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Dronas su trimis ar daugiau rotoriy ir tinklo i8skleidimo mechanizmu, skirtas lengvyjy bepilociy orlaiviy
mechaniniam blokavimui. Konkurentiniu privalumu yra santykis tarp auk$tos varikliy traukos ir mazos drono
masés. Tai leidZia skristi greitai.Tinklas yra iSskleidZziamas ta pacia kryptimi, kur nukreipta drono varikliy trauka. Tai
leidzia atakuoti taikinj, naudojant kinetine energijg, kurig turi skrendantis dideliu grei¢iu dronas. Rotoriy trauka yra
naudojama tinklo iSskleidimui. Atakos metu rotoriai yra iSsukami iki maksimaliy apsuky ir valdomai atskiriami nuo
drono. Rotoriy kinetiné energija konvertuojama | trauka, kol propeleriai sukasi i§ inercijos. Tinklo kampai turi
sujungima su rotoriais. Drono rotoriai su varikliais turi daug energijos ir masés, didelio ploto tinklo i§skleidimui. Tai
didina taikinio uzkabinimo tikimybe.
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ISradimas yra susijes su puolimo ir gynybos priemonémis skirtomis kovai su

lengvais bepilodiais orlaiviais.

Patente US10005556 yra apraSytas dronas, kuris iSSauna tinklg ant kito
drono. Ant tinklo galy yra pritvirtinti papildomi svoriai. Papildomi svoriai turi bati
pakankamos maseés, kad jy inercija leisty iSskleisti tinklg. Tinklo iSmetimui
naudojamas vidinis $io mechanizmo energijos $altinis, kuris irgi prideda papildoma
svorj prie bendros drono masés. Papildomas svoris blogina drono energijos ir masés
santykj, del to dronas tampa létesniu ir sunkiau manevruoja. Tinklo iSmetimo
mechanizmas yra sumontuotas kaip papildomas mazgas uZ drono korpuso. Del to
blogéja drono aerodinamika. Tinklo iSmetimo vektorius nesutampa su drono masés

centru. I88aunant tinklg reaktyvinés jegos impulsas iSbalansuoja drong.

ISradimo objektu yra dronas su trimis ar daugiau rotoriy ir tinklo iSskleidimo
mechanizmu, skirtas lengvyjy bepilo€iy orlaiviy mechaniniam blokavimui.
Konkurentiniu privalumu yra santykis tarp auks$tos varikliy traukos ir mazos drono
masés. Tai leidzia skristi greitai. Tinklas yra iSskleidZziamas ta pacia kryptimi, kur
nukreipta drono varikliy trauka. Tai leidZia atakuoti taikinj, naudojant kinetine
energija, kurig turi skrendantis dideliu grei€iu dronas. Rotoriy trauka yra naudojama
tinklo iSskleidimui. Atakos metu rotoriai yra iSsukami iki maksimaliy apsuky ir
valdomu mechanizmu atskiriami nuo drono. Rotoriy kinetiné energija konvertuojama |
trauka, kol propeleriai sukasi i$ inercijos. Tinklo kampai turi sujungima su rotoriais.
Drono rotoriai su varikliais turi daug energijos ir masés, didelio ploto tinklo
iSskleidimui. Tai didina taikinio uzkabinimo tikimybe.

Pateikty vaizdy aprasymas:

Figlroje 1 yra pateikta drono naikintuvo schema. Pazymétos pozicijos: 1 -
drono korpuso kontlras; 2 - rotoriaus ir variklio kontlras; 3 - tinklas; 4 - tinklg
fiksuojantis dirzas; 5 - kontaktai; 6 - izoliatorius; 7 - atrama; 8 - spaustukas; 9 - svirtis;
10 - tempimo, spyruokié; 11 - guminis trosas; 12 - paraSiutas; 13 - paraSiuto dangtis;
14 - spaudimo spyruoklé; 15 - parasiuto dangéio uzraktas; 16 - svir€iy fiksatoriai; 17 —
servomechanizmas;-18 - vaizdo kamera; 19 - atstumo jutiklis; 20 - masés centras; 21

- aerodinaminio spaudimo centras; 22 - sirena.

Figlroje 2 pavaizduotas dronas naikintuvas su iSskleistu tinklu ir parasiutu.

Pazymetos pozicijos: T- dronas; 2 - rotorius; 3 - tinklas; 12 - paraS$iutas.
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ISradimo realizavimo pavyzdys. Figlroje 1 pateikta drono su keturiais
rotoriais Soninio vaizdo schema. Kiekvieno rotoriaus mechaninj sujungimg su drono
korpusu sudaro valdomo atskyrimo mechanizmas. Kairéje schemos puséje rotorius
(2) ir tinklas (3) yra pritvirtinti prie drono (1). DeSinéje schemos puséje rotorius (2) ir
tinklas (3) yra atskirti nuo drono (1). Rotoriy (2) mechaninio sujungimo su drono
korpusu (1) funkcijg atlieka trapecijos formos kontaktai (5). Kontaktai (5) yra
uzspausti tarp atramos (7) ir spaustuko (8). Kiekvieno rotoriaus mechaninis
sujungimas (5, 7, 8) uZspaustas svirtimi (9). Maitinimas rotoriy varikliams pravestas
per mechaninj sujungimg su drono korpusu. Atrama (7) ir spaustukas (8) atlieka
elektros kontakty funkcijg. Maitinimas rotoriaus (2) varikliui paduodamas per
kontaktus (5), kurie pritvirtinti prie izoliatoriaus (6). Tinklas (3) yra sudétas j keturias
dalis ir pritvirtintas prie drono korpuso dirzy (4) pagalba. Drono korpusas (1) ir tinklas
(3) yra sujungti su parasiutu (12). Parasiutas yra sudétas po parasiuto dang&iu (13)
su uzraktu (15). Dronas yra nukreipiamas | taikinj pagal vaizdg i§ kameros (18).
Atstumo jutiklis (19) matuoja atstumg iki taikinio. Kai yra pasiektas optimalus
atstumas, rotoriai (2) yra i§sukami iki maksimaliy apsuky. Parasiuto dangéio uZraktas
(15) ir svirCiy fiksatoriai (16) yra sujungti su servomechanizmu (17).
Servomechanizmas (17) pasuka svir¢iy fiksatorius (16) ir uzraktg (15) 30 laipsniy
kampu, kad atlaisvinti paraSiuto dangtj (13). Para$iuto dangtis yra numetamas
spyruoklés (14) pagalba. Servomechanizmas (17) pasuka sviréiy fiksatorius (16) 60
laipsniy kampu ir atlaisvina svirtis (9). Kiekviena svirtis (9) turi slenkantj sujungima su
tempimo spyruokle (10). Spyruoklé (10) suka svirtj (9) tol, kol sujungimas tarp svirties
ir spyruokiés nenutriksta. Jtemptas guminis trosas (11) jtraukia svirtj (9) ir spyruokle
(10) atgal j drono korpusg (1). Svirties (9) krastinéje yra peilis, kuris pjauna tinklo
tvirtinimo dirZg (4). Atlaisvintas tinklas (3) paliktas uz drono korpuso. Svirties (9) gale
yra pritvirtintas spaustukas (8), jis tvirtina ir istumia kontaktus (5). Po atskyrimo
rotoriai (2) yra nukreipti j Sonus nuo drono (1). Drono masés centras (20) yra priekyje
aerodinaminio spaudimo centro (21) atzvilgiu, kad uZtikrinti stabilyjj skrydj be rotoriy.
Tinklo (3) kampai turi sujungimg su rotoriais (2). Rotoriai iStempia tinklg (fig. 2).
Tinklas (3) blokuoja taikinj. Taikinys ir dronas naikintuvas leidziasi Zemyn. Kritimg
stabdo parasiutas (12). Sirena (22) jspéja Zmones apie krentantj daiktg. NepazZeistas

dronas naikintuvas naudojamas pakartotinai po surinkimo.

Vienas i8 galimy drono naikintuvo panaudojimo scenarijy. Dronas naikintuvas
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yra paruostas skrydZiui ir saugomas konteineryje su atidaromu dangteliu. Keletg
konteineriy su dronais yra sumontuota ant transporto priemonés. Transporto
priemone atlieka budéjimg saugomoje teritorijoje. 1§ oro erdvés stebéjimo boksto
ateina informacija apie taikinio koordinates. Dronas naikintuvas pagauna taikinj
didesniu nuotoliu, nei gali pasiekti Saunamieji ginklai ar radijo ry$io triuk§my
generatoriai.
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ISradimo apibréztis
1. Dronas naikintuvas su tinklo i8skleidimo mechanizmu turintis tris ar
daugiau rotoriy, besiskiriantis tuo, kad tinklo kampai turi sujungimg su

rotoriais; kiekvieno rotoriaus mechaninj sujungimag su drono korpusu sudaro valdomo

atskyrimo mechanizmas.

2. Dronas naikintuvas su tinklo i8skleidimo mechanizmu, pagal 1 punkta, b e
siskiriantis tuo, kad rotoriaus mechaninis sujungimas su drono korpusu

uzspaustas svirtimi.

3. Dronas naikintuvas su tinklo iSskleidimo mechanizmu, pagal 1 punktg, b e
siskiriantis tuo, kad rotoriaus mechaninis sujungimas su drono korpusu yra

trapecijos formos.

4. Dronas naikintuvas su tinklo iSskleidimo mechanizmu, pagal 1 punktg, b e
siskiriantis tuo, kad maitinimas rotoriy varikliams pravestas per mechaninj

sujungimg su drono korpusu.

5. Dronas naikintuvas su tinklo iSskleidimo mechanizmu, pagal 1-2 punktus,
besiskiriantis tuo, kad svirtis sujungta su tempimo spyruokle per slenkantj

sujungima.

6. Dronas naikintuvas su tinklo i8skleidimo mechanizmu, pagal 1-2 punktus,
besiskiriantis tuo, kad tinklas pritvirtintas prie drono korpuso dirzo pagalba;
svirties krastinéje yra peilis dirzZui pjauti.

7. Dronas naikintuvas su tinklo i§skleidimo mechanizmu, pagal 1-2 punktus,

besiskiriantistuo, kad svir€iy fiksatoriai yra sujungti su servo mechanizmu.

8. Dronas naikintuvas su tinklo i§skleidimo mechanizmu, pagal 1 punkts, b e
siskiriantis tuo, kad drono korpusas ir tinklas yra sujungti su parasiutu;

paraSiuto danggio uzraktas yra sujungtas su servomechanizmu.

9. Dronas naikintuvas su tinklo i$skleidimo mechanizmu, pagal 1 punktg, b e
siskiriantistuo, kad drono masés centras yra priekyje aerodinaminio spaudimo

centro atzvilgiu.
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