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В настоящее время, несмотря на использование самых современных средств спасения пострадавших, 
произошедшие аварии и катастрофы в океанах и на морских просторах довольно часто заканчиваются мно-
гочисленными жертвами. Одной из причин этому является отсутствие достаточного количества спасатель-
ных средств или удаленность их от зоны бедствия. Доставляемые воздушным транспортом спасательные 
средства при их десантировании в неуправляемом режиме, несмотря на штурманскую подготовку места 
десантирования, имеют достаточно большой разброс и даже унос от заданного места на многие километры. 
Возникает необходимость разработки таких спасательных средств, управляемый спуск которых в зону про-
изошедших аварий и катастроф был бы мало зависим от метеоусловий.
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Currently, despite the use of the most modern means of saving the victims of accidents and disasters in the 
oceans and sea space quite often end in numerous casualties. One reason for this is the lack of a sufficient number 
of life-saving appliances or remove them from the disaster zone. Delivered by air rescue facilities at their landing 
in native mode, in spite of the chart landing site preparation, have a large enough spread and even carry-over from 
a given location for miles. There is a need for the development of life-saving appliances which are controlled descent 
in the area of accidents and disasters would be a little dependent on weather conditions.
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В предлагаемом техническом реше-
нии десантируемый спасательный аппарат 
представляет собой компактно складывае-
мую вдоль вертикального силового элемен-
та конструкцию из эластичных оболочек, 
подкрепляемых надувным эластичным кар-
касом. В развернутом состоянии спасатель-
ный аппарат преобразуется в герметичный 
куполообразный корпус, верхняя оболочка 
которого соответствует поверхности Ко-
анда. Верхняя и нижняя оболочки корпуса 
по его вертикальной оси замкнуты верти-
кальным силовым элементом в виде тру-
бы. К нему в его верхней части прикреплен 
центробежный ускоритель. Соосно с уско-
рителем установлен управляемый склад-
ной воздушный винт противоположного 
вращения. Внутри вертикального силового 
элемента в его нижней части размещен дви-
гатель с трансмиссией, передающей крутя-
щий момент на ускоритель и управляемый 
воздушный винт.

новизна решений. Новым в данном 
техническом решении является:

Наличие комбинации центробежного 
воздушного ускорителя с управляемым по 
тангажу и крену воздушным винтом.

Наличие центробежного воздушного 
ускорителя в комбинации с оболочкой, вы-

полненной в виде поверхности Коанда, 
и управляемым воздушным винтом. 

В походном положении управляемый 
воздушный винт выполнен складным вдоль 
вертикальной оси аппарата.

В рабочем состоянии двояковыпуклый 
эластичный корпус образован эластичным 
надувным каркасом, к которому крепятся 
эластичные оболочки и внутренние тепло-
изолирующие оболочки.

В походном положении оболочки эла-
стичного корпуса могут складываться, за-
нимая минимальный объем.

Оболочки двояковыпуклого эластично-
го корпуса соединены в центре с торцами 
вертикального силового элемента, внутри 
которого размещена силовая установка 
с трансмиссией. 

Конструкция аппарата. Сущность тех-
нического решения поясняется чертежами, 
где на рис. 1 показан вид сбоку аппарата, 
на рис. 2 показан вид сверху, на рис. 3 аппа-
рат в сложенном виде, уложенном в транс-
портировочный чехол, на рис. 4–7 показана 
последовательность десантирования аппа-
рата, включая выброс из самолета (верто-
лета), снятие транспортировочного чехла, 
развертывание лопастей воздушного винта, 
управляемый спуск на режиме авторотации, 
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развертывание (формообразование) мягкого 
корпуса и приводнение в районе бедствия.

Десантируемый спасательный аппарат 
со складным управляемым воздушным вин-
том и центробежным воздушным ускорите-
лем содержит: (рис. 1, 2) двояковыпуклый 
куполообразный эластичный корпус 1, об-
разованный верхней выпуклой оболочкой, 
выполненной в виде поверхности Коанда, 
с прикрепленной в её экваториальной части 
нижней выпуклой оболочкой. Формообра-
зование верхней оболочки соответствует 
поверхности Коанда, обеспечено эластич-
ным надувным каркасом 2, к которому кре-
пятся эластичная оболочка 19 и внутренняя 
теплоизолирующая оболочка 20. Нижняя 
поверхность эластичного корпуса 1, фор-
мообразование которой задано эластичным 
надувным каркасом 3, также состоит из на-
ружной оболочки 19 и внутренней теплои-
золирующей оболочки 20, которые прикре-
плены к эластичному надувному каркасу 3.

Оболочки двояковыпуклого куполоо-
бразного эластичного корпуса 1 на опреде-
ленной дистанции по высоте аппарата со-
единяются в центральной части с торцами 
вертикального силового элемента из компо-
зитов 4 посредством герметичных стыков 
5 и 6, образуя некоторый объем. 

Внутренний канал вертикального сило-
вого элемента 4 является воздуховодом дви-
гателя 12 и одновременно вертикальным 
силовым элементом всего аппарата. В верх-
ней части корпуса 1 на торце вертикального 
силового элемента 4 установлен воздушный 
ускоритель 7 соосно со складным воздуш-
ным винтом 8 противоположного враще-
ния. Вал трансмиссии 9 воздушного винта 
8 размещен внутри полого вала 10 транс-
миссии воздушного ускорителя 7. Оба вала 
9 и 10 соединены кинематически с редукто-
ром 11, приводимым в действие двигателем 
12, размещенным внутри вертикального 
силового элемента 4 в его нижней части. 
В качестве двигателя 12 может применять-
ся газотурбинный двигатель со свободной 
турбиной. Топливо для питания двигателя 
12 размещено в топливном отсеке 13, кон-
центрично охватывающим нижнюю часть 
вертикального силового элемента 4. 

На внешней поверхности вертикального си-
лового элемента 4 закреплены блоки и оборудо-
вание систем автоматизированного управления 
и наведения 14 десантируемого аппарата.

Управляемый воздушный винт 8 проти-
воположного вращения снабжен механиз-

мом раскладки 22 лопастей, закрепленным 
на втулке 23 воздушного винта 8. Лопасти 
воздушного винта 8 прикреплены к втулке 
23 посредством шарниров 24.

Втулка 23 воздушного винта 8 установ-
лена шарнирно на валу 9 и имеет двухсте-
пенной шарнир 33, который обеспечивает 
наклоны вперед – назад, соответствуя из-
менению углов по тангажу, и наклоны впра-
во – влево, обеспечивая необходимый крен 
аппарата. Горизонтальный шарнир воздуш-
ного винта 8 – общий на две лопасти и рас-
полагается под углом 45 градусов к оси 
лопастей. Такое устройство втулки 23 обе-
спечивает автоматическое управление об-
щим шагом винта 8 и не требует отдельного 
командно-контрольного рычага управления. 
В целом, работа системы управления аппа-
ратом обеспечена соответствием принципу 
независимости каналов управления.

Применение центробежного воздушно-
го ускорителя 7 в комбинации с оболочкой, 
выполненной в виде поверхности Коанда 
и управляемым воздушным винтом 8, по-
зволяет сократить размеры воздушного 
винта 8 и придать ему новые свойства.

Кинематически к втулке воздушного 
винта 8 прикреплена складная телеско-
пическая ручка управления аппаратом 15. 
К внешней поверхности вертикального си-
лового элемента 4 крепится также склад-
ное кресло пилота 16. Внутри эластичного 
корпуса 1 размещена силовая диафрагма 17, 
которая разделяет эластичный корпус 1 на 
две герметичные полости. В нижней части 
эластичного корпуса 1 размещен надувной 
торообразный амортизатор – баллонет 18.

Трубки каркаса 2, 3 эластичного кор-
пуса 1 наполняются газом от баллонов 21, 
размещенных в нижней части эластичного 
корпуса 1.

На периферии аппарата в его нижней 
части закреплены силовые спасательные 
поручни 25. 

В походном положении (рис. 3) аппа-
рат уложен в транспортировочный чехол 
26, в верхней части которого расположен 
контейнер 27 с парашютной системой 28. 
Парашютная система 28 включает в себя 
стабилизирующий парашют 30, первый 
тормозной парашют 31, второй тормозной 
парашют 32. Она имеет связь посредством 
шарнира 29 с втулкой 23 воздушного винта 
8 и воспринимает нагрузку от веса аппарата 
при его торможении и спуске на парашю-
тах. Воздушный винт 8 противоположного 
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вращения, в свою очередь, благодаря своей 
шарнирной подвеске 33 имеет возможность 
наклоняться в двух плоскостях (по тангажу 
и крену), тем самым обеспечивая откло-
нение вектора тяги аппарата. это и легло 
в основу управления аппаратом в простран-
стве. Аппарат снабжен плотно закрывае-
мым люком 34, который после десантиро-

вания аппарата на воду может быть легко 
вскрыт снаружи одним из пострадавших. 
В дальнейшем люк 34 может быть надеж-
но закрыт изнутри от попадания воды при 
выполнении необходимых маневров для 
сбора пострадавших. Разгерметизация лю- 
ка 34 производится для подъема и приема 
пострадавших внутрь аппарата. 

Рис. 1

Рис. 2

Рис. 3
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Рис. 4

Рис. 5

Рис. 6
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Рис. 7

работа аппарата в зоне бедствия. Ап-
парат работает следующим образом.

При получении сигнала SOS в зону тер-
пящих бедствие высылается самолет служ-
бы спасения или вертолет, имеющий на 
борту вышеназванный десантируемый спа-
сательный аппарат (аппараты) в сложенном 
виде в чехле (рис. 3).

Над предполагаемым местом аварии, 
согласно штурманским данным и сигналам 
аварийного маяка, производится сброс аппа-
рата. Отделившись от транспортного само-
лета (вертолета) или другого транспортного 
средства, аппарат принудительно при помо-
щи вытяжного фала выпускает сначала ста-
билизирующий 30, затем первый тормозной 
парашют 31 парашютной системы 28, кото-
рые гасят скорость и стремятся перевести 
аппарат в вертикальное положение (рис. 4). 
На борту десантируемого спасательного 
аппарата после получения сигналов от дат-
чиков вертикальной скорости и ориентации 
в пространстве включается система пелен-
га радиомаяка, принадлежащего терпящим 
бедствие (рис. 5). Посредством пироразье-
мов отстреливается транспортировочный 
чехол, и производится отцепка стабилизи-
рующего 30 и первого тормозного 31 па-
рашютов. это приводит к освобождению 
механизма раскладки 22 и лопастей воз-
душного винта 8 с поворотным шарниром 
29. К поворотному шарниру 29 прикреплен 
второй тормозной парашют 32, который га-
сит скорость до получения команды от дат-
чиков вертикальной скорости на раскладку 

лопастей воздушного винта 8 посредством 
механизма раскладки 22.

Механизм раскладки 22 производит рас-
кладку лопастей воздушного винта 8 при 
отсутствии вращения втулки 23 относи-
тельно оси аппарата до фиксации лопастей 
воздушного винта 8 в заданном положении. 
После завершения раскладки лопастей воз-
душного винта 8 втулка 23 получает воз-
можность вращения от действия набегаю-
щего потока на лопасти воздушного винта 
8 в режиме авторотации.

Авторотирующий воздушный винт 
8 передает вращающий момент на редук-
тор 11. С редуктора 11 через обгонную 
муфту и муфту переключения вращающего 
момента вращение передается на вал дви-
гателя 12, далее раскручивает вал двигате-
ля 12, и при числе оборотов, равном числу 
оборотов холостого хода двигателя, вклю-
чается топливная автоматика и система за-
жигания двигателя. Двигатель 12 запуска-
ется. При росте оборотов двигателя 12 его 
момент передается через редуктор 11 на вал 
9 трансмиссии воздушного винта 8 и на вал 
10 трансмиссии воздушного ускорителя 7. 
Воздушный ускоритель 7, отбрасывая массы 
воздуха под определенным углом к вертика-
ли совместно с отбрасываемыми массами, 
создаваемыми авторотирующим воздуш-
ным винтом 8, создает подъемную силу, за-
медляющую свободное падение аппарата 
вплоть до минимальных скоростей. По дан-
ным высотомера и датчика вертикальной 
скорости снижения включается система на-
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полнения эластичного каркаса аппарата 2, 
3, и производится подача теплого воздуха 
от двигателя 12 в пространство между эла-
стичными оболочками. Аппарат, уменьшив 
вертикальную скорость снижения, произ-
водит отцепку (сброс) второго тормозно-
го парашюта 32 парашютной системы 28  
(рис. 6) и приобретает заданную теорией 
форму. Воздушный поток, вырываясь из воз-
душного ускорителя 7, обтекает верхнюю 
часть двояковыпуклого куполообразного 
эластичного корпуса 1 и в соответствии 
с эффектом Коанда создает подъемную силу.

Управление аппаратом при его спуске 
производится путем отклонения автороти-
рующего воздушного винта 8 по тангажу 
и крену аппарата; таким образом в целом 
аэродинамический спектр обтекания аппа-
рата изменяется. Управление и ориентация 
аппарата по курсу обеспечивается рассо-
гласованием числа оборотов воздушного 
ускорителя 7 и складного воздушного винта 
противоположного вращения 8.

При наведении аппарата в зону на-
хождения пострадавших авторотирующий 
воздушный винт 8 управляется сервопри-
водами по сигналам системы автоматизи-
рованного управления и наведения 14 на 
основе принципа комплексирования инер-
циальных навигационных систем со спут-
никовыми навигационными и корреляцион-
но-экстремальными системами навигации 
по геофизическим полям Земли. Одним из 
ориентиров при наведении спасательного 
аппарата на зону бедствия является ава-
рийный маяк, находящийся в зоне постра-
давших, который излучает световой сиг-
нал и радиочастотные импульсы широкого 
спектра. Ориентируясь на конечном этапе 
полета на аварийный маяк, аппарат произ-
водит приводнение на надувной торообраз-
ный амортизатор – баллонет 18 в непосред-
ственной близости от терпящих бедствие. 
Один из пострадавших, имеющий наиболь-
ший запас сил и энергии, держась за сило-
вые спасательные поручни, взбирается на 
борт аппарата, вскрывает люк 34 и проника-
ет внутрь аппарата. Далее пострадавший за-
нимает рабочее место в раскладном кресле 
16 и переводит в рабочее положение теле-
скопическую ручку управления аппаратом 
15. Двигатель 12 аппарата работает, а часть 
горячего воздуха от компрессора двигателя 
12 идет непосредственно в обе герметичные 
полости двояковыпуклого куполообразного 
эластичного корпуса 1 для обогрева. При 

этом поступает сигнал на отключение авто-
матической системы управления 14 и обе-
спечивается переход на ручное управление, 
т.е. посредством телескопической ручки 
управления 15. Одновременно автомати-
чески аппарат устанавливает устойчивую 
двухстороннюю радиосвязь с ближайшими 
судами, самолетами и вертолетами, приняв-
шими сигнал SOS и спешащими на помощь 
терпящим бедствие людям. 

Манипулируя ручкой управления 
15 (тангаж – крен) и ее поворотной частью 
(газ) вокруг оси ручки, используя рычаг 
корректировки курса, пострадавший пере-
мещает аппарат с возможностью его отрыва 
от поверхности воды к другим пострадав-
шим, находящимся в воде и подбирает их. 
Такое перемещение обеспечивается накло-
ном воздушного винта 8 в нужную сторону 
и созданием в эту сторону пропульсивной 
силы. При этом воздушный винт 8 через 
муфту переключения вращающего момента 
подключен к редуктору 11, и он, используя 
вращающий момент от двигателя 12, созда-
ет эту пропульсивную силу. 

В перечень спасательного оборудования 
аппарата входит специальное устройство – 
улавливатель, которое в походном положе-
нии уложено в экваториальной части ап-
парата и подвергается всем деформациям 
укладки аппарата в походное положение. 
Перевод в рабочем положении улавливате-
ля производится за счет использования дав-
ления воздуха, получаемого в компрессоре 
силовой установки. При этом эластичный 
обод улавливателя, наполняясь воздухом, 
удаляется от аппарата, на определенной 
(2.5 м) глубине расправляя специальную 
сетку под пострадавшим, находящимся на 
водной поверхности, что позволяет выло-
вить его, приблизить к борту аппарата и за-
тем поднять его на борт аппарата без его 
каких-либо действий и усилий.

Пройдя по акватории и собрав по-
страдавших, которых на борт можно взять 
ограниченное количество, аппарат ложит-
ся в дрейф, экономя горючее для обогрева 
внутреннего объема корпуса 1 и ожидая 
прибытия спасательных судов. При этом 
воздушный ускоритель 7, расположенный 
соосно со складным воздушным винтом 
8 противоположного вращения, посред-
ством муфты от двигателя 12 отключаются. 
В таком варианте десантируемый спаса-
тельный аппарат превращается в отаплива-
емый спасательный плот.
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В другом варианте аппарат с постра-
давшими на борту перемещается по воде 
в заданном спасателями направлении для 
встречи с ними. 

Третий вариант при незначительном 
удалении места происшествия от находя-
щихся судов и суши с очень малой загруз-
кой аппарата пострадавшими предусматри-
вает отрыв аппарата от водной поверхности 
и перелет его на судно или сушу.

Выводы
Принципиальные технические решения, 

заложенные в данном проекте, могут быть 
использованы в легких летательных аппа-
ратах вертикального взлета и посадки, бес-
пилотных летательных аппаратах, несущих 
аппаратуру обзора и выдачи целеуказаний; 
при создании дешевых и компактных мини- 
и микро-БЛА, запускаемых с борта самоле-

та или вертолета, участвующих в разовых 
войсковых операциях.
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