(19) e e |jetuvos
o o202 ° Respublikos
» sleiine o valstybinis a0 LT 2020 007 A
e 0o o e patenty biuras
! 12y PARAISKOS APRASYMAS
(21)  Parai$kos numeris: 2020 007 (51) Int. CI. (2021.01): B64F 1/00
B64C 39/00
(22)  Parai$kos padavimo data:  2020-01-29 B64C 29/00
B64C 27/00

(41)  Paraiskos paskelbimo data:  2021-08-10

(62) Paraiskos, i§ kurios dokumentas i$skirtas, numeris:  —
(86)  Tarptautines parai$kos numeris: —

(86)  Tarptautineés parai$kos padavimo data: —_

(85)  Nacionalinio PCT lygio procediros pradZios data:  —
(30)  Prioritetas: —

(71)  PareiSkéjas:
Sergey ODINOKOV, M.Pretorijaus g. 7-6, 06227 Vilnius, LT
(72)  ISradéjas:

Sergey ODINOKOV, LT
Linas SAMUOLIS, LT

(74)  Patentinis patikétinis/atstovas:

Liudmila GERASIMOVIC, I ,Liudmila Gerasimovi¢, Patentinis patikétinis*,
Vingriy g. 13-42, LT-01141 Vilnius, LT

LT 2020 007 A

(54) Pavadinimas:

Nusileidimo platforma ir orlaivio pozicionavimo ir orientavimo joje sistema
(57) Referatas:

Isradimas skirtas organizuoti bepilogiy vertikaliai kylandiy ir besileidzianCiy orlaiviy (UAV VTOL)
nusileidima ant antfeminés stoties nusileidimo platformos, jskaitant jy naudingyjy apkrovy irfarba maitinimo
$altiniy automatinio aptarnavimo jiems nusileidus tikslais. Pagal iSradimg uZtikrinama tris pagrindines nusileidimo
kojeles turintio bepilo&io orlaivio teisinga padétis ir orientacija ant lygios horizontalios nusileidimo platformos,
suteikiant sukimasi prieSingomis kryptimis platformoje jtaisytiems dviem plokstiems centruojantiems diskams su
kiekviename diske padaryta isikisangia prieingos krypties spiraline kreipiancigja.



NUSILEIDIMO PLATFORMA IR ORLAIVIO POZICIONAVIMO IR ORIENTAVIMO
JOJE SISTEMA

ISradimo sritis

Iiradimas priskirtinas transporto sri¢iai, biitent, aviacijos technikai ir jrangos sistemoms,
susijusioms su orlaiviy transportavimu ir manevravimu, konkreCiau — su bepilo¢iu
orlaiviy, ypa¢ vertikalaus kilimo ir nusileidimo bepilo¢iy orlaiviy pozicionavimu ir
orientavimu specialiai skirty antZzeminiy sto¢iy ir kity nusileidimo aiksteliy nusileidimo

platformose.

Technikos lygis

Vertikalaus kilimo ir nusileidimo (angl. VTOL — vertical takeoff and landing) orlaivio
pozicionavimas jam besileidziant su tikslumu, pakankamu tiesioginéms manipuliacijoms
su jo naudingaja apkrova arba jo energijos Saltiniais jam nusileidus be papildomo
koregavimo arba jo padéties iStaisymo iki teisingos yra labai apsunkintas dél daugybeés
atsitiktiniy veiksmy poveikio orlaiviui (vé&jo gisiy, ekranavimo efekto arba Zemés
poveikio efekto, padéties nustatymo netikslumo Zemés atzvilgiu ir pacios nusileidimo
platformos atzvilgiu). Todél egzistuoja jvairiis orlaivio padéties nusileidimo platformoje

mechaninio koregavimo jam besileidZiant arba jau nusileidus metodai.

Zinomos kelios pagrindinés techniniy sprendimy kategorijos:

- nusileidimas ant kreipian¢iuyju, paprastai ant vieno arba keliy iSsikiSusiu kiigiy arba
piramidZiy (pavyzdZini, WO2017019728A1 ir kt.).

Toks sprendimas uZima tam tikra orlaivio tiiri, kuris galéty biiti panaudotas naudingajai
apkrovai. I3sikisandios kreipiandiosios gali kelti pavoju orlaivio konstrukcijai
(pavyzdZiui, propeleriams), nepataikius nusileisti ant kreipianciyjy. KreipianCiosios
riboja erdve galimoms manipuliacijoms su naudingaja apkrova ir/arba maitinimo
Saltiniais. Galimas didelis orlaivio pakrypimas jam besileidZiant. Tokie sprendimai
reikalauja pakankamai tikslaus orlaivio pozicionavimo erdvéje jam besileidziant.

- nusileidimas i kreipian¢igsias angas arba pagilinimus, paprastai kiigio, piramidés arba
sferos formos (pavyzdziui, WO2018039784, US2019344888 A1, US2016144982 Al ir
kt.).



Tokie sprendimai sukelia interferencija tarp orlaivio palaikomos padéties erdvéje jam
besileidziant ir Soninio mechaninio poveikio jam i§ platformos pusés, o tai gali
destabilizuoti orlaivi ir sukelti avarija. Nusileidimas nepataikius i angas gali lemti
nestabilig orlaivio padét] ir jo virtimg ant Sono.

- orlaivio stimimas jvairaus tipo stimikliais i§ vienos ar keliy Soniniy pusiy tiesiaeigiu
pirmyneigiu judesiu, arba aplink nejudandias asis besisukanciais stumikliais (pavyzdZiui,
W02019085151, WO2019055685, CN10171545 A ir kt.).

Tokiems sprendimams reikalingi sudétingi ir masyviis mechanizmai. Dalis minéty
sprendimy turi elementus, i§sikianéius vir§ nusileidimo platformos lygio, o tai yra
pavojinga ir gali baigtis susidiirimu, pavyzdZziui, esant véjo gisiui.

- poveikis orlaiviui stimikliais, kurie juda i§lenktomis arba spiralinémis i§pjovomis. Si
kategorija yra artimiausia sitlomam sprendimui. Vokiefiy patento paraiSkoje
DE102012008776 atskleistas centruojantis irenginys apvaliems ruoSiniams, jskaitant
bendraa$iai i§déstytus vienas vir§ kito du arba daugiau disky, kur virSutiniame diske
ipjauta daugybé spirale iflenkty, i centra sueinanéiy iSpjovy (kiauriniy grioveliy),
(pirstai), simetriskai iSdéstyti ant atitinkamy apatinio disko kreipian¢iyjy ir stumiantys
apvaly ruosinj link disky centro.

PanaSus sprendimas apraSytas irenginyje pagal paraiSka WO 2019160540, skirtame
nutupdyti bepiloti orlaivi (BO). Nurodytame {renginyje irgi yra apatiné ir virSutiné
plokstés, nejudanti vir§utiné plok§té turi daugybe spirale iSlenkty kiaurai einanCiy
i¥pjovu (kiauriniy grioveliy), o besisukanti apatiné ploksté turi atitinkama skaiciy kaiS¢iy
(pirsty), kurie praeina i virSuting ploks§te per kiaurai einancias sloty iSpjovas ir gali

stumti ant virSutinés plokstés esanti objekta pagal spirale iSlenktus slotus.

Sio sprendimo tritkumai yra tokie:

- sprendimas nenumato BO orientavimo reikiama kryptimi;

- kadangi kai$¢iai (pirstai) juda vieno centro link, Zinomas jrenginys gali tik pozicionuoti
objekta virsutinés plokstés centre, tadiau negali uZtikrinti jo orientacijos kampo;

- galimas tik vienas bandymas centruoti objekta jam nusileidus;

- centravus objekta, virSuting plokste (nusileidimo platforma) biitina graZinti i pirming
padéti, atitraukiant pir§tus nuo centro link periferijos;
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- bitina valdyti pavaros reversa, ir bitini sensoriai, nurodantys, kada pirStai pasiekia
galing ir prading padéti, kitaip pavara gali sugadinti pirStus ir jiems judesi suteikiancia
plokstg;

- spiralinés i¥pjovos reikalauja sudétingos Zemiau iSpjovy esanfios mechanikos,
perstumiancios pir§tus centro link, o tai yra patikimuma maZinantis veiksnys;

- kurj nors pirsta urblokavus pasaliniais daiktais, pavyzdZiui, ne§varumais, gali bti
visi¥kai uzblokuotas pirstus judinantis mechanizmas, tai yra, jrenginys gali visiSkai i3eiti
18 rikiuotés;

- besisukanti ploksté turi baiti didesné negu objekto (BO) perimetras, o tai yra griozdiska
ir didina jrenginio svorj;

- daugybe spiraliniy iSpjovy reikalauja sudétingesnés apsaugos nuo galimy krituliy ir
purvo;

- kuriam nors pirtui patekus i nusileidusio BO perimetra, ne tik centravimas tampa
nejmanomu, bet ir atramy judéjimas spirale gali paZeisti BO;

- besileisdamas BO gali nusileisti tiesiai ant pirito, taip pat centravimo proceso pradZioje
tik vienas pir§tas stumia BO, todél reikalinga sustiprinta tiek paties pirSto, tiek jo
tvirtinimo bei ji stumiancios pavaros konstrukcija;

- BO centravimas auk3¢iau aprasytu biidu mechaniskai maZai efektyvus, nes i§ pradziy
judangios plokstés sukimosi judesys konvertuojamas i pirto slenkamaji judesi, jveikiant

pirsto trintj { ipjovos krasta, o po to pirstas stumia BO, taikant jéga neoptimaliu kampu.

Siuolaikiniame pasaulyje nuolat vis labiau automatizuojami ir robotizuojami logistikos
procesai, dauguma kuriy susieti su dalies funkciju delegavimy bepilotéms transporto
priemonéms, pavyzdZiui, bepilogiams orlaiviams (BO). Sistemos, sukurtos pastaryjy BO
pagrindu, bitinai aptarnauja ir ju naudingasias apkrovas bei maitinimo Saltinius.
Kadangi daugumos BO skrydZio trukmé daug karty trumpesné, nei jy maitinimo
elementy visisko jkrovimo laikas, atsiranda poreikis keisti juos greitai ir patikimai. Toks
keitimas daugeliu atveju susijgs su maitinimo Saltinio fiksavimu kuriame nors lizde
(slote), skyriuje, ant bégiy arba BO kreipian¢iyju. Tai yra, sprendimai reikalauja
teisingos BO padéties ir jo teisingos orientacijos aptarnaujanciy stoiy (antZeminiy
stotiy) vykdandiyju mechanizmy atzvilgiu. Tik teisinga BO padétis erdvéje ir jo
orientacija antzeminés stoties nusileidimo platformos atzvilgiu gali uztikrinti autonominj

BO maitinimo $altiniy aptarnavima, taip pat, pagal analogija, ju naudingujy apkrovu.



Reikia pabrézti, kad nusileidusio BO talpinimo taSke su teisinga dvimate arba trimate
koordinate nepakanka, kad BO atZvilgiu biity atliktos automatizuotos operacijos — biitina

dar ir teisingai orientuoti BO.

Tad egzistuoja mechani§kai paprastos, patikimos, lengvos ir nebrangios BO
pozicionavimo ir orientavimo antZeminés arba kitokios aptarnaujancios stoties
nusileidimo platformoje sistemos poreikis. Tokios sistemos, kuri biity visada parengta
darbui ir nereikalauty kaZkokio uzvedimo arba parengimo pradinei veikimo biisenai,
turéty pagerinta nusileidimo platformos elementy apsaugos nuo vandens ir terSaly
sistema, pafalinty iSlyginandio veiksmo (proceso) blokavimo rizika, susijusia su

neteisinga pradine BO pozicija nusileidimo platformoje arba pacios sistemos savybémis.

ISradimo esme
Auk§¢iau jvardintai uZzduodiai atlikti sililomas techninis sprendimas, besiskiriantis

i§radimo apibrézties punktuose i§déstyty poZymiy visuma.

Nusileidimo platforma su lygiu horizontaliu pavirS§iumi bepilo¢io orlaivio
pozicionavimui pagal ¥ iSradima apima platformoje iSdéstytas besileidZiancio
(nusileidusio) bepilogio orlaivio centravimo priemones, naudojant elementus, turinCius i
atitinkamo elemento centra sueinandig kreipiandiaja, ir juos varancia (-as) pavara (-as),
taip pat griovelj (-ius).

Nusileidimo platforma skiriasi tuo, kad centravimo priemonés apima pora greta i8déstyty
galin¢iy suktis ploks¢iy diskw,, ir tiesy (-ius) griovelj (-ius), padaryta (-us) platformos
plokstumoje iSilgai simetrijos tarp disky linijos, kur kiekvienas diskas yra pagamintas
i§vien su sueinandia | centra siaura, vir§ disko pavirSiaus iSsikiSancia spiraline
kreipiandiaja, sukonfigiiruota bepilo&io orlaivio atraminiam elementui slysti link disko
centro, diskui sukantis, kur viename diske spiralé kairioji, kitame — deSinioji. Kiekvieno
disko virSutinis pavirSius yra iSdéstytas viename lygyje su platformos virSutiniu
pavirsiumi, o spiraliné kreipian¢ioji padaryta kaip briauna prie disko pritvirtinta juosta,
sukonfigliruota su atstumu nuo disko centro ir su maksimalaus slydimo saly¢io galimybe
su nusileidusio (nusileidZian&io) bepilogio orlaivio atraminio elemento Soniniu
pavir§iumi.

Optimaliu isradimo igyvendinimo atveju nurodyta spiraliné kreipiancioji yra logaritminé

spiralé, turinti nuo vienos iki pusantros vijos. Minétas griovelis padarytas i§ vienos puseés



arba i§ abieju pusiy nuo diskuy sukimosi centrus jungiancios linijos ir nebiitinai yra
kiaurinis.

Pavaros, varan&ios diskus prieSingomis kryptimis, gali biti tiek dvi atskiros, tiek viena
bendra, taip pat jos gali biiti imontuotos tiesiogiai paciuose diskuose, be to, pavaros gali
varyti diskus tiek betarpiSkai, tiek per reduktoriy. Pavara gali biiti elektrinis, pneumatinis
arba hidraulinis variklis, taip pat sraigtinis velenas, kuri savo svoriu suka platformoje
nusileidgs BO.

Nusileidimo platforma gali papildomai turéti disky padéties ir sukimosi jutiklius.
Nusileidimo platforma tarp griovelio (-iy) ir disky nebiitinai gali turéti viena arba kelias
kiaurines angas, sukonfigiruotas manipuliacijoms su nusileidusio ir teisingai
pozicionuoto ir orientuoto platformoje bepilo€io orlaivio naudingaja apkrova ir/arba

energijos $altiniais.

Kitas sifilomo i§radimo objektas yra vertikalaus kilimo ir nusileidimo bepilocio orlaivio
pozicionavimo ir orientavimo nusileidimo platformoje sistema pagal §j iSradima.
Principinis siilomos sistemos skirtumas tas, kad bepilotis orlaivis turi atraminius
elementus, sukonfigiiruotus saveikai su spiralinémis kreipian¢iosiomis ant nusileidimo
platformos disky ir su grioveliu joje, kur minéti atraminiai elementai pagaminti kaip trys
pagrindinés vienodo auks¢io nusileidimo kojelés, esancios i bepiloio orlaivio pagrinda
jraSyto menamo arba realaus lygiaSonio trikampio vir§iinése, be to, nusileidimo kojele,
esanti vir§ingje prieSais lygiaSonio trikampio pagrinda, turi vertikaliai Zemyn

i§stumiama pirsta, o dvi kitos nusileidimo kojelés yra cilindrinés.

Nusileidimo kojelés iSstumiamas pirStas pagal §i i§radima sukonfigiiruotas su galimybe
pataikyti i nusileidimo platformos grioveli (-ius), pavyzdziui, veikiamas savo svorio
arba, optimaliai, turi viduje i§stumiantj elementa, pavyzdZiui, iSstumiancia spyruokle,
elektring arba pneumating pavara, o pir§to iSorinis skersmuo atitinka platformos

griovelio plotj, nevir§ydamas jo.

Cilindrinés kojelés aukstis atitinka platformos disko spiralinés kreipianciosios auksti, o
iSorinis kojelés spindulys atitinka spiralinés kreipianiosios pradZios atstuma nuo
nusileidimo platformos disko centro; be to, cilindrinés nusileidimo kojelés gali slysti
atitinkamy spiraliniy kreipian&iyjy vidiniu Soniniu pavir§iumi, ir tuo tikslu, optimaliai,

turi cilindrinius sijonélius, kurie laisvai sukasi aplink kojelés as.



Kiekvieno sistemos pagal §i iSradima nusileidimo platformos disko skersmuo yra
parinktas taip, kad nusileidZiant bepiloiam orlaiviui uZtikrinty kiekvienos cilindrinés
kojelés pataikyma ant atitinkamo disko, o atstumas tarp diskuy yra parinktas taip, kad
galutinéje bepilogio orlaivio pozicijoje nusileidimo platformoje disky sukimosi aSys

sutapty su cilindriniy nusileidimo kojeliy aSimis.

Bepilotis orlaivis gali turéti vieng arba daugiau papildomu nusileidimo kojeliy, esaniy

uZ minéto menamo arba realaus lygiaSonio trikampio orlaivio pagrinde riby.

Minétas nusileidimo platformos griovelis gali biti padarytas i§ abieju pusiu nuo linijos,
jungianéios disky sukimosi centrus, kur minétu menamu arba realiu trikampiu orlaivio
pagrinde gali biti kvadrato dalis, sudaryta i§ dvieju menamo arba realaus kvadrato
bepilo¢io orlaivio pagrinde gretimy kradtiniy ir kvadrato istrizainés; Siuo atveju

papildoma kojelé yra sumontuota menamo arba realaus kvadrato ketvirtoje virSunéje.

Viena arba visos nusileidimo kojelés, nesanéios dviem pagrindinémis cilindrinémis
kojelémis, taip pat gali biiti cilindrinés.

Sio i§radimo igyvendinimo variante kai kurios arba visos nusileidimo kojelés, kurios
néra pagrindinés kojelés su i§stumiamu pirStu, taip pat gali turéti i§stumiama pirsta.

Kitame §io i8radimo realizavimo variante visos nusileidimo kojelés yra vienodos.

Optimaliu iSradimo igyvendinimo atveju nusileidimo platformos disky virSutinis
pavirSius ir/arba bepilo&io orlaivio nusileidimo kojeliy apatinis pavirSius i§ dalies arba
visi$kai pagamintas i§ maZos trinties medZiagos, pavyzdZiui, polioksimetileno, nailono,
politetrafluoroetileno, ir/arba nusileidimo kojeliy apatinis pavirSius yra rutulio formos.

Nusileidimo platforma sistemos pagal § iSradima galimame variante gali buti
sukonfigiiruota aptarnauti daugiau kaip viena bepilotj orlaivj, tam ji jrengiama su dviem

arba daugiau grupiy minéty disky pory su atitinkamais grioveliais.

Trumpas bréZiniy apraSymas

Sitilomas techninis sprendimas paaiSkinamas bréZiniais, kurie iliustruoja esmg, taCiau
neapriboja i§radimo apsaugos apimties.

1 pav. Nusileidimo platformos 1 ir ant jos nusileidZian¢io BO 2 vaizdas. Platformoje
pavaizduoti i§lyginantys elementai — du diskai 3 su spiralinémis kreipianciosiomis 5a ir

5b, ir griovelis 4.



2 pav. BO 2 vaizdas i§ pagrindo pusés (i§ apacios). Pavaizduotas menamas/realus
trikampis 9 ir jo vir§tnése i§déstytos trys pagrindinés BO nusileidimo kojelés — dvi
cilindrinés 6 ir viena kojelé 7 su i§stumiamu pir§tu 15. Taip pat pavaizduota naudingoji
apkrova arba energijos §altinis 30, kurie yra prieinami i§ apacios.

3 pav. Nusileidimo platformos 1 vaizdas su joje nusileidusin BO 2, kuris yra teisingoje
padétyje ir teisingai orientuotas — BO cilindrinés kojelés 6 yra bendraasés su diskais, ir
i§stumiamas tre¢ios kojelés pirStas 7 yra griovelyje.

4 pav. Pavaizduotas BO 2 (variantas su kvadratiniu pagrindu), besileidziantis ant
nusileidimo platformos 1 su dviem diskais 3, esan¢iais menamo kvadrato su krastine 19
istrizai prieSingose vir§tinése, ir dviem grioveliais 4 ir 4b, su centrais likusiose dviejose
menamo kvadrato vir§iinése ir esandiais i$ilgai jo istrizainés, jungiancios tas dvi jo
vir§tines.

5 pav. BO 2 (variantas su kvadratiniu pagrindu) vaizdas i§ pagrindo pusés (i§ apacios).
Pavaizduotas menamas kvadratas 17 BO pagrinde ir jo virStinése esancCios trys
pagrindinés BO nusileidimo kojelés — dvi cilindrinés 6 ir viena kojelé 7 su iSstumiamu
pirStu 15, taip pat viena papildoma nusileidimo kojel¢ 16. Taip pat pavaizduota
naudingoji apkrova arba energijos $altinis 30, kurie yra prieinami i§ apacios.

6 pav. Nusileidimo platformos 1 vaizdas su nusileidusiu ant jos BO 2, kurio padétis ir
orientacija yra teisingos — BO 2 cilindrinés kojelés 6 yra bendraasés su diskais 3, o
tre¢ios pagrindinés nusileidimo kojelés 7 i§stumiamas pirStas 15 yra griovelyje 4b.

7 pav. Nusileidimo platformos 1, skirtos priimti BO tik su trimis pagrindinémis
nusileidimo kojelémis, vaizdas i§ apacios. Pavaizduotos dvi atskiros disky 3 pavaros 13,
disky 3 sukimosi arba padéties jutikliai 22 ir angos 14, skirtos aptarnauti BO naudingaja
apkrova arba energijos Saltinj.

8 pav. Nusileidimo platformos 1, skirtos priimti BO su trimis pagrindinémis nusileidimo
kojelémis ir viena papildoma kojele, vaizdas i§ apatios. Pavaizduotos dvi atskiros disky
3 pavaros 13, disky 3 sukimosi arba padéties jutikliai 22 ir anga 14, skirta aptarnauti BO
naudingaja apkrova arba energijos Saltini.

9 pav. Nusileidimo platformos 1 vaizdas i§ Sono. Pavaizduotas disky su spiralinémis
kreipian&iosiomis 5 pavaros variantas naudojant du sraigtinius velenus 23.

10 pav. parodytas BO 2 su trikampiu pagrindu nusileidimo ant nusileidimo platformos 1

procesas.



11 pav. pavaizduotas spiraliniy kreipiandiyjy saveikos su BO nusileidimo kojelémis
procesas, tai yra, jégos taikymas spiralinés kreipianciosios Sb kryptimi 25 - kojelei 6 ir
kryptimi 26 link griovelio - kojelei 7.

12 pav. papildomai vaizduoja tolesnj griovelio 4 kreipiantjji poveiki nusileidimo kojelei
7 su i§stumiamu pirStu, ileistu { griovelj.

13 pav. vaizduoja BO islyginimo proceso pabaigoje. BO yra teisingoje padétyje ir
teisingai ir orientuotas platformoje 1.

14 pav. pavaizduota nusileidimo platforma 1 su dviem centravimo priemoniy 32
grupémis.

Detalus i§radimo jgyvendinimo ir jo varianty apraSymas

Iiradimo jgyvendinimo variantai yra pavyzdZiai, iliustruojantys §j iSradima, taciau

neapribojantys jo apsaugos apimties.

Sistemos ir nusileidimo platformos apra§ymas

1 pav. schematiskai pavaizduota nusileidimo platforma 1 ir besileidZiantis bepilotis
orlaivis 2, kurie yra pagrindinés orlaivio pozicionavimo ir orientavimo sistemos pagal §i
i§radima sudétinés dalys, ir kuriy elementai sukonfigliruoti specialiu biidu vienas kito
atzvilgiu, siekiant ju saveikos pozicionuojant ir orientuojant besileidZianti (nusileidusj)
bepilotj orlaivi maksimalaus efektyvumo. Taigi, nusileidimo platformos 1 ir BO 2
atraminiy elementy konstrukcija sudaro vieninga iSradimo koncepcija su BO

pozicionavimo ir orientavimo sistema.

Bepilotis orlaivis (BO, UAV) 2 yra vertikalaus kilimo ir nusileidimo (VTOL — vertical
takeoff and landing) aparatas, kurio pozicionavimo tikslumas pakankamas nusileisti
nusileidimo platformos 1 perimetro ribose. BO skirtas automatizuotam manipuliavimui
su jo naudingaja apkrova ir/arba jo energijos Saltiniais 30. Kiekvienas sistemos
aptarnaujamas BO 2 principiniame variante turi tris pagrindines vienodo aukScio
nusileidimo kojeles 6, 7 (2 pav.), iSdéstytas orlaivio 2 pagrindo menamo arba realaus
lygiaSonio trikampio vir§iinése (1, 2, 3, 10 ir kt. pav.). Nusileidimo kojel¢ 7, esanti
vir§ingje priesais lygia$onio trikampio pagrinda 31, yra jrengta su vertikaliai Zemyn
i§stumiamu pir§tu 15. Optimaliai, pir§tas 15 turi i§stumiancia spyruoklg jo viduje, be to,
pirsto 15 iSorinis skersmuo atitinka platformos griovelio 4 ploti, nevirSydamas jo. Dvi
nusileidimo kojelés 6, esantios lygiaSonio trikampio pagrinde, yra cilindrinés formos, o

optimaliai, turi cilindrinj sijonélj, laisvai besisukantj apie kojelés asi.



BO gali turéti papildomas nusileidimo kojeles 16, esanfias uz menamo arba realaus
trikampio BO pagrinde perimetro riby. Bendras kojeliy skaicius ir ju konstrukcija
parenkami taip, kad biity uZtikrintas patikimas (ir tolygus) BO palaikymas nusileidimo
platformos 1 horizontalioje plokStumoje.

Optimaliai, apatiné kojeliy dalis yra pagaminta i§ medziagos arba turi mechanizma

(pavyzdZiui rutulini ratuka), sumaZinanti trintj i nusileidimo platforma.

Nusileidimo platforma 1 (1, 4, 10 ir kt. pav.) yra BO aptarnavimo antZeminés stoties 8
dalis, ji tarnauja pavir§iumi, ant kurio nusileidzia BO 2. Platforma 1 skirta reikiamam
BO 2 pozicionavimui ir orientavimui, besileidZiant ir nusileidus, ir yra jrengta su
centravimo priemonémis, kurios sukonfigiiruotos, kad atitikty atraminius elementus,
esandius BO pagrinde, ir sukonfigtiruotos saveikai su jais.

BO 2 centravimo ir pozicionavimo nusileidimo platformoje 1 priemonémis pagal §i
ifradima yra trys principiniai elementai: du besisukantys diskai 3 su spiralinémis

kreipian¢iosiomis ir griovelis (-iai) 4, 4b (1, 4 ir kt. pav.).

Nusileidimo platforma 1 sudaro lygy horizontaly pavirSiuy, ant kurio yra iSdéstyti du
galintys suktis ploksti horizontaliis diskai 3 taip, kad:

— ju virSutiniai pavir§iai biity viename lygyje su platformos 1 virSutine plokStuma;

— ju sukimosi aSys sutapty su BO, esandio platformoje reikiamoje galutinéje padétyje,

pagrindiniy cilindriniy kojeliy a8imis (3, 6, 13 pav.).

Kiekvieno disko 3 skersmuo parenkamas taip, kad nusileidimo metu biity uZtikrinta BO
2 cilindriniy kojeliy 6 pataikymo { atitinkamus diskus, atsizvelgiant { BO pozicionavimo
tiksluma, reikama tikimybeé.

Remiantis BO pozicionavimo tikslumo ir BO azimuto palaikymo skrydZio metu analize
ir atsizvelgiant i iSoriniy veiksniy, pavyzdZiui, véjo gisiy, poveikj BO skrydZiui galima
nustatyti (arba nustatoma) cilindrinés kojelés 6 nukrypimo nuo disko 3 centro tikimybg.
Pavyzdziui, 50 % nusileidimy nukrypimas bus maZesnis negu 50 mm, 90 % nusileidimy
nukrypimas nevirS§ys 100 mm ir 98 % nusileidimy nevirSys 150 mm. Disko skersmuo
parenkamas lygiu dvigubam nukrypimui esant reikalaujamai sékmingo pozicionavimo
tikimybei. PavyzdZiui, 200 mm (2 x 100 mm) 90 % sékmingy nusileidimy. Kitaip
tariant, disko skersmuo — tai kompromisas tarp jo dydZio (kainos, svorio) ir sékmingo

pozicionavimo nusileidus tikimybés.
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Kiekvieno disko 3 virSutinéje puséje yra vir§ disko pavirSiaus iSkylanti istisiné siaura
spiralé 5a, 5b (1, 4 ir kt. pav.), padaryta juostos, kurios briauna pritvirtinta prie disko 3
pavirSiaus, pavidalo ir uZtikrinanti BO atraminiy elementy (kojeliy 6, 7, 16) slydimo
vidiniu $oniniu tokios spiralinés kreipianciosios pavir§iumi maksimalia galimybe.
Kiekviena spiralé 5 prasideda tam tikru atstumu atsitraukius nuo disko 3 centro ir
baigiasi disko iSoriniame kraste. Be to, viename diske spiralé kairioji 5b, o kitame —

deSinioji 5a. Optimaliai, spiralé yra logaritminé ir turi nuo vienos iki pusantros vijos.

Spiralés 5 aukstis atitinka BO cilindriniy kojeliy 6, 7, 16 auksti, o spiralés pradzios
atstumas nuo disko centro 21 atitinka BO cilindrinés kojelés spinduli.

Cilindrinés nusileidimo kojelés 6 gali slysti atitinkamy spiraliniy kreipian€iyjy 5 vidiniu
Soniniu pavirSiumi, tam jos gali turéti cilindrinius sijonélius, laisvai besisukanCius apie
kojelés afi. Veikiant tangentinei jégai 25 i§ spiralinés kreipianciosios 5 pusés (11, 12
pav.), kiekviena tokia kojelé juda i atitinkamo disko 3 centra pagal spiralinés
kreipian¢iosios 5 i§linkima.

Spiralés stori, taip pat disko stori, lemia konstrukcijos patvarumui biitinos

charakteristikos.

Be to, platforma turi siaura tiesy grioveli 4 (1 pav.), i§déstyta taip, kad:

— griovelio iSdéstymo linija 11 (pavyzdziui, 13 pav.) biity statmena ir eity per
jungiancios disky 3 centrus linijos, centra;

— BO, esantio platformoje 1 reikiamoje galutingje padétyje (pavyzdZiui, 3, 13 pav.)
pagrindinés nusileidimo kojelés 7 su iSstumiamu pir§tu 15 centras buty griovelio
linijoje, optimaliai, griovelio centre.

Griovelio 4 plotis atitinka i§stumiamo pir§to 15 skersmeni, o griovelio gylis — pirSto 15
ilgi. Be to, griovelis gali biiti kiaurinis (7, 8 pav.).

Griovelio 4 ilgis parenkamas taip, kad BO 2 orientavimo ir pozicionavimo platformoje 1
metu po nusileidimo procediiros biity uZtikrinamas BO pagrindinés nusileidimo kojelés
7 i¥stumiamo pir$to 15 pataikymas i griovelj 4.

Jeigu BO aptarnavimo nusileidimo platformoje biidas suderinamas su dviem galutinémis
padétimis, tada platforma 1 gali turéti antra griovelj 4b (4, 8 pav.), iSdéstyta kaip pirmojo
griovelio 4 veidrodinis atspindys vertikalios plok§tumos, einanios per disky 3 centrus,

atZvilgiu.
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Atitinkamai, aptarnaujamas BO 2 (5 pav.) gali turéti papildoma ketvirta cilindring kojelg
16, esandia menamo arba realaus kvadrato ketvirtoje virSinéje, kai pagrindinés
nusileidimo kojelés 6, 7 yra i8déstytos likusiose trijose menamo arba realaus kvadrato
vir§iinése (5 pav.). Kartu yra jvykdoma principiné salyga — pagrindinés kojelés 6, 7 yra
BO pagrinde menamo arba realaus lygiaSonio trikampio, sudaryto dvieju gretimy
kvadrato krastiniy 19 ir jo istrizainés 20, vir§iinése. BO pagrinde gali buti daugiau kaip

viena papildoma kojelé, bet kiekviena jy turi biiti uZ menamo lygiaSonio trikampio riby.

Diskai 3 gali buiti varomi arba atskirai dviem pavaromis 13 (7-9 pav.), arba viena bendra
pavara per dirZing, kardaning arba bet kokia kita pavara, taip pat pavaros gali biiti
imontuotos betarpiskai diskuose (hub motor). Diskai 3 sukasi { prieSingas puses taip, kad
ant jy esandios spiralés 5 besisukant atlikty uzgriebianti judesi.

Disky pavara — elektros, hidraulinis arba pneumatinis variklis su reduktoriumi arba be jo,
arba sraigtinis velenas 23 (9 pav.), kuris sukasi veikiant nusileidusio ant platformos BO
svoriui. Optimaliai, diskai 3 pagaminti i§ vandeniui atsparios medziagos, pavyzdZziui,
anoduoto aliuminio.

Platforma 1 gali turéti papildomus disky padéties ir sukimosi jutiklius 22 (7, 8 pav.),
skirtus nustatyti gedimus platformos darbe.

Siekiant uztikrinti antzeminés stoties 8, kurios dalis yra nusileidimo platforma 1, sistemy
prieiga prie BO 2 naudingosios apkrovos ir/arba maitinimo elementy 30, platforma gali
turéti viena arba kelias technologines angas 14 (1, 4 pav.), esanfias tarp disky 3 ir
griovelio (-iw) 4.

Sistemos veikimo apraSymas

Jeigu platforma 1 néra stacionari antZeminéje stotyje 8, tada antZeminé stotis uZztikrina
tokig nusileidimo platformos 1 padéti, kuriai esant BO 2 ant jos nusileidZia iprastu

rezimu.

BO 2 priartéja prie nusileidimo platformos 1 ir nusileidzia ant jos (10, 11, 12, 13 pav.).
BO 2 besileidZiant ant nusileidimo platformos pakanka uztikrinti, kad dvi jo pagrindinés
cilindrinés kojelés patekty ant atitinkamy platformos 1 disky 3, o treia kojelé 7 — i vieno
i§ platformos grioveliy 4 srit (11 pav.).

BO nusileidus ant nusileidimo platformos, diskus 3 pradeda sukti { prieSingas puses 27,
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28 (jeigu viena suka pagal laikrodZio rodyklg, tai kita — prie§ laikrodZio rodyklg) taip,
kad spiralés 5 (5a ir 5b) uZgriebty ant disko patekusias BO kojeles 6 ir stumty jas link
disky 3 centry (12 pav.). Kiekvienas diskas 3 sukasi | savo pusg, bet visada { vieng ir ta

pacia.

Jeigu diskus 3 suka sraigtinis velenas 23, tai BO 2 besileidZiant ant platformos 1 jis savo
svoriu spaudzia ja (9 pav.). Veikiama §ios jégos platforma 1 leidZiasi Zemyn ir suka
velena 23, kuris suka diskus su spiralémis S5, tuo biidu pozicionuodamas ir

orientuodamas BO 2.

Kadangi galutiniam BO pozicionavimui ir orientavimui reikia baigtinio pilny disko
(atitinkamai, ir veleno) apsisukimy skaidiaus, nevir§ijan¢io spiralés viju skaiCiaus plius
vienas, sistema gali biiti pilnai mechaniné ir nereikalauti iSorinés energijos.

Atlikus baigtinj disky 3 pilny apsisukimy skaiéiy, BO kojelés 6, 7, patekusios ant disky
3, spiraliy 5 iSstumiamos i disky 3 centrus, o trecios kojelés 7 iSstumiamas pirStas 15
atsiduria viename i platformos grioveliy 4 (kaip 13 pav.). Tokiu biidu BO 2 ne tik
tiksliai pozicionuojamas platformoje 1, bet ir tiksliai orientuojamas jos atZvilgiu. Disky
3 sukimasis nebiitinai gali buti nutraukiamas tuo metu, kai spiraliy 5 pradZia blokuoja
BO kojelés 6, 7 disky 3 centruose 21 ir neleidzia BO palikti galuting padéti platformoje

veikiant paSaliniams Soniniams veiksniams (pavyzdZiui, véjui).

Pasibaigus pozicionavimo ir orientavimo procediirai, antzeminés stoties sistemos atlicka
reikalingas manipuliacijas (veiksmus) su BO naudingaja apkrova ir/arba maitinimo

$altiniais 30.

Pozicionavimo ir orientavimo varianty jgyvendinimo pavyzdZiai

1. BO su trimis pagrindinémis kojelémis, esanéiomis lygiaSonio trikampio vir§iinése BO
pagrinde pozicionavimo ir orientavimo pavyzdys su trimis teisingomis orientacijomis
platformoje.

Visos trys pagrindinés BO kojelés yra vienodos — turi cilindrini vienodo skersmens
sijonélj ir i¥stumiama pirsta apacioje. Diskuy skersmuo — kiek maZesnis, negu trikampio
BO pagrinde pusé¢ krastinés ilgio (pavyzdziui, kaip 13 pav.). Atstumas tarp disky centry
21 lygus trikampio kraStinés 31 ilgiui. Griovelio centras yra vir§tinéje, prieSingoje
krastinei, jungianéiai disky centrus, o jo ilgis lygus trikampio krastinés ilgiui. Griovelis

eina iSilgai trikampio pusiaukampinés.
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BO nusileidus ant platformos diskai pradedami sukti prieS§ingomis kryptimis 27, 28.

Kadangi platforma, i§skyrus griovelj, ir diskai sudaro lygy horizontaly pavirSiy, tai BO
kojeliy i§stumiami pirstai, po nusileidimo atsidiirg ant platformos disky, neiSstumiami ir
netrukdo kojeléms slysti disky spiraliniy kreipianéiyju Soniniais pavirSiais diskams

sukantis.

Spiralinés kreipiandiosios uZgriebia dvi i§ trijy kojeliy, atsidiirusiy ant atitinkamy disky,
ir nukreipia jas link savo centry. To judéjimo metu tre€ioji kojelé bus priversta bent kartg
kirsti griovelj platformoje (Zr. 11 ir 12 pav.), ir tokio kirtimo metu tos kojelés pirStas
i§sistums Zemyn ir liks griovelyje iki pozicionavimo proceso pabaigos. ISstumiamam
pirStui uZsifiksavus griovelyje, { prie§ingas puses besisukanciy disky spiralinés
kreipianéiosios nei§vengiamai i§stums ant jy patekusias kojeles i savo centrus. Rezultate
visos trys kojelés uzims teisingg padéti platformoje.

Teisinga orientacija — kokios nors kojelés i§stumiamas pir§tas yra platformos griovelyje,
o likusios dvi cilindrinés kojelés yra atitinkamy disky centruose. Visos trys galimos
padétys simetriSkos pasisukimui 0, 120 ir 240 (-120) laipsniy apie vertikalig a8j, einanlia
per trikampio centra.

Kojeliy i8déstymas lygiaSonio trikampio vir§anése uZztikrina BO svorio centro iSdéstyma
ant aSies, einandios per trikampio centra (jo pusiaukampiniy kirtimo taSkas) ir,

atitinkamai optimaly BO svorio paskirstyma kojeléms.

2. BO su trimis pagrindinémis kojelémis ir viena papildoma, esanciomis menamo

kvadrato virSiinése pozicionavimo ir orientavimo pavyzdys su dviem teisingomis

orientacijomis platformoje.

Dvi pagrindinés cilindrinés kojelés i§déstytos istrizai prieSingose kvadrato virSuinése,

viena i§ likusiy pagrindiniy kojeliy turi i§stumiama pirsta, ketvirta kojelé — papildoma.

Disky skersmuo — kiek maZesnis negu pusé kvadrato istrizainés, atstumas tarp disku
centry lygis kvadrato istrizainés ilgiui. Platforma turi du griovelius, iSdéstytus iSilgai
kvadrato jstrizainés, statmenos istrizainei su i§déstytais ant jos disky centrais. Grioveliy
centrai yra §ios istrizinés vir§iinése, o kiekvieno griovelio ilgis lygus kvadrato kraStinés

ilgiui.

BO nusileidus ant platformos diskai sukami prieSingomis kryptimis.
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Kadangi platforma, i§skyrus griovelius, ir diskai sudaro lygy horizontaly pavirsiy, tai BO
kojeliy i§stumiami pirstai, po nusileidimo atsidiirg ant platformos disku, nei§stumiami ir
netrukdo kojeléms slysti disky spiraliniy kreipianiyju Soniniais pavirSiais diskams
sukantis.

Spiralinés kreipiandiosios uZgriebia dvi kojeles, atsidiirusias ant atitinkamy disku, ir
nukreipia jas link savo centry. To judéjimo metu tre¢ia pagrindiné kojelé bus priversta
bent karta kirsti viena i§ grioveliy platformoje, ir tokio kirtimo metu tos kojelés pirStas
i§sistums Zemyn ir liks griovelyje iki pozicionavimo proceso pabaigos. ISstumiamam
pirStui uZsifiksavus griovelyje, | prieS§ingas puses besisukanciy disky spiralinés
kreipiandiosios nei§vengiamai i§stums ant jy patekusias kojeles { savo centrus. Rezultate
visos trys kojelés uzims teisinga padéti platformoje.

Teisinga orientacija — atitinkamos kojelés i§stumiamas pir§tas yra viename i§ dviejuy
platformos grioveliy, o dvi cilindrinés kojelés yra atitinkamy diskuy centruose. Visos dvi
galimos padétys simetri§kos pasisukimui O ir 180 (-180) laipsniuy apie vertikalig afj,
einanéig per kvadrato centra.

Kojeliy isdéstymas kvadrato virSinése uZtikrina BO svorio centro iSdéstymga ant aSies,
einandios per kvadrato centra (jo istrizainiy kirtimosi tafkas) ir, atitinkamai, optimaly

BO svorio paskirstyma kojeléms.

Kaip matyti i§ auk3Ciau pateikto, siilomas sprendimas, lyginant su Zinomu technikos
lygiu, turi tokius privalumus tiek konstrukcinio sprendimo paprastumo ir patikimumo,
tiek orlaivio centravimo ir orientavimo efektyvumo poZiiiriu:
a) platformai nereikia kokio nors griezto BO perimetro, ypal simetriSko ar
apvalaus. Sprendimo siilomos platformos svoris yra maZesnis;
b) spiralés neuzspaudZia objekto centre, o tik perkelia objekta i centra. Sprendimas
nesukuria jokiy stresiniy apkrovy orlaiviui ir néra rizikos uZspausti ji neteisingoje
padétyje, arba pakenkti jam netinkamo nusileidimo metu;
c) ploksti iStisiniai diskai varomi jprasto motoro ir nereikalauja jokiy papildomy
sudétingy mechaniniy sistemy jiems sukti;
d) diskai nepraleidZia nei vandens, nei purvo, prieSingai, nukreipia juos nuo disko
pavary, atlikdami apsauginiy skéciy vaidmeni;
e) griovelis — tiesus ir gali biti, optimaliai, kiaurinis, ir nereikalauja jokios po
grioveliu jtaisytos mechanikos. Todél grioveliai néra patikimumo maZéjimo rizikos

veiksnys;
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f) kadangi du diskai centruoja dvi orlaivio kojeles, tai BO ne tik perkeliamas |
platformos centra, bei ir teisingai bei vienareik§miSkai orientuojamas ant jos.

g) jeigu besileidZiant viena arba dvi orlaivio kojelés atsidiirs ant spiralés, tai jai
besisukant kojelés galy gale nuSoks nuo jos ir atsidurs jos iSorinéje puséje. Kartu
spiralé automatiskai uZgriebs kojelg kitame disko apsisukime ir BO centravimas
vis tick baigsis s¢kmingai;

h) jeigu besileidZiant orlaivio kojelé (viena ar dvi) atsidiirs spiralés iSorinéje
puséje, tai kojele bus automati§kai uzgriebta spirale kitame apsisukime ir BO
centravimas vis tiek baigsis s¢kmingai;

i) sitilomos sistemos nereikia ,,uzvesti arba parengti nusileidimui — pradéti sukti
diskus (kiekviena i savo, teisinga puse, bet visada i ta pacia) galima prie§ orlaiviui
nusileidZiant arba jam nusileidus;

k) sprendimas nereikalauja, kad butinai buity kraStiniy padéciy jutikliai, ir niekaip
nenukentés nuo, pavyzdZiui, nuolatinio disky sukimosi;

1) net jeigu besileidZiant ant disko pateko tik viena BO kojelé, vis vien egzistuoja

didelé jo sékmingo centravimo tikimybe.

Pramoninis pritaikomumas

Autonominés BO aptarnavimo sistemos jy maitinimo Saltiniy jkrovimui arba ju ir
naudingosios apkrovos keitimui reikalauja teisingos BO padéties ir orientavimo
nusileidimo platformoje. Aprasytas sprendimas skirtas tokioms aptarnavimo sistemoms
ir gali buti taikomas Siose srityse:

- Zemés ukio lauky autonominio purS§kimo pesticidais sistemose (reikalingas purSkimo
modulio autonominis uzpildymas ir greitas bei daznas maitinimo elementy keitimas);

- saulés elektriniy veidrodZiy arba paneliy plovimo ir vésinimo sistemose;

- siuntiniy, pirkiniy, vaisty pristatymo sistemose;

- karinése Zvalgybinése ir taktinése sistemose BO pagrindu;

- civiliniy ir kariniy objekty perimetro monitoringo sistemose, ir kitur.
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Pozicijy sarasas:

1 nusileidimo platforma;

2 vertikalaus kilimo ir nusileidimo bepilotis orlaivis (BO);

3 ploks¢ias diskas (centruojantis elementas);

4 griovelis nusileidimo platformoje (centruojantis elementas);

4b papildomas griovelis, einantis simetri§kai pagrindiniam;

5 spiraliné kreipian¢ioji ant disko, bendras vaizdas (Sa deSinioji, 5b kairioji);
6 pagrindiné cilindriné nusileidimo kojelé;

7 pagrindiné nusileidimo kojelé su i§stumiamu pirStu;

8 antZeminé stotis;

9 menamas arba realus trikampis BO pagrinde;

10 menamo arba realaus trikampio centras;

11 linija, i§ilgai kurios yra i§déstomas griovelis (-iai);

12 viena i§ menamo arba realaus trikampio kampo pusiaukampiné;

13 disky pavara (-0s);

14 anga nusileidimo platformoje (1), skirta pasiekti BO (2) naudingaja apkrova ir / arba
maitinimo Saltinius;

15 i§stumiamas pirStas;

16 papildoma nusileidimo kojelé;

17 menamas arba realus kvadratas BO pagrinde;

18 menamo arba realaus kvadrato centras;

19 viena i§ menamo arba realaus kvadrato krastiniy;

20 viena i§ menamo arba realaus kvadrato istrizainiy;

21 disko centras;

22 disko padéties ir/arba jo sukimosi jutiklis;

23 sraigtinis velenas, varantis pavara 13, veikamas BO svorio;

24 BO 2 nusileidimo kryptis;

25 spiralinés kreipiané&iosios 5b vidinio pavirSiaus poveikio i BO 2 cilindring kojelg
jégos kryptis;

26 pagrindinés nusileidimo kojelés su i§stumiamu pir§tu 15 priverstinio judéjimo
kryptis;

27 ir 28 disky, uztikrinanéiy ant jy esanciy spiraliniy kreipianéiyjy uZgriebianti judési,
prieSingos sukimosi kryptys;
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29 pagrindinés nusileidimo kojelés su i§stumiamu pir§tu, kurios pirStas yra ileistas {
griovelj 4, priverstinio judéjimo kryptis;

30 BO naudingoji apkrova ir/arba maitinimo Saltinis;

31 menamo arba realaus trikampio pagrindas;

32 centravimo priemoniy grupé, kurig sudaro disky 3 pora ir griovelis 4.
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ISRADIMO APIBREZTIS

1. Nusileidimo platforma (1) su lygiu horizontaliu pavir§iumi bepiloCio orlaivio (2)
pozicionavimui, apimanti ant jos iSdéstytas besileidZianCio (nusileidusio) bepiloCio
orlaivio centravimo priemones, naudojant elementus, kurie turi { atitinkamo elemento
centra sueinandia spiraling kreipianéiaja ir juos varanéia (-as) pavarg (-as), taip pat
grioveli (-ius), besiskirianti tuo, kad.

centravimo priemonés apima pora greta i§déstyty, galin¢iu suktis ploksciuy disky (3) ir
tiesy (-ifis) grioveli (-ius) (4, 4b), padaryta (-us) platformos (1) plokStumoje iSilgai
simetrijos tarp disky (3) linijos,

kur kiekvienas diskas (3) pagamintas i§vien su sueinancia i centra siaura vir§ disko
pavirsiaus iSsikiSandia spiraline kreipiandiaja (5), sukonfigiiruota bepiloCio orlaivio
atraminiam elementui slysti link disko (3) centro (21), jam sukantis, kur vieno disko
spiralé yra kairioji (5b), kito — deSinioji (5a).

2. Nusileidimo platforma pagal 1 punkta, besiskirianti tuo, kad kiekvieno disko (3)
vir$utinis pavirSius i§déstytas viename lygyje su platformos (1) virSutiniu pavirSiumi, o
spiraliné kreipiandioji (5) padaryta kaip briauna prie disko (3) pritvirtinta juosta,
sukonfigiiruota su atstumu nuo disko (3) centro (21) ir su maksimalaus slydimo saly¢io
galimybe su nusileidusio (besileidZiangio) bepilo€io orlaivio (2) atraminio elemento

$oniniu pavirSiumi.

3. Nusileidimo platforma pagal 1 arba 2 punkta, besiskirianti tuo, kad minéta spiraliné

kreipian&ioji (5) optimaliai yra logaritminé spiralé ir turi nuo vienos iki pusantros vijos.

4, Nusileidimo platforma pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskirianti tuo, kad minétas
griovelis (4) padarytas i§ vienos arba i§ abiejy pusiu nuo linijos, jungianCios disky (3)

sukimosi centrus (21) ir nebitinai yra kiaurinis.

5. Nusileidimo platforma pagal bet kurj ankstesnj punkta, besiskirianti tuo, kad pavaros
(13), varandios diskus (3) prie§ingomis kryptimis 27, 28, gali biti tiek dvi atskiros, tiek
viena bendra, taip pat gali biiti imontuotos tiesiogiai diskuose (3), be to, pavaros (13)
gali varyti diskus betarpiSkai arba per reduktoriy.

6. Nusileidimo platforma pagal bet kuri ankstesni punkta, besiskirianti tuo, kad ji
papildomai turi disky (3) padéties ir sukimosi jutiklius (22).
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7. Nusileidimo platforma pagal bet kuri ankstesni punkta, besiskirianti tuo, kad
platforma (1) tarp griovelio (-iy) ir disky nebiitinai turi viena arba kelias kiaurines angas
(14), sukonfigiiruotas manipuliacijoms su nusileidusio ir pozicionuoto platformoje (1)

bepilogio orlaivio (2) naudingaja apkrova ir/arba energijos Saltiniais (30).

8. Orlaivio pozicionavimo ir orientavimo nusileidimo platformoje sistema, apimanti
nusileidimo platforma pagal 1-7 punktus ir bepiloti orlaivi, besiskirianti tuo, kad
bepilotis orlaivis (2) yra vertikalaus kilimo ir nusileidimo bepilotis orlaivis, turintis
atraminius elementus, sukonfigiiruotus sgveikai su spiralinémis kreipianciosiomis (5) ant
nusileidimo platformos (1) disky (3) ir su grioveliu (4) joje, kur atraminiai elementai
padaryti kaip trys pagrindinés vienodo aukiCio nusileidimo kojelés (6, 7), esancios i
bepilo&io orlaivio pagrinda iraSyto menamo arba realaus lygiaSonio trikampio (9)
vir§iinése, be to, nusileidimo kojelé (7), esanti vir§inéje priefais lygiaSonio trikampio
pagrinda (31), turi vertikaliai Zemyn i§stumiama pir§ta (15), o dvi kitos nusileidimo
kojelés (6) yra cilindrinés.

9. Sistema pagal 8 punkta, besiskirianti tuo, kad minétas iSstumiamas pirStas (15)
sukonfigiliruotas su galimybe pataikyti i nusileidimo platformos (1) grioveli (-ius) (4,
4b), pavyzdziui, veikiamas savo svorio, arba, optimaliai, pagamintas su iSstumianciu
elementu viduje, pavyzdZiui, i§stumianéia spyruokle, elektrine arba pneumatine pavara,

o pirdto (15) iSorinis skersmuo atitinka platformos griovelio (4, 4b) ploti.

10. Sistema pagal bet kuri i§ 8-9 punkty, besiskirianti tuo, kad cilindrinés kojelés (6)
aukstis atitinka platformos (1) disko (3) spiralinés kreipianciosios (5) aukstj, o iSorinis
kojelés spindulys — spiralinés kreipiandiosios (5) pradzios atstumui nuo nusileidimo
platformos (1) disko (3) centro (21), be to, cilindrinés nusileidimo kojelés (6) gali slysti
atitinkamy spiraliniy kreipian&iyjy (5a, 5b) vidiniu Soniniu pavir§iumi, ir tam, optimaliai,

turi cilindrinius sijonélius, laisvai besisukandius aplink kojelés asj.

11. Sistema pagal bet kuri i§ 8-10 punkty, besiskirianti tuo, kad kiekvieno nusileidimo
platformos (1) disko (3) skersmuo yra parinktas taip, kad besileidZiant bepiloCiam
orlaiviui (2) uztikrinty kiekvienos cilindrinés nusileidimo kojelés (6) pataikyma ant
atitinkamo disko (3), o atstumas tarp disky (3) yra parinktas taip, kad galutinéje
bepilogio orlaivio (2) pozicijoje ant nusileidimo platformos (1) disky (3) sukimosi aSys

sutapty su cilindriniy nusileidimo kojeliy (6) aSimis.
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12. Sistema pagal bet kurj i§ 8-11 punktu, besiskirianti tuo, kad bepilotis orlaivis (2) gali
turéti vieng arba daugiau papildomy nusileidimo kojeliu (16), esanéiy uz nurodyto

menamo arba realaus lygiaSonio trikampio (9) ribu.

13. Sistema pagal 12 punkta, besiskirianti tuo, kad minétas nusileidimo platformos
griovelis (4) yra padarytas i§ abieju pusiy nuo linijos, jungiancios disky (3) sukimosi
centrus (21), kur minéta menama arba realy trikampi (9) sudaro menamo arba realaus
kvadrato (17) bepilo¢io orlaivio (2) pagrinde dvi gretimos krastinés (19) ir jo istriZainé
(20); o papildoma kojelé (16) yra menamo arba realaus kvadrato (17) ketvirtoje

vir§iingje.

14. Sistema pagal bet kuri i§ 8-13 punkty, besiskirianti tuo, kad viena arba visos
nusileidimo kojelés, kurios skiriasi nuo dvieju pagrindiniy cilindriniy kojeliy (6), taip pat

yra cilindrines.

15. Sistema pagal bet kurj i§ 8-14 punkty, besiskirianti tuo, kad kai kurios arba visos
kojelés, kurios skiriasi nuo pagrindinés kojelés (7) su i§stumiamu pirStu (15), nebiitinai

taip pat turi i§stumiama pirSta (15).

16. Sistema pagal 14 ir 15 punktus, besiskirianti tuo, kad visos nusileidimo kojelés yra

vienodos.

17. Sistema pagal bet kurj i§ 8-16 punkty, besiskirianti tuo, kad nusileidimo platformos
(1) disky (3) virSutinis pavir§ius ir/arba bepilo¢io orlaivio nusileidimo kojeliy (6, 7, 16)
apatinis pavirSius i§ dalies arba visiSkai pagamintas i§ maZos trinties medZiagos,
pavyzdZiui, polioksimetileno, nailono, politetrafluoreteno, ir/arba nusileidimo kojeliu

apatinis pavirSius yra rutulio formos.

18. Sistema pagal bet kuri i§ 8-17 punkty, besiskirianti tuo, kad nusileidimo platforma
(1) turi dvi arba daugiau centravimo priemoniy grupiy, susidedanciy i§ minéty disky (3)
pory ir atitinkamy grioveliy (4, 4b).
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