Wielowirnikowce (ang. MultiRotor, skrét: MR) to bezzatogowe statki powietrzne nalezace do grupy pionowzlotéw, czyli
urzgdzen pionowego startu i lagdowania. Tak jak Smigtowce sg zdolne do wykonania zawisu w przestrzeni powietrzne;.
W odréznieniu od nich nie posiadaja skomplikowanej mechaniki wirnika gtéwnego oraz antyrotacyjnego wirnika
ogonowego.

Dzieki zaawansowanej elektronice, zdolnej do sterowania poszczegdlnymi napedami zainstalowanymi na ramionach,
wielowirnikowiec moze realizowac wszystkie funkcje wymagane w locie. W zaleznosci od ilo$ci napedéw wyrdznia sie:

TRIcoptery (3 napedy)

QUADROcoptery (4 napedy)

HEXAcoptery (6 napeddw)

OCTOcoptery (8 napeddw)

i inne z wiekszg iloScig silnikdw w réznych uktadach geometrycznych

Lot tego typu BSP jest mozliwy dzieki obrotom wielowirnikowca wzgledem osi ROLL, PITCH i YAW:

1.

Pochylenie to obrét wokét osi PITCH. Jest realizowany przez pochylenie prawego drazka konsoli operatora w
gére lub w dét. Prawy drazek (MODE2) poruszany w gére lub w dot realizuje funkcje ELEVATOR. W trakcie
szkolenia praktycznego uzywane jest sformutowanie: do przodu (drazek od siebie) i do tytu (drgzek do siebie).
Jesli wielowirnikowiec jest w pozycji neutralnej (kurs 0 st.) wzgledem operatora i przesunie on prawy drazek do
przodu do wielowirnikowiec réwniez poleci do przodu.

. Przechylenie to obrét wokét osi ROLL. Jest realizowany przez przechylenie prawego drazka konsoli operatora

(MODE2) w lewo lub w prawo. Prawy drgzek (MODE2) poruszany w lewo lub w prawo realizuje funkcje AILERON.
W trakcie szkolenia praktycznego uzywane jest sformutowanie: lewe skrzydto (drazek w lewo) i prawe skrzydto
(dragzek w prawo). Jesli wielowirnikowiec jest w pozycji neutralnej (kurs 0 st.) wzgledem operatora i przesunie on
prawy drazek w lewo wielowirnikowiec réwniez poleci w lewo (na lewe skrzydto).

. Odchylenie to obrét wokot osi YAW. Jest realizowany przez zmiane potozenia lewego drazka konsoli operatora

(MODE2) w lewo lub w prawo. Lewy dragzek (MODE2) realizuje funkcje RUDDER. W trakcie szkolenia
praktycznego uzywane jest sformutowanie: obrét w lewo (lewy drgzek w lewo) i obrét w prawo (lewy drgzek w
prawo). Obrot ten jest mozliwy dzieki kontrolowaniu przez komputer poktadowy momentéw reakcyjnych
poszczegdlnych napeddéw i mozliwosci sterowania nimi.

Zmiana predkosci obrotowe;j silnikdw jest wykonywana przez sterowniki BLDC (regulatory obrotéw ESC) sterowane
przez komputer poktadowy. Obroty wielowirnikowca wzgledem osi PITCH i ROLL sg spowodowane przez zmiane sit
ciggu poszczegdlnych smigiet.

Poniewaz wielowirnikowiec realizuje wszystkie funkcje w locie przy pomocy smigiet ich kontrola przed lotem i po locie
to podstawowy obowigzek pilota BSP. Kondycja $migiet przektada sie wprost na bezpieczenstwo lotu.
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