                                                     ОПИСАНИЕ АППАРАТА
Рассматриваемый объект представляет собой БПЛА/АВВП с системой посадки на произвольно-ориентированную поверхность (далее СППОП). Аппарат содержит корпус, состоящий из: головной части, расположенной позади неё подвижной хвостовой части (одна степень свободы), поперечно расположенных (относительно головной и хвостовой частей) винтах в кольцевых каналах и двух подвижных опор (три степени свободы), расположенных под кольцевыми каналами.

Головная часть содержит силовую установку, расположенную по центру и блоки РЭО, расположенные по бокам (относительно направления полета*). Хвостовая часть располагается позади головной (по оси полета*) и содержит аккумуляторы, компрессор СППОП, и выдвижную стрелу, которая может так же выполнять функции третьей опоры при посадки на вертикальную поверхность. Хвостовая часть вращается в вертикальной плоскости вокруг головной части примерно на 270 градусов. Привод вращения располагается в головной части. Слева и справа (от оси полета*) к верху головной части крепятся два винта в кольцевых каналах. Внутри корпусов кольцевых каналов располагаются топливные баки. Внутренние поверхности кольцевых каналов и ступицы винтов связаны стойками, внутри которых находится жидкостная система охлаждения двигателя и приводные валы винтов. К кольцевым каналам, под ступицами винтов, крепятся две подвижные опоры, которые содержат по три  эл. привода. Два эл. привода используются для поворота опоры в трех плоскостях. Третий эл. привод управляет механизмом адаптации к поверхности вакуумных присосок СППОП, расположенных на концах опор.

Оператор управляет аппаратом по радиосвязи при помощи портативного компьютера. Степень автоматизации работы аппарата может быть различной. Концептуально, оператор должен только указывать машине направление полёта и пункт назначения, и в зависимости от задачи в той или иной мере корректировать действия бортового компьютера, ориентируясь по ситуации. Вопросы поддержания равновесия, уклонения от препятствий, противостояния потокам воздуха, идущим вдоль стен высотных сооружений, должны находятся в ведении бортового компьютера. 

                                  ХАРАКТЕР СУЩЕСТВУЮЩИХ ПРОБЛЕМ

Сегодня в процессе развития многих областей техники стало возможным возникновение ряда специфических проблем, разрешение которых существующими способами или невозможно или крайне затруднительно. Преимущественно речь идет об архитектурных объектах и инженерных сооружениях. В меньшей степени это касается некоторых видов существующего и перспективного транспорта. Область решаемых задач включает в себя: 

1) Решение проблем невозможности осуществления каких-либо действий на

      специфических ** архитектурных и инженерных объектах существующими 

      способами. 

2) Повышение эффективности при решении задач существующими способами (применительно к выше указанным объектам).

3) Формирование новых оптимальных способов решения традиционных задач (применительно к выше указанным объектам).

                       ХАРАКТЕРИСТИКИ РЕШАЕМЫХ ЗАДАЧ 

Наличие  СППОП, позволяет данному БПЛА : 

1) Относительно безопасно маневрировать в непосредственной близости от объекта. 

2) Кратковременно (секунды) или долговременно (часы) фиксироваться на поверхности объекта (в зависимости от качества поверхности объекта и запаса топлива).

3) Взлетать с нестабильных и негоризонтальных поверхностей (палуба корабля, грузовой люк грузового вертолёта).

4) Осуществлять посадку (фиксироваться) на нестабильных и негоризонтальных поверхностях, вне зависимости от свойств материалов поверхности (аварийное плавсредство или ПЛ с большим креном, колеблющаяся кровля поврежденного строения).

                                     ХАРАКТЕР ОБЛАСТЕЙ ПРИМЕНЕНИЯ

Такие параметры аппарата как тип и объем аккумуляторов, различное исполнение сменных присосок СППОП (под разные типы поверхности), множество вариантов расположения (крепления) полезного груза, установка дополнительных средств наблюдения являются быстро-изменяемыми. Так же возможно изменение ряда базовых параметров таких как: мощность двигателя, количество и тип устройств передачи информации и средств технического зрения, систем ориентации и связи, внешней окраски корпуса и др. 

Таким образом различное сочетание быстро-изменяемых и базовых параметров, максимально расширяет сферу применения данного аппарата. Большинство предполагаемых задач можно разделить на три основные группы: 

- Наблюдательные и измерительные (без физического контакта с объектом).

- Исполнительные (включая измерительные с контактом с объектом).

- Транспортные (с физическим контактом с объектом и без него). 

Если рассматривать работу этого аппарата применительно к высотным сооружениям, то по сути, он должен выполнять функции автовышки, или крана-манипулятора, с невероятно высокой (для крана) стрелой. То есть он должен доставляться к месту работы другим транспортом, быстро взлетать и достигать заданной точки, выполнять задачу, и также быстро возвращаться. Во многом, эти обстоятельства и определяют то, что в отличие от большинства современных БПЛА, этот аппарат не способен осуществлять продолжительные горизонтальные полёты.

                                ФОРМИРОВАНИЕ КОНЦЕПЦИИ АППАРАТА

Во второй половине 20 века, в рамках решения подобных задач, разными организациями мира был разработан целый ряд различных аппаратов, общей характеристикой, которых была возможность передвижения по произвольно-ориентированным, в пространстве, поверхностям. Разработки, связанные с передвижением по ферромагнитным поверхностям представляют отдельную группу так как удержание аппарата на ферромагнитной поверхности не представляет особой сложности. В частности, сегодня подобные аппараты находят применение в судостроении. Способы удержания и перимещения по неферромагнитным поверхностям, особенно содержащим неровности от нескольких миллиметров до нескольких сантиметров, представляют определённую сложность и осуществляются, в большинстве случаев, посредством использования вакуумных технологий. Основной целью вышеуказанных разработок являлось не перемещение по вертикальным поверхностям, как таковое, а способ доставки определённого оборудования в заданную точку поверхности для решения конкретной задачи. Все аппараты, созданные в рамках вышеуказанных разработок имеют крайне низкую проходимость, низкую скорость и маленький ресурс автономной работы, что делает их реальное применение практически невозможным.

Таким образом в условиях плотной многоэтажной застройки (и в ряде других случаев) и при работе на специфических** объектах, единственным способом быстрой, безопасной доставки оборудования и выполнения работ, является использование БПЛА/АВВП. Для выполнения большинства работ в подобных условиях, БПЛА необходимо, хотя бы на короткое время, зафиксироваться в заданной точке. В процессе создания стеноходящих роботов, различными компаниями было получено множество наработок в области вакуумных технологий, что даёт возможность применения их в данном проекте. Современный уровень развития робототехники, электроники и систем управления также делает возможным осуществление данного проекта. Комплексы поддержания равновесия и хождения двуногих ходячих роботов, возможно даже сложнее, чем предполагаемые способы стабилизации в воздухе данного аппарата.

*   - для данного аппарата направление полёта и ось полёта, параметры условные так

       как он способен двигаться в любом направлении из любого положения.

** - то есть тех, на которых по каким-либо причинам невозможна работа альпинистов и в

       силу особенностей структуры или расположения  невозможно использование 

       вертолётов. 

