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Patenttivaatimukset

1. Nelikopteridrooni (210), joka mahdollistaa roottoreiden (215, 220, 225, 230) siipien
nousukulman (o) muuttamisen,
jolloin -
véhintdédn kahden nelikopteridroonin roottoriparin litkeakseli (235) on kallistettu
symmetrisesti nelikopteridroonin kiertotasoon nihden siten, ettd kukin pari suppenee
kohti toista pistettd samalla tasolla pitkin neelikopterodroonin pituussuuntaista akselitasoa
luoden samalla kunkin parin roottorien kiertotasojen vélille kulman (y), joka on pienempi
kuin 180° ja suurempi kuin 140°;

jolloin mainittu drooni mahdollistaa ohjaamisensa kédantotasossaan, mutta
muuttamalla roottoreiden siipien nousukulmia (o) muuttamatta mainittujen siipien
pyoOrimisnopeutta;

jolloin roottoreiden liikeakselit ovat etdisyyden pédssi toisistaan siten, ettd minkdin
neljén roottorin roottorisiiven pyorimisympyrat eivat mene péaéllekkéin;

jolloin kukin roottoripari koostuu yhdestd myotapéaivaan pyorivastd roottorista ja
yhdesté vastapédivaan pyorivastd roottorista ja diagonaalisesti vastakkaisista roottoreista,

jotka pyorivét samaan suuntaan.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen nelikopteridrooni, jolloin -

mainitun dronin propulsiojarjestelma kasittda polttomoottorin (moottori 764).

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen nelikopteridroonti, jolloin -
mainitun droonin propulsiojirjestelmé on hybridijarjestelma, ja sisaltda polttomoottorin

(764) yhdessa siahkémoottorin (761) kanssa.

4. Menetelma nelikopteridroonin (210) kdantdtasossa parannetun ohjattavuuden
aikaansaamiseksi, mikd mahdollistaa roottoreiden (215, 220, 225, 230) siipien nousyn (o)
muuttamisen, mihin siséltyy vaihe - jarjestetdan litkeakseli (235) ainakin kahdelle
nelikopteridroonin roottoriparille, kun ne ovat kallistettu symmetriseen konfiguraatioon
nelikopteridroonin kiertotasoon ndhden siten, ettd ne ldhentyvit suunnassaan, kukin pari

kohti toista pistettd samalla tasolla pitkin droonin pitkittiistasoa luoden samalla kunkin
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parin roottorin siipien kiertotasojen vélille kulman (y), joka on pienempi kuin 180° mutta

suurempi kuin 140°, jolloin roottoreiden litkeakselit ovat erillaan toisistaan siten, etti
mink&én neljin roottorin roottorisiipien pyorimisympyrét eivit mene paéllekkéin, jolloin
kukin roottoripari koostuu yhdestd myotapaivaan pyorivésta roottorista ja yhdesti
vastapdivéddn pyorivésta roottorista ja diagonaalisesti vastakkaisista samaan suuntaan

pyorivistd roottoreista.

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen menetelma4, jolloin menetelméén siséltyy lisdksi
vaihe —

nelikopteridrooni ohjataan kdédnnokseen lisddmalla diagonaalisesti vastakkaisen
roottorisiipien parin nousukulmaa (o), joista kukin on mainitun symmetrisesti kallistetun
kahden roottoriparin toisesta parista, ja pienentimélld muiden roottoriparien siipien
nousukulmaa (o), jotka ovat myos diagonaasesti toisiaan vastapaita, joista kukin on

perdisin mainitun symmetrisesti kallistetun kahden roottoriparin eri parista.

6.  Nelikopteridrooni (810), jolloin nelikopteridroonin kunkin roottorin (815, 820, 825,
830) litkeakseli (835) on kallistettu kohti nelikopteridroonin keskustaa ja mainittu
nelikopteridroni on tyyppid, joka mahdollistaa roottoreiden siipien nousukulman (o)
muuttamisen, jolloin -

mainittuun nelikopteridrooniin on muodostettu yksi geometrinen mitta (x) sen
etummaisten ja taaempien roottoreiden vélille ja toinen erilainen geometrinen mitta (y)
kunkin etumaisen ja taaemman roottorin vélilla,

jolloin roottoreiden liikeakselit ovat etdisyyden pédssa toisistaan siten, ettd minkain
neljan roottorin roottorisiipien pydrimisympyrat eivit mene pééllekkéin, jolloin kukin
roottoripari koostuu yhdestd myotapaivaan pyorivéstd roottorista ja yhdestd vastapiivadn
pyorivésta roottorista ja diagonaalisesti vastakkaisista samaan suuntaan pyorivisti

roottoreista.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen nelikopteridrooni, jolloin -
mainittu yksi geometrinen mitta (X) on sen etummaisten roottoreiden parin ja sen
taaempien roottoreiden parin vélilld ja mainittu toinen erilainen geometrinen mitta (y) on

kunkin mainitun etumaisten ja taaempien roottoreiden roottoriparin vélilla.
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