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Platforme UAV cu capabilitati dedicate si infrastructura suport
pentru aplicatii in misiuni de securitate nationala
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Subprogramul 2.1: Competitivitate prin cercetare, dezvoltare si inovare
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Obiectivul principal al proiectului este proiectarea,
realizarea si testarea prototipului unui sistem inovativ
tip UAS ce va fi utilizat de beneficiarul proiectului in o 1
aplicatii specifice de consolidare a securitatii nationale.
Dezvoltarea are la baza sisteme realizate anterior de
consortiu, capabile sa fie dezvoltate pentru nevoile
misiunilor specifice impuse de Autoritatea Beneficiara —
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Consortiu de implementare a proiectului

Entitati de cercetare

Unitati economice

INCAS

- Concept sistem

- Analiza, simulare
numerica

- Testare in tunele
aerodinamice certificate

- Teste harsh-environment

- Teste operationale
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Functionare conjugata

- Avionica
- Meteorologie aeronautica gj_r

ACTTM

- Dezvoltare componenta
hardware GCS

- Teste operationale in cadrul
structurilor de securitate

ICPE-CA

- Subsisteme electromecanice
- Compatibilitate EMI
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UTI GRUP

- Dezvoltare senzori
de process

- Dezvoltare software
GCS. Interfete HMI,
analiza informatiilor
de tip ‘intelligence’
vizualizare in timp
real a informatiilor
din proces

\ Avioane Craiova

- Fabricatie platforme
UAV




[UAV VTOL hibrid|

Conceptul de operare

- Functionare conjugata UAV

- Capabilitati de operare VTOL

- Operare BLOS

- Suport pentru misiuni complexe
cu mai multe obiective

- GCS + punct de comanda inaintat

- Capacitatea de a efectua misiuni de VAV captive/tether]
lunga durata

UAV hexarotor]

Obiectivul 1f

Punctul de comanda/control
GCS

P DY

r r Echipa tactica
Punctl de comanda inaintat

Echipa tactica 1



Rezultate asteptate (exemplu: urmarirea automata a tintelor in miscare / in spectrul vizibil si in IR)
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TARGET ;Pﬂ"?
LAT: 4% . 40450
LON: Z25.59H5N
SR: ““1506m
STAT:OK
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Platforma light tip multicopter liber (teste inregistrate la baza experimentala Incas de la Maneciu)
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Platforma light tip multicopter alimentat de la sol (cu cablu de alimentare
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Platforma hibrida (mod quadcopter — baza experimentala Incas de la Strejnic)




Schema bloc a sistemului UAS

Flota vectori aerieni

Al. UAV Hibrid A2. UAV multicopter liber
Al.1. Structura A2.1. Structura

A1.2 Elemente de propulsie electrice A2.2 Elemente de propulsie
A1.3. Sistemul de propulsie termica electrice

Al.4, Sistemul hibrid de incarcare A2.3. Baterii

Al.3. Sistemul de stocare a energiei A2.4. Autopilot si senzori de
Al.4. Autopilot si senzori de navigatie

navigatie A2.5. Sistemul de comunicatii

A1.5. Sistemul de comunicatii

Ad. Senzori de misiune
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AA.1. Turela electro-optica Epsilon
Ad.2. Senzor CBRN
AA.3. Camera termala FLIR

Ad.4. Sistem de retransmisie RF (releu)

A3. UAV multicopter captiv
A3.1. Platforma UAV captiva
A3.1.1. Structura

A3.1.2. Elemente de propulsie
electrice

A3.1.3. Baterii

A3.1.4. Autopilot si senzori de
navigatie

A3.1.5. Sistemul de comunicatii
A3.1.6. Sistemul electronic de
putere

A3.2. Sistemul de alimentare
de la sol

A3.2.1. Sistemul electronic de
putere

A3.2.2. Sistemul de rulare a
cablului de alimentare
A3.2.3. Cablul de alimentare

Punctul de comanda si control GCS

Sistemul de transport

B1. Postul de pilotare UAV
B1.1. Componenta hardware
B1.2. Componenta software

B2. Postul de analist misiune
B2.1. Componenta hardware
B2.2. Componenta software

B3. Postul de comanda portabil
(punct de comanda inaintat)

B4. Rack echipamente
B5. Sistemul de comunicatii

B6. Sistemul de incarcare a bateriilor

B7. Generator electric
B&. Autovehiculul utilitar de
transport

C1. Autovehiculul utilitar de
transport

C2. Containere transport
sistem hibrid

C3. Containere transport
sisteme multirotor

C4. Containere transport
scule si unelte pentru
mentenanta sistemului
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Vectorii aerieni de tip multirotor




Punctul de comanda/control mobil




Rezultate intermediare obtinute in faza de implemenatre

Modelul experimental TWing QH 3.0




Stand de testare pentru elementele de propulsie

Bucia de control
viteza si cuplu (P1)
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Stand de acordare experimentala a legilor de control pentru autopilot
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Automatic Object lracking
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