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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest system ratowniczy, przeznaczony do udzielania pomocy osobom
poszkodowanym, zwtaszcza dryfujacym w wodzie, majacy swoje zastosowanie w ratownictwie wodnym.

Znane sa powszechnie srodki techniczne przeznaczone do prowadzenia akcji ratowniczych,
zmierzajacych do podniesienia z powierzchni wody osdb tonacych lub rozbitkéw, polegajace zwlaszcza
na uzyciu mechanicznych elementéw ratunkowych takich, jak kota ratunkowe, uprzeze elastyczne,
szelki ratunkowe, rzutki linowe z obciaznikami, powtokowe, siatkowe, transportowe zwijane uchwyty
w ksztatcie worka, umocowane do pionowej transportowej liny nosnej, ktére zazwyczaj nawijanej sa na
wciagarke poktadowa helikoptera.

Ze stanu techniki znane sa takze urzadzenia latajace w postaci wyposazonych w nieruchome
skrzydta bezzatogowych statkéw powietrznych, ktérych celem jest poszukiwanie oraz ratowanie osob
pozostajacych w wodzie i potrzebujacych nagtej pomocy.

Przyktadowo, znany jest chinski wynalazek o nr CN 112124552, stanowiacy samoptywajacy bez-
zatogowy statek powietrzny typu offshore oraz jego system poszukiwawczo-ratowniczy, przeznaczony
do poszukiwania i ratowania os6b znajdujacych sie w wodzie. Zaprezentowany w wynalazku bezzato-
gowy statek powietrzny sktada sie z korpusu i skrzydet, w ktérym skrzydta sa rozmieszczone po obu
stronach korpusu. Zawiera on takze pionowe ramiona startu i ladowania, ktére umieszczone sa na
skrzydtach. Bezzatogowy statek powietrzny moze unosi¢ sie na powierzchni wody dzieki zastosowanym
materiatom i pneumatycznej konstrukcji korpusu maszyny.

W stanie techniki znane jest takze stosowanie w bezzatogowych statkach powietrznych, uzywa-
nych w ratownictwie wodnym skrzydet majacych mozliwosé obrotu.

Przyktadem takiego rozwiazania moze byc¢ japonski wynalazek o nr JP 2017074821, zapewnia-
jacy urzadzenie do ratowania tonacych, sktadajace sie z bezzatogowego statku powietrznego, ktory
posiada narzedzie ptywajace, wiele obrotowych skrzydet do wytwarzania sity no$nej, a takze sterownik
radiowy do sterowania bezzatogowym statkiem powietrznym. Wyposazony jest ponadto w narzedzie
sptawikowe o ksztatcie pocisku artyleryjskiego oraz mechanizm jego wystrzeliwania. W rozwiazaniu za-
pewniona jest komunikacja radiowa za posrednictwem sterownika radiowego. Rozwiazanie posiada
réwniez ling, z ktéra sprzezone jest narzedzie sptawikowe, posiadajacy szpule kotowrotek, wokot ktérej
nawinieta jest lina oraz czesci sterujace. Mechanizm wystrzeliwania narzedzia sptawikowego jest ob-
stugiwany przez sterownik radiowy.

W stanie techniki znane jest takze wykorzystywanie prostokatnych, ptywajacych i startujacych
z wody drondw.

Przyktadem moze byé koreanskie rozwigzanie o nr KR 20150069571, dotyczace sposobu rato-
wania ludzi tonacych przy uzyciu dronéw. Zgodnie z niniejszym wynalazkiem dron, ktéry moze ratowac
tonacych ludzi, sktada sie z korpusu, ktéry moze startowaé z wody, ladowaé na wodzie i poruszaé sie
po wodzie, przy tym jest wodoodporny i wyporny. Posiada takze ptywak, ktéry poprawia réwnowage
korpusu i wyporno$¢ oraz akcelerator, ktéry moze dziata¢ na wodzie. Operator drona, po zauwazeniu
tonacej osoby, laduje dronem na wodzie w odlegtosci od dwdch do trzech metréw od tonacej osoby,
nastepnie zatrzymuje wszystkie wymagane do lotu wirniki drona, wysyta drona za pomoca oddzielnego
akceleratora i pozwala tonacej osobie chwyci¢ sie drona. W celu zmaksymalizowania wodoodpornosci
i ptywalnosci drona do startu z wody, ladowania na wodzie i poruszania sie po wodzie, niniejszy wyna-
lazek wykorzystuje prostokatny ksztait drona. Przelot drona w poblizu osoby tonacej, pomoc osobie
tonacej w uchwyceniu drona, czy tez przesuniecie drona blizej osoby tonacej odbywa sie poprzez za-
stosowanie $ruby do poruszania sie po wodzie i kierowania dronem znajdujacym sie w wodzie.

Znane jest takze wykorzystywanie zytek wedkarskich do transportu osoby uwiezionej na wodzie.

Przyktadem moze by¢ chinski wzér uzytkowy o nr CN212022988, zapewniajacy bezzatogowy
ratowniczy statek powietrzny, ktéry sktada sie z elementéw urzadzenia wedkarskiego, w skfad, ktérego
wchodzi wedka teleskopowa i mocna zytka wedkarska, potaczona z teleskopowa wedka. Urzadzenie
w postaci bezzalogowego statku powietrznego zawiera pilota zdalnego sterowania umieszczonego na
wedce. Bezzalogowy statek powietrzny jest wyposazony w korpus pojazdu i topatki wirnika, potaczone
z obrzezem korpusu pojazdu za pomoca kota. Zastosowana zytka wedkarska wraz z materiatami ratow-
niczymi sa doktadnie wyrzucane na pozycje osoby ratowanej, ktéra nastepnie jest bezposrednio cia-
gnieta do bezpiecznego obszaru.

Ze stanu techniki znane jest takZze wykorzystywanie urzadzen w postaci bezzatogowych statkow
powietrznego zawierajacych koto ratunkowe.
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Przyktadem moze by¢ tutaj tajwanski wynalazek o nr TW 202015968, obejmujacy urzadzenie
ratownicze zawierajace czteroosiowy zespét latajacy umieszczony po bokach, na zewnetrznych stro-
nach kofa. W przypadku zidentyfikowania tonacego, urzadzenie przelatuje nad tonacym, a nastepnie
spada, tak aby osoba tonaca znalazta sie wewnatrz kota ratunkowego.

Innym tego typu przyktadem moze by¢ chinski wynalazek o nr CN 109436246 ujawniajacy pod-
wodny bezzatogowy statek powietrzny do ratownictwa przeciwwstrzasowego, w ktérym koto ratunkowe
zamontowane jest z kolei pod skrzydtami.

W stanie techniki znane jest ponadto wykorzystywanie w $srodowisku ptynnym uktadu holowni-
czego, gdzie elastyczne ciegno holownicze potaczone jest z zespotem wciagarki zamocowanej na plat-
formie.

Rozwigzania takie opisano miedzy innymi w polskim patencie o nr PL 226874 lub amerykanskich
opisach patentowych o nr US 3757722 oraz o nr US 1634964.

Pomimo réznorodnosci rozwiazan przeznaczonych do ratowania oséb poszkodowanych, znajdu-
jacych sie w wodzie, obecnie brak jest kompleksowego systemu, ktéry taczytby w sobie cechy kota
ratunkowego oraz sterowanego urzadzenia latajacego, zdolnego do ladowania na tafli wody i startu
Z jej powierzchni, a takze ukfadu holowniczego z urzadzeniem kotowrotkowym i lina.

System ratowniczy wedtug wynalazku spetnia powyzsze oczekiwania, dostarczajac do stanu
techniki rozwiazanie cechujace sie szybkoscia dziatania i prostota obstugi.

Istota wynalazku jest system ratowniczy, przeznaczony do udzielania pomocy osobom poszko-
dowanym, zwiaszcza dryfujacym w wodzie, wyposazony w ladowo-poktadowy uktad holowniczy, pota-
czony z przemieszczajacym sie w srodowisku powietrzno-wodnym, zawierajacym korpus nosny ze $mi-
gtami, uktad napedowo-akumulatorowy, zespét sterujacy oraz pozostate elementy robocze bezzatogo-
wym robotem ratunkowym, charakteryzujacy sie tym, ze uktad holowniczy posiada ruchoma szpule
Z nawinieta na beben nawojowy linka holownicza, ktérej drugi koniec zamocowany jest za posrednic-
twem zaczepu do zewnetrznej powierzchni, posiadajacego ksztait kota ratunkowego korpusu nosnego,
na ktérego obreczy rozmieszczone sa rownomiernie owalne gniazda smigtowe, ktérych wnetrze stanowi
pionowy tunel aerodynamiczny dla znajdujacego sie w jego srodku $migta, ktére generujac ruch powie-
trza wewnatrz tunelu aerodynamicznego umozliwia zaréwno w srodowisku ladowym, jak i wodnym start,
ladowanie oraz przemieszczanie sie bezzatogowego robota ratunkowego, jednoczesnie bedaca dolna
czescia korpusu nosnego platforma ptywajaca, posiada w przekroju owalny kadtub zanurzeniowy, po-
zwalajacy na utrzymywaniu sie na wodzie bezzatogowego robota ratunkowego, natomiast gérna czes¢
korpusu nosnego tworzy koputa, bedaca zamknieciem dla platformy, w ktérej wnetrzu zamocowany jest
uktad napedowo-zasilajacy, zespdt sterujacy oraz pozostate elementy robocze, przy czym do zewnetrz-
nej powierzchni korpusu nosnego, zamocowana jest za posrednictwem otwordw lina utrzymujaca, réw-
noczesnie pionowy tunel aerodynamiczny zamkniety jest z obu stron kratka ochronna.

Korzystnie, ruchoma szpule stanowi wciagarka.

Korzystnie, lina utrzymujaca stanowi petle okalajaca zewnetrzna powierzchnie korpusu nosnego.

Korzystnie, na zewnetrznej powierzchni korpusu nosnego zamocowane jest o$wietlenie.

Korzystnie, korpus nodny, wyposazony jest w cztery otwory.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania zostat zaprezentowany na rysunku, na ktérym fig.
1 przedstawia poszczegdlne elementy systemu ratowniczego, fig. 2 — 4 ilustruja jego dziatanie, nato-
miast fig. 5 — 6 ujawniajg bezzatogowy robot ratunkowy w dwdch widokach.

Fig. 1 prezentuje poszczegdlne elementy systemu, wedtug wynalazku. Widaé na niej uktad ho-
lowniczy 1, ktory posiada ruchoma szpule 2 z nawinietg na beben nawojowy 3 linka holownicza 4. Drugi
koniec linki holowniczej 4 zamocowany jest na state za posrednictwem zaczepu 5 do zewnetrznej po-
wierzchni 6a korpusu no$nego 6 bezzatogowego robota ratunkowego 10. Korpus nosny 6 posiada
ksztatt kota ratunkowego, na ktérego obreczy 7 rozmieszczone sa réwnomiernie owalne gniazda $mi-
gtowe 8. Wnetrze kazdego owalnego gniazda $migtowego 8 stanowi pionowy tunel aerodynamiczny 8a
dla znajdujacego sie w jego $rodku $migta 9. Korpus noény 6 podzielony jest na cze$¢ dolng w postaci
platformy ptywajacej 11 oraz czes¢ gorna, tworzona przez kopute 13. Platforma ptywajaca 11 posiada
kadtub zanurzeniowy 12. Do zewnetrznej powierzchni 6a korpusu nosnego 6 zamocowana jest za po-
$rednictwem otwordw 15 lina utrzymujaca 16.

Fig. 2 prezentuje pogladowo system ratowniczy w sytuacji pojawienia sie w wodzie osoby po-
szkodowanej 19, ktéra wymaga podjecia dziatan ratunkowych. Widaé umieszczony na brzegu ukfad
holowniczy 1, ktéry posiada ruchoma szpule 2 w postaci elektrycznej wciagarki. Na jej beben nawojowy
3 nawinieta jest linka holownicza 4, ktérej drugi koniec zamocowany jest do zewnetrznej powierzchni
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6a, korpusu nosnego 6, stanowigcego element konstrukcyjny bezzatogowego robota ratunkowego 10.
Bezzatogowy robot ratunkowy 10 zbliza sie nad linig wody A do osoby poszkodowanej 19. Kierunek
ruchu bezzatogowego robota ratunkowego 10 w kierunku osoby poszkodowanej 19 zostat zaznaczony
strzatka. Bezzatogowym robotem ratunkowym 10 oraz ruchoma szpulg 2 steruje, znajdujacy sie na
brzegu 21 ratownik 20, petniacy zatem role zaréwno operatora bezzatogowego robota ratunkowego 10,
jak i operatora ukfadu holowniczego 1.

Na fig. 3 widaé, ze bezzatogowy robot ratunkowy 10 wyladowat ruchem pionowym (zaznaczonym
strzatka) na powierzchni wody A. Bedacy elementem platformy ptywajacej 11 kadtub zanurzeniowy 12
znajduje sie pod linia wody A. Osoba poszkodowana 19 ztapata sie za line utrzymujaca 16, ktéra tym
samym utrzymuje go na powierzchni wody A.

Z kolei fig. 4 prezentuje sytuacje, kiedy bezzatogowy robot ratunkowy 10 rozpoczat przemiesz-
czanie sie w kierunku brzegu 21 i ratownika 20. Osoba poszkodowana 19 trzyma sie liny utrzymujace;j
16. Ratownik 20, bedacy jednoczesnie operatorem ukfadu holowniczego powoduje ruch szpuli 2, tak
aby linka holownicza 16 nawijata sie na beben nawojowy 3, powodujac tym samym $ciaganie bezzato-
gowego robota ratunkowego 10 w kierunku brzegu 21 i ratownika 20. W ten sposdb osoba poszkodo-
wana 19 przemieszczona zostaje w sposob bezpieczny w niezagrozone miejsce na ladzie. Na figurze
tej zaznaczono takze strzatka ruch bezzatogowego robota ratowniczego 10.

Fig. 5 ujmuje widok bezzatogowego robota ratunkowego 10, w ktérym korpus noé$ny 6 zostat
rozdzielony na kopute 13 oraz platforme ptywajaca 11. We wnetrzu platformy ptywajacej 11 zamoco-
wany jest uktad napedowo-zasilajacy, zespét sterujacy oraz pozostate elementy robocze 14. Do ze-
wnetrznej powierzchni 6a korpusu nosnego 6, zamocowana jest za posrednictwem otwordéw 15 lina
utrzymujaca 16. Na obreczy 7 korpusu no$nego 6 rozmieszczonych jest sze$¢ owalnych gniazd $migto-
wych 8, w ktérych widaé $migta 9. Na zewnetrznej powierzchni 6a korpusu no$nego 6 zamocowane jest
oswietlenie 18.

Natomiast fig. 6 to widok z géry bezzatogowego robota ratunkowego 10. Zaprezentowano row-
nomierne rozmieszczenie szesciu owalnych gniazd $migtowych 8 oraz otworéw 15. Jak zaznaczono na
figurze, pionowy tunel aerodynamiczny 8a zamkniety jest kratkg ochronng 17.

System ratowniczy, przeznaczony do udzielania pomocy osobom poszkodowanym, zwlaszcza
dryfujacym w wodzie, wedtug wynalazku oparty jest na dwéch zasadniczych elementach.

Pierwszym z nich jest uktad holowniczy sktadajacy sie z ruchomej szpuli z bebnem nawojowym
i linki holowniczej, przy czym mozliwe jest, aby ruchoma szpule z bebnem nawojowym stanowita wcia-
garka typu elektrycznego lub pobierajaca prad z innego Zrodta. Posiada on forme przenosna, dlatego
moze by¢ z powodzeniem stosowana zaréwno na statym ladzie, jak i na poktadzie dowolnego rodzaju
statku ptywajacego.

Kluczowa role w systemie petni linka holownicza, ktéra przymocowana jest na state do korpusu
nosnego, a po hawinieciu jej na beben nawojowy taczy bezposrednio uktad holowniczy z bezzatogowym
statkiem powietrznym. To ona, sterowana przez ratownika przyciaga bezzatogowy robot ratunkowy
z osoba poszkodowana do bezpiecznego obszaru.

Linka holownicza moze wystepowac w postaci zytki i korzystnie jest, gdy posiada ona wytrzyma-
tos¢ wynoszaca ponad 150 kg, pozwalajac tym samym na $ciagniecie do bezpiecznego obszaru powy-
zej dwéch oséb. Diugosé linki holowniczej uzalezniona jest zatem od miejsca bezposredniego zastoso-
wania bezzatogowego robota ratunkowego.

Drugim elementem systemu wedtug wynalazku jest bezzatogowy robot ratunkowy.

Jego konstrukcja w postaci kota ratunkowego oraz umieszczone we wnetrzu korpusu nosnego:
uktad napedowo-zasilajacy, zespdt sterujacy oraz pozostate elementy robocze pozwalaja na jego start
i ladowanie zaréwno w $rodowisku ladowym, jak i wodnym.

Mozliwos$¢ ladowania na wodzie pozwala na szybkie dotarcie ratunku do osoby poszkodowanej,
a tym samym na jej transport do bezpiecznego miejsca.

Bedace czescia korpusu nosnego owalne gniazda smigtowe posiadaja pionowy tunel aerodyna-
miczny dla znajdujacego sie w jego $rodku $migta. Smigta generuja ruch powietrza wewnatrz tunelu
aerodynamicznego, umozliwiajac tym samym wyzej opisane czynnos$ci bezzatogowego robota ratunko-
wego.

Korpus nos$ny bezzatogowego robota ratunkowego chroni znajdujace sie w jego wnetrzu wypo-
sazenie w postaci elementéw roboczych przed nagtymi uszkodzeniami mechanicznymi, niekorzystnymi
warunkami atmosferycznymi i niepowotana ingerencja cztowieka.
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Istotna role petnia takze kratki ochronne zamykajace z obu stron pionowy tunel aerodynamiczny.
Realizuja one zadanie zabezpieczenia przed dostaniem sie do tunelu aerodynamicznego niepozada-
nych elementdéw, ktére mogtyby negatywnie wptywaé na prace $migiet, a tym samym na realizacje akcji
ratunkowej. Ponadto, zabezpieczaja one osobe dryfujaca lub tonaca przed urazami, uniemozliwiajac
wiozenie reki do wnetrza gniazd $migtowych, podczas czynnosci chwytania za line podtrzymujaca.

Koputa korpusu nosnego wykonana jest z formowanego metoda wtryskowa tworzywa sztucz-
nego, zas platforme ptywajaca tworzy materiat z widkna weglowego. Mozliwe jest jednak uzycie innych
materiatéw, posiadajacych parametry odpowiednie dla tego typu urzadzen.

Dwie czesci korpusu nosnego, a wiec platforma ptywajaca oraz koputa sa ze soba scalone za
pomoca wodoodpornego lepiszcza.

W przypadku uszkodzenia elektroniki lub niezdatnosci do lotu bezzatogowego robota ratunko-
wego z innych przyczyn, urzadzenie moze zosta¢ uzyte w formie standardowego kotfa ratunkowego,
a tym samym ciagle petni¢ role ratownicza.

Stanowiace potaczenie platformy ptywajacej oraz koputy korpus nosny jest szczelna bryta, ktéra
moze by¢ dodatkowo wypetniona pianka poliuretanowa.

W omoéwionych powyzej przyktadach wykonania znajduje sie szesc silnikéw, od dwéch do szesciu
akumulatoréw z balanserami, przy czym kazdy akumulator posiada pojemno$é wynoszaca 1800 mAh.
W sktad wyposazenia wchodzi takze kontroler lotu, odbiornik RC, modut GPS oraz o$wietlenie w postaci
lampy led, umieszczone w wodoodpornej odbudowie.

Sterowanie bezzatogowym robotem ratunkowym odbywa sie w trybie systemu GPS hold, ktéry
odpowiada za nawigacje oraz przy uzyciu zapewniajacego utrzymanie pozadanej wysokosci systemu
Altitiude hold. W efekcie kontrola urzadzenia mozliwa jest przez praktycznie kazda osobe, bez koniecz-
nosci przechodzenia przez nia wczesniejszego, specjalistycznego szkolenia oraz pomocy dodatkowych
0so6b.

Wedtug badan wtasnych, przeprowadzonych w 2020 r. przez Zgtaszajacego, bezzatogowy robot
ratunkowy po wyciagnieciu z obudowy oraz uruchomieniu potrzebuje zaledwie pie¢ sekund do uzyska-
nia petnej mozliwosci dziatania. Po tym czasie robot wydaje sygnat, po ktérym nalezy go rzucié¢ w kie-
runku poszkodowanego lub postawi¢ na ptaskiej powierzchni, a nastepnie skierowa¢ w pozadane miej-
sce. Zatem, juz po pieciu sekundach bezzatogowy robot ratunkowy jest gotowy do akcji.

Ksztatt bezzatlogowego robota ratunkowego zostat zaprojektowany tak, aby mimo gniazd $migto-
wych, wytwor posiadat wypornosé typowego kota ratunkowego, a jego geometria zewnetrzna miescita
sie w znormalizowanych wymiarach.

Zasada dziatania systemu wedtug wynalazku opiera sie na nastepujacej czteroetapowej proce-
durze.

Na poczatku nalezy umiejscowi¢ ukfad holowniczy na ladzie lub poktadzie statku. Nastepnie na-
lezy wyja¢ z opakowania bezzatogowy robot ratunkowy wraz z przymocowana na state do niego linka
holownicza i nawina¢ ja na beben nawojowy.

W drugim etapie nalezy uruchomic¢ bezzatogowy robot ratunkowy i za pomoca kontrolera stero-
wania skierowa¢ go bezposrednio w kierunku znajdujacej sie w wodzie osoby poszkodowane;.

Po uzyskaniu odpowiedniej wysokosci, w trzecim etapie bezzatogowy robot ratunkowy powinien
by¢ poddany ladowaniu przy osobie poszkodowanej, a osoba ta powinna ztapaé sie za line utrzymujaca.

W czwartym etapie, nalezy uruchomi¢ uktad holowniczy i za pomoca linki holowniczej przycia-
gnac¢ bezzatogowy robot ratunkowy z powierzchni wody do bezpiecznego obszaru.

System ratowniczy, przeznaczony do udzielania pomocy osobom poszkodowanym, zwiaszcza
dryfujacym w wodzie stanowi kompleksowe rozwiazanie, ktére pozwala na szybkie dostarczenie do
osoby dryfujacej lub tonacej dedykowanego urzadzenia ratowniczego w postaci wodoodpornego kota
ratunkowego, ktére posiada mozliwosci ladowania na wodzie oraz sprawne przetransportowanie jej do
bezpiecznego miejsca.

Obstuga systemu wedtug wynalazku jest do$¢ prosta, stad nie ma konieczno$ci angazowania
ekipy ratunkowej ani przechodzenia dodatkowych szkolen.

Z uwagi na zastosowanie linki holowniczej, ktéra faczy uktad holowniczy z bezzatogowym robo-
tem ratunkowym, system wedtug wynalazku moze byé zastosowany bez wzgledu na warunki meteoro-
logiczne, a wiec takze w trakcie burzy.

Wynalazek znajdzie swoje zastosowanie w ratownictwie wodnym.
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System ratowniczy, przeznaczony do udzielania pomocy osobom poszkodowanym, zwtasz-
cza dryfujacym w wodzie, wyposazony w ladowo-pokiadowy ukfad holowniczy, potaczony
Z przemieszczajacym sie w srodowisku powietrzno-wodnym, zawierajacym korpus nosny ze
Smigtami, uktad napedowo—akumulatorowy, zespot sterujacy oraz pozostate elementy robo-
cze bezzatogowym robotem ratunkowym, znamienny tym, ze uktad holowniczy (1) posiada
ruchoma szpule (2) z nawinieta na beben nawojowy (3) linka holownicza (4), ktorej drugi ko-
niec zamocowany jest za posrednictwem zaczepu (5) do zewnetrznej powierzchni (6a), posia-
dajacego ksztatt kota ratunkowego korpusu nosnego (6), na ktdérego obreczy (7) rozmiesz-
czone sg rownomiernie owalne gniazda $migtowe (8), ktérych wnetrze stanowi pionowy tunel
aerodynamiczny (8a) dla znajdujacego sie w jego $rodku $migta (9), ktére generujac ruch po-
wietrza wewnatrz tunelu aerodynamicznego (8a) umozliwia zaréwno w srodowisku ladowym,
jak i wodnym start, ladowanie oraz przemieszczanie sie bezzatogowego robota ratunkowego
(10), jednoczeénie bedaca dolng czescia korpusu nosnego (6) platforma ptywajaca (11), po-
siada w przekroju owalny kadtub zanurzeniowy (12), pozwalajacy na utrzymywaniu sie na wo-
dzie bezzatogowego robota ratunkowego (10), natomiast goérna czes¢ korpusu nosnego (6)
tworzy koputa (13), bedaca zamknieciem dla platformy (11), w ktérej wnetrzu zamocowany
jest uktad napedowo-zasilajacy, zespét sterujacy oraz pozostate elementy robocze (14), przy
czym do zewnetrznej powierzchni (6a) korpusu nosnego (6), zamocowana jest za posrednic-
twem otwordw (15) lina utrzymujaca (16), réwnoczesnie pionowy tunel aerodynamiczny (8a)
zamkniety jest z obu stron kratka ochronna (17).

System, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze ruchoma szpule (2) stanowi wciggarka.
System, wedtug zastrz. 1-2, znamienny tym, Ze lina utrzymujaca (16) stanowi petle okalajaca
zewnetrzng powierzchnie (6a) korpusu nosnego (6).

System, wedtug zastrz. 1-3, znamienny tym, ze na zewnetrznej powierzchni (6a) korpusu
noénego (6) zamocowane jest oswietlenie (18).

System, wedtug zastrz. 1-4, znamienny tym, ze korpus nosny (6), wyposazony jest w cztery
otwory (15).

Rysunki
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fig. 2

fig. 3
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fig. 4
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fig. 6
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