku
v rezimech transportu a dobijeni, je nezbytné jej chranit pfed mechanickymi a jinymi
vlivy okoli. Pfi transportu, napf. na stfeSe pohybujiciho se vozidla, je tento vystaven
viesmérovym silam a vibracim, naptiklad naporu proudiciho vzduchu a jinym
povétrnostnim vlivim. Keliminaci pfedchozich nevyhod a rozsifeni vyuZitelnosti
heliportu je navrzeno jeho pohyblivé mechanické kryti, které je vyuZivino ve shora

uvedenych provoznich reZimech.

Systém nevyzaduje pfesné navedeni stroje na cilovy bod pristani a jeho prostupnost pro
proudici vzduch eliminuje zpétné proudéni v blizkosti 1étajiciho stroje, ¢imZ zlepSuje
stabilitu p¥istdvactho manévru. UmoZriuji automatické mechanické upevnéni létajiciho
prostiredku po jeho ptistani, ¢i v dobé jeho transportu spole¢né s heliportem. Vyhodou je

umoZnéni uréeni vysledné polohy létajiciho prostiedku na pristavaci ploSe-rostu.



Vhodna konstrukce pristavacich podpér a patek zajiStuje mozZnost bezobsluzného
napajeni a dobijeni palubnich baterii 1étajictho prostiedku po jeho pfistani a upevnéni na

heliportu.

Systém zajistuje soutasné ochranu pied vlivy okolniho prostiedi a pfi nasledném
transportu heliportu a létajictho prostiedku vném upevnéného. Pristavaci platforma
umoZn{ prenos dat mezi pFistdvacim zaf{zenim samotnym a létajicim prostfedkem a

jinymi externimi zarizenimi.

Objasnéni obrazkd NEGR

Obr. 1: Pristavaci sestava s helikoptérou, zakladni situace.

Obr. 2: Pristavaci sestava s helikoptérou, pohled shora, zplisob pohonu jednoho
pristavactho rodtu vGdi druhého umoZiujici prechod mezi uzaméenym a odemdcenym
stavem upevnéni helikoptéry.

Obr. 3: Bo¢ni zobrazenf situace na obr. 2.

Obr. 4a: Helikoptéra s tiemi nebo vice ptistadvaci opérami, priklad s jednim bipolarnim
pripojenim.

Obr. 4b: Helikoptéra s tfemi nebo vice ptistivaci a opérami s monopoldrnim pfipojenim
opér.

Obr. 4c: Helikoptéra s tfemi nebo vice pfistévaci opérami, kazda znich ma bipolarni
elektrické pripojeni.

Obr. 5a: Detail pristavaci opéry s bipolarnim elektrickym ptipojenim.

Obr. 5b: Detail pfistavaci opéry s monopolarnim elektrickym pripojenim.

Obr. 6a: Detail piistavaci opéry s bipolarnim elektrickym p¥ipojenim a pFistavacimi rosty
v odemceném stavu.

Obr.6b: Detail pristavaci opéry sbipolarnim pfipojenim a pristavacimi rosty
v uzamceném stavu.

Obr. 7a: Diodovy ptepina¢ v zapojeni vicefazového celovinného usmériiovactho miistku
ke slouceni vystupil z vice monopolarnich pristavacich opér.

Obr. 7b: Diodovy prepinac - slu¢ova¢ pro vice bipolarnich piistavacich opér.

Obr. 8a: Systém ochranného kryti s jednou ¢asti a oto¢nym uloZenim krytu.



Obr. 8b: Systém ochranného kryti se dvéma ¢astmi a oto¢nym uloZenim krytu.

Obr. 8c: Systém ochranného kryti s jednou ¢asti a posuvnym uloZenim krytu.

Obr. 8d: Systém ochranného kryti se dvéma ¢astmi a posuvnym uloZenim.

Obr. 8e: Systém ochranného kryti se vice lamelovymi ¢astmi a s otoénym uchycenim

lamel.

Priklady uskute¢néni vynalezu

Piikladné provedeni v rliznych alternativach sestava z (1) kombinace ptistavaci ploSiny
(2), dle obr. 2, provedené ve formé zdvojeného kovového pristdvaciho rodtu, pomocnych
systémi pro realizaci vzdjemného pohybu ro$td (20) a systému pfistavacich (11) a
kontaktnich (12) patek umisténych na ptistavacich podpérach (10) létajiciho stroje
(helikoptéry). Vzajemné fixovand sestava létajiciho stroje (helikoptéry) a pristavaciho
ro$tu po pristani méZe byt dle poZadavku uZivatele zakryta ochrannym krytem (21) jak

ukazuji obr. 8a aZ obr. 8e.

Obé &asti ptistavaciho rostu jsou orientovany vzajemné paralelné a v horizontélni poloze.
Svrchni ¢ast rostu (3) je pevna, jeho spodni ast (4) je pohybliva v horizontdlnim sméru
s jednim stupném volnosti. Provedeni rostd je z vodivého/kovového materidlu/plechuy,
provedené nejastéji ze vhodné aluminiové slitiny. Vzhledem ke zvolené diagonalni
orientaci linii jednoho z rostt, je jejich vzajemny pohyb v jediném sméru dostate(ny pro
dosaZeni uplného sevieni prodlouZeni (14), (15), (16), (17), (13) patky pristavaci
podpéry létajiciho prostfedku mezi oba pfistavaci roSty. Detail situace ve stavu pred a po
provedeni uchycen{ podpéry mezi vzajemné pohyblivé rosty (3) a (4) je znazornén na

obr. 63, respektive obr. 6b.

Prostor pod pristdvacim rostem (19) je cilené ponechan otevieny, nebo miZe byt
vybaven deflektory proudéni vzduchu. Cilem fe$eni je eliminovat zpétné proudéni
vzduchu od vrtuli létajiciho prostredku (helikoptéry) v situaci, kdy probihd pfistavact
manévr a stroj se pohybuje vtésné blizkosti heliportu. Vyhodou potlaceni zpétného
proudu vzduchu je zvySeni statické i dynamické stability Fizeni stroje pfi pfistavacim

manévru. Jinou moznosti fedeni pristavacich rosti (3), (4) je ndhrada pfistavaciho rostu,
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provedeného z plechovych, vertikalné orientovanych paski, vyuzitim systému napnutych
kovovych strun vnosném ramu tak, aby bylo dosaZeno obdobné konfigurace (2), jak
ukazuje obr. 1. Dali moZnosti je kombinace pevného rostu a rdmu s napnutymi kovovymi
strunami. Ve viech shora uvedenych p¥ipadech je moZné jednotlivé ¢asti jednoho nebo
obou rostid od sebe vzajemné elektricky izolovat, ¢ehoZ je vyuzivano k napdajeni a dobijeni
baterif a zjisfovani polohy létajiciho stroje pti jeho fixaci na heliportu. Zpiisob zajiSténi
elektrického kontaktu a prenosu energie je popsan niZe. Uvedené reSeni umoZiuje
realizovat odli$né konfigurace pfistavacich podpér létajiciho prostiedku, které vidy musi
zajistit zakladni statickou stabilitu stroje na pfistavacim rostu po jeho pristani. To
vyZaduje vyuZiti nejméné t¥i pristavacich podpér (11) definujicich rovinu pfistani,
z tehoZ je nejméné jedna vybavena prodlouZenou patkou (12) k zajisténi elektrického
pfipojeni stroje ke zdroji elektrické energie. Pro pfipad bipolarniho elektrického
pripojeni, je situace patrnd z obr.4a. Bipolarni pfipojeni jedinou nebo vice
prodlouZenymi kontaktnimi patkami, je realizovdno patkou v provedeni podle obr. 5b.
Jeji spodni &ast je rozdélena na 2 vodivé ale vzdjemné elektricky izolované casti (13) a
(14) s mezilehlou izolaéni éasti (15). ProdlouZend patka je zakoncena kénusem (18)
slouzicim ke zlepSeni mechanického navedeni helikoptéry do pfistavaciho roStu pfi
pristani. Vtomto pripadé je elektrickid energie distribuovana prostfednictvim obou
vzajemné izolovanych paralelnich pfistavacich rostd (3) a (4). Alternativnim feSenim je
vyuZiti vice prodlouZenych kontaktnich patek ptistavacich podpér, viz. obr. 4b a obr. 4,
které umoziuji zvy$eni robustnosti elektrického ptipojeni stroje ke zdroji zalohovanim
piipojnych mist. Zalohovan{ elektrického pfipojeni je provedeno obvodem
s polovodi¢ovymi diodami, viz. obr.7b pro slouéeni vystupl jednotlivych pfipojnych
bodd.V pripadech vyuZiti vice neZ jedné kontaktni patky na pristavacich podpérach je
moiné jednotlivou podpéru a ptipojovaci patku vyuZit k monopolarnimu ptipojeni
jednoho zpdld elektrického zdroje. Vtomto piipadé je distribuce elektrické energie
provadéna jednim z paralelnich rostd, nejcastéji spodnim (4) ze dvojice tak, Ze jeho
jednotlivé, vzajemné izolované oblasti jsou napajeny opacnymi pély zdroje energie.
Jednotlivd monopolarni patka odebir elektrickou energii z jedné nebo druhé oblasti dle
jeji polohy. Principialni provedeni monopolarni patky je vyobrazeno na obr. 5a a sestava
zvodivé spodni &asti (17), urcené krealizaci elektrického propojeni a horni Casti

provedené z elektricky izolaéniho materidlu (16), nebo obracené. Pro zajisténi funkCnosti
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monopolarniho ptipojeni je nezbytna volba vhodné vzajemné geometrické konfigurace
umistén{ pfipojnych patek na pristavacich podpérach stroje a geometrické organizace
oblasti pfistavaciho rostu, které poskytuji moznost pripojenf na jeden nebo druhy pol
elektrického napéajectho zdroje. Zvolena konfigurace musi zajistit pripojeni nejméné
jedné monopolarni patky na kaZdy z elektrickych péli napéjectho zdroje. Slouceni
vystupl zelektrického pfipojeni monopoldrnich pripojnych patek je moZné provést
obvodem s polovodi¢ovymi diodami, jak ukazuje obr. 7a.Zplisob urceni polohy stroje na
pristavacim ro$tu je zaloZeny na vyuZiti mozZnosti vzajemné elektrické izolace
jednotlivych linif pouZitych pFistavacich rosti. Sevieni patky pristavacich podpér stroje
rastrem pristavaciho ro$tu zpisobi mistni elektrické propojeni linii (sloupct a radki)
rastru a/nebo mistni propojeni napdjeciho zdroje slétajicim strojem. Ze znalosti
predchoziho lze jednozna¢né uréit polohu stroje na jednotlivych liniich (fadcich a
sloupcich) pristdvaciho rastru. Upevnénim létajiciho stroje k pristavacimu roStu jeho
vzdjemnym posunutim jeho ¢asti (3) a (4) je dosaZeno pevného mechanického propojeni
heliportu a helikoptéry. Soudasné je mechanickym kontaktem prodlouZeni patek
pfistavacich podpér ustanoveno elektrické spojeni mezi heliportem a létajicim strojem,
které slouzi k jeho napajeni a dobijeni palubnich baterii. V upevnéném stavu je mozné
létajici stroj chranit pfed vlivem povétrnosti a jinych nezadoucich podminek okolniho
prostiedi, jakymi jsou napt. vibrace a jiné setrvacné sily v pripadé presunu celé sestavy
heliportu a stroje, ndpor vétru, dést, snih, atp. Variantu provedeni ochranného krytu

ukazuji obr. 8a aZ obr. 8e.

Primyslova vyuzitelnost

Systém s ploSinou pro start a pfistavani bezpilotniho létajictho prostredku dle
predloZeného vynalezu je mozZné vyuZit zejména jako nabijeci stanici létajiciho
prostredku, misto pro jeho bezpetné pfistavani, mechanickou ochranu létajictho stroje a
prosttedek pro bezpeény transport bateriové pohanéné helikoptéry do mista jejiho uZiti,
napf. na stfeSe motorového vozidla, na palubé mobilniho robotu, atd. Zafizeni umoznuje
zejména eliminovat nedostatky soulasnych feSeni pro rutinni vyuZiti elektrickych
létajicich prostfedkd, kdy je omezena operac¢ni doba stroje z diivodli omezené kapacity

pohonnych baterii, hrozi jeho znifeni z divodid kiehkosti jeho konstrukce nebo je jeho
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operatni dosah omezeny. Zafizeni nalezne uplatnéni v aplikacich, kdy je poZadovano
zajisténi trvalé pripravenosti létajiciho prostfedku k pouZiti, jeho bezpecny transport a
ochrana pifed okolnimi vlivy nebo zni¢enim. Konkrétni aplikace predloZeného feseni lze
olekavat ve vyuZiti vleteckém prizkumu prostfedi, zahrnujicim pofizovani a prenos
snimkd, odbér vzorkd, provadéni méfreni na misté a to vlokalitich, nedostupnych
béznymi prostiedky (nap¥. pfi primyslovych havariich, ptirodnich katastrofach, zasazich
proti pozartim atd.). Zaf{zeni vhodné rozsifuje diverzitu schopnosti pozemnich a

vzdus$nych robotickych prostredkil.



. seee LR LA . LA AN
.

]
®00 00 LR ] oo o000 S0

Seznam vztahovych znaéet

(1): Priklad sestavy heliportu

(2): Pristavaci plosina - pristavaci rost.

(3): Pristavaci roSta a situace pfi ptistani helikoptéry, bo¢ni pohled.
(4): Spodni rost k uzamykani helikoptéry.

(5): Helikoptéra.

(6): Ridici jednotka.

(7): Elektricky zdroj.

(8): Bezdratova komunikacni jednotka sestavy.

(9): Bezdratova komunikac¢ni jednotka helikoptéry.

(10): Pristavaci podpéra.

(11): Pristavaci patka.

(12): Kontaktni patka.

(13): Elektroda bipolarni kontaktni patky.

(14): Elektroda bipolarni kontaktni patky s opacnou polaritou viici (13).
(15): Izolacni ¢ast kontaktni patky.

(16): Izola¢ni ¢ast kontaktni patky.

(17): Elektricky vodiva spodni ¢ast monopolarni kontaktni patky.
(18): Zakoncovaci kénus.

(19): Volny prostor pod pristavacim roStem.

(20): Mechanicky systém pro realizaci vzajemného posunu rosti.
(21): Ochranny kryt.
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1. Systém s plo§inou pro start a pristavani bezpilotniho 1étajiciho prostredku,
vyznacujici se tim, Ze obsahuje pfistavaci ro$t (3) zelektricky vodivého materialu
tvofeny alesponi dvéma piekryvajicimi se ro$ty s otvory pro alesporn tfi pristavaci patky
(11) a alespon jednu kontaktni patku (12), umisténé na pristavacich podpérach (10)
létajiciho prostfedku, pfitemZ spodni ast kontaktni patky (12) je rozdélena na dvé
vodivé ale vzajemné elektricky izolované ¢asti (13) a (14) s mezilehlou izola¢ni ¢asti (15)
a obé Casti pristavaciho roStu (3) jsou orientovany vzajemné paralelné v horizontalni
poloze a jednotlivé Casti jednoho nebo obou rostl jsou od sebe vzajemné elektricky

izolované a alespon jeden je pripojen na zdroj elektrické energie.

2. Systém podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze kontaktni patka (12) je soucasti

pristavaci patky (11).

3. Systém podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze svrchni ¢ast rostu (3) je
pevna a jeho spodni ¢ast (4) je pohybliva v horizontdlnim sméru sjednim stupném

volnosti.

4. Systém podle kteréhokoli z pFedchozich narokd, vyznacujici se tim, Ze pristavaci

ro$t (3) je tvofen kovovymi strunami umisténymi v nosném ramu.

5. Systém podle kteréhokoli z predchozich narokd, vyznacujici se tim, Ze je opatfen

ochrannym krytem (21).

6. Systém podle kteréhokoli z predchozich narokd, vyznacujici se tim, Ze ploSina je
opatfena prostfedky pro umoZnéni ptenosu dat mezi pristavacim zarizenim samotnym a

létajicim prostiedkem a jinymi externimi zarizenimi.
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Obr. 2



Obr. 3

Obr. 4a

Obr. 4b
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Obr. 4c

Obr. 5b
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Obr. 7b

Obr. 8b
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Obr. 8d

Obr. 8e
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