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DESCRIPCION
Combinacién de vehiculos aéreos no tripulados y método y sistema para participar en multiples aplicaciones
Campo de la invencion

Esta invencioén se refiere a un vehiculo aéreo no tripulado de plataforma que transporta multiples vehiculos aéreos
no tripulados secundarios y sistema.

El vehiculo aéreo no tripulado mas adelante en el presente documento se denomina “UAV nodriza”, elemento capaz
de transportar moédulos de elementos de vehiculo aéreo no tripulado secundario mas adelante en el presente
documento denominado “UAV secundario”, elemento sujeto firmemente sobre el area de plataforma del UAV
nodriza. Mas particularmente, el método y sistema que es capaz de expulsar dichos elementos de UAV secundario
del elemento de UAV nodriza en el que los elementos de UAV secundario vuelan de manera autbnoma en secuencia
de una manera coordinada con el elemento de UAV nodriza, y capaces de aterrizar en una ubicacién especificada,
también el método y sistema que los elementos de UAV secundario son capaces de regresar al elemento de UAV
nodriza y estar firmemente asegurados sobre la plataforma del elemento de UAV nodriza. Ademas, el elemento de
UAV nodriza comprende un sistema que el elemento de UAV nodriza y elementos de UAV secundario se comunican
entre si a través de satélite y tecnologia de control remoto para enviar y recibir sefiales de instruccion entre dichos
elementos de UAV, también para comunicarse con elementos de “estacion de datos” méviles o no méviles con el
propésito de hacer funcionar y activar todos los componentes electronicos y mecanicos para que dichos elementos
de UAV vuelen y participen en misiones especificadas. La presente invencion esta disefiada especificamente para
aplicaciones de multiples funciones y de multiples propésitos para fines civiles, comerciales y militares.

Descripcion de la técnica relacionada

Segun la técnica anterior, los vehiculos aéreos no tripulados no son nuevos en la industria. Hay un niumero de
aeronaves que transportan vehiculos aéreos no tripulados que se han desarrollado. Estos vehiculos no tripulados
transportan en su mayoria explosivos con fines militares, como los torpedos modernos que tienen armas
autopropulsadas con una ojiva explosiva. El uso mas temprano registrado de un vehiculo aéreo no tripulado se
remonta al 22 de agosto de 1849, cuando los austriacos atacaron la ciudad italiana de Venecia con globos no
tripulados cargados de explosivos. Desde esto, existen un nimero de acontecimientos que se han producido. El
primer avion sin piloto se construy6é durante y después de la Primera Guerra Mundial controlado por técnicas de
radiocontrol. Hoy en dia, las aeronaves no tripuladas estan pasando a ser un método beneficioso, util y rentable para
fines civiles, comerciales y militares en la industria de la aviacion. Los beneficios potenciales de los vehiculos aéreos
no tripulados son increibles, y esta tecnologia tiene el potencial para revolucionar el mundo entero en el futuro.
Pequeiios drones ya estan tomando un lugar en el cielo artico y en otras ubicaciones para observar la vida silvestre
y participar en algunas investigaciones en proximidad cercana de ubicaciones donde sea accesible. Sin embargo,
expertos, gobiernos y organismos destacan que esto es necesario que se desarrolle no solo para el uso con fines
militares, incluyendo fines comerciales y civiles que de manera efectiva apoyen operaciones en el Artico y otras
regiones a las que los seres humanos no son capaces de acceder. Sin embargo, ninguna de estas aeronaves
tripuladas o no tripuladas similares es capaz de realizar multiples aplicaciones y participar en mdltiples misiones. La
presente invenciéon se inventa sustancialmente partiendo de disefio, técnica y conceptos anteriores, lo que
proporciona un rapido acceso a areas remotas y complejas donde los seres humanos y otros vehiculos no son
capaces de acceder y participar en multiples misiones.

El documento “Knowledge of the Artic and Unmanned Aerial Vehicles”; DE SILVA, S.G., 32nd International
Conference on Ocean, Offshore and Arctic Engineering, 9-14 de junio de 2013, da a conocer un vehiculo aéreo no
tripulado que comprende una un UAV nodriza y un UAV secundario.

La patente estadounidense n.° 4.379.533 de los inventores Kennesaw Edward W.Caldwell, y Smethers, Rolllo G, Jr.,
Atlanta, de fecha 12 de abril de 1983, cesionaria de Lockheed Corporation, Burbank California, “Transport Airplane”,
que dan a conocer aeronaves de plataforma capaces de transportar pasajeros o carga, como contenedores o
vehiculos intermodales.

La patente estadounidense n.° 6,056,237 del inventor Woodland Richard L.K., Victoria BC Canada, de fecha 2 de
mayo de 2000, “SONOTUBE COMPATIBLE UNMANNED AERIAL VEHICLE AND SYSTEM?”, que da a conocer UAV
y sistemas que comprenden un aparato que permite un vehiculo controlado de manera auténoma o semiautbnoma,
lanzado balisticamente, portatil, muy pequefio, que va a desplegarse,

La patente estadounidense n.° 6,364,026 del inventor Doshay Irving, California Estados Unidos de fecha 2 de abril
de 2002, -’ROBOTIC FIRE PROTECTION SYSTEM’” que da a conocer un sistema de extinciéon de incendios que
comprende un conjunto de vehiculo de control de aeronave no tripulada y tripulada y la estacion de control de
extincion.

La patente canadiense n.° CA 2721996, del presente inventor De Silva, Shelton Gamini, Columbia Britanica Canada
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de fecha de noviembre de 2010, “SATELLITE COMMUNICATION REMOTE CONTROLLED UNMANNED AERIAL
VEHICLES”

que da a conocer vehiculos aéreos no tripulados lanzados desde aeronave o helicoptero pilotado para combatir
incendios forestales.

El documento WO 2008/085536 A2 da a conocer un sistema de reconocimiento que usa vehiculos aéreos
auténomos no tripulados (UAV). El sistema comprende una aeronave nodriza, que es generalmente un depdsito de
combustible de ala fija capaz de proporcionar una superficie adecuada para el vuelo (elevacion) y uno o mas
elementos para la unién de UAV individuales. El sistema ademas comprende uno o mas UAV que estan conectados
de manera separable a la aeronave nodriza, y que pueden controlarse independientemente para el reconocimiento y
seguimiento. El sistema y sus partes individuales son reutilizables y pueden controlarse independientemente,
permitiendo realizar un reconocimiento de bajo coste en amplias areas geograficas.

Sumario de la Invencién

La alta demanda de intereses sobre el desarrollo econémico futuro en el Artico depende enteramente de unos
cimientos ambientales sdlidos. Cientificos e investigadores consideran que existe una enorme brecha de
conocimientos y que es urgente cerrar esta brecha antes de cualquier desarrollo en la regién del Artico. Ademas,
existen otros desastres ambientales importantes, como derrames de petréleo en el Artico, asistencia en casos de
desastre, especialmente para la busqueda y el rescate, acceso a zonas de desastre para entregar alimentos, agua y
medicamentos. Sin embargo, participar en dichas multiples misiones es absolutamente desafiante y
extremadamente costoso, dado que cada una de estas misiones necesitan acciones especificas, equipos diversos y
participacion humana.

El objeto principal de la presente invencion es proporcionar un vehiculo aéreo no tripulado, y un método y sistema
para multiples aplicaciones innovando en un elemento de UAV nodriza que comprende una combinaciéon de moédulos
de apoyo de elementos de UAV secundario, y un sistema de funcionamiento que sea capaz de participar en una
amplia gama de misiones, especialmente para participar en la regién del Artico para recoger (1) datos cientificos,
monitorizar el cambio climatico, pauta meteoroldgica, fusion del hielo marino, (2) medir la calidad del aire a altitud
alta, media y baja, especialmente para medir metano y otros gases téxicos en el Artico (3) observar la vida silvestre,
el ecosistema, el medio marino, (4) vigilancia, patrullaje, seguridad de fronteras, (5) transportar mercancias,
inspeccién de tuberias, observar derrames de petréleo y método de limpieza, (6) perforar el Artico para la toma de
muestras de hielo de nucleo (investigacion cientifica), (7) busqueda y rescate. Ademas de las misiones
mencionadas, la presente invencion es capaz de utilizarse como (8) estaciones remotas de recogida de datos
terrestres en el Artico, (9) misiones militares, (10) combatir derrames de petréleo en el Artico.

Esto va a resolverse segun la invencion mediante un sistema segun la reivindicacién 1. En las reivindicaciones
dependientes se describen realizaciones preferidas de la invencion.

Debe entenderse que la descripcion detallada, al tiempo que indica realizaciones preferidas de la invencion, se da
solo a modo de ilustracion ya que para los expertos en la técnica se haran evidentes diversos cambios y
modificaciones dentro del alcance de la invencion.

Breve descripcion de los dibujos

La figura 1 es una vista superior del elemento de UAV nodriza que transporta tres elementos de UAV secundarios
sobre la plataforma.

La figura 2 es una vista del sistema de comunicacién por satélite entre la estacion de datos, el elemento de UAV
nodriza, elementos de UAV secundario y estaciones de datos moviles.

La figura 3 es una vista del elemento de UAV secundario que muestra los motores de vuelo estacionario y rotor
conectados al elemento de UAV secundario.

La figura 4 es una vista del despegue suavemente de los elementos de UAV secundario desde el elemento de
plataforma del elemento de UAV nodriza.

La figura 5 es una vista del aterrizaje de UAV secundario sobre la superficie y los motores de vuelo estacionario
estan en la posicion vertical con el propésito de mover el UAV secundario de una ubicacion a otra.

La figura 6 es una vista del elemento de UAV secundario sobre el hielo maritimo fundiéndose o el océano y obtiene
datos, de submarinos subacuaticos con respecto al grosor del hielo; patron de fusién y datos de perfil de calado de
hielo de sonar y mas.

La figura 7 es una imagen del elemento de UAV secundario que transporta un nimero de elementos de vehiculo no
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tripulado miniaturizado que se desplegarian en proximidad cercana de areas de vida silvestre, de modo que estos
vehiculos miniaturizados son capaces de mezclarse con aves, animales u otra vida silvestre.

La figura 8 es una vista del elemento de UAV nodriza 11 sobre como controla los elementos de UAV secundario
para que los elementos de UAV secundario sean capaces de volar en secuencia y de manera coordinada junto al
elemento de UAV nodriza.

Descripcion detallada

En particular con respecto a los dibujos, las figuras 1-8, ilustra el elemento de UAV nodriza que transporta médulos
de UAV secundarios generalmente disefiados por la referencia numérica 10. Haciendo referencia mas
particularmente a los dibujos, 10 describe la vista superior del elemento de vehiculo aéreo no tripulado nodriza “UAV
nodriza” 11, consiste en un elemento de seccién de nariz delantera alta 13, y una seccion posterior mas ancha con
elemento de superficie de plataforma 14, que transporta elementos de UAV secundario 12A 12B y 12C. Ademas,
comprende un método y sistema de manera que el elemento de UAV nodriza 11 es capaz de expulsar el elemento
de UAV secundario 12 en el aire, de modo que dicho elemento de UAV secundario 12 es capaz de operar de
manera auténoma y aterrizar sobre un area especificada y participar en una misién especifica. Ademas, consiste en
un sistema y método de manera que dicho elemento de UAV secundario 12 es capaz de regresar al elemento de
UAV nodriza 11 y aterrizar sobre el elemento de area de plataforma 14. Ademas, incluye elementos de ala 15 sobre
cada lado del elemento de UAV nodriza 11, montados con elemento de conjuntos de motor a reaccion 16 con el
sistema de rotor de inclinacion, que es capaz de realizar vuelo estacionario, despegar y aterrizar. Esto proporciona
un método de funcionamiento de mayor flexibilidad y seguridad de expulsién y recepcion del elemento de UAV
secundario 12 desde y hasta el elemento de plataforma 14 respectivamente. Es importante indicar que el objetivo
principal de la presente innovacion esta disefiado para el uso de misiones de mulltiples funciones y multiples
propositos para diversas aplicaciones, el elemento de alas 15 y el elemento de motor 16 pueden modificarse y
variarse en formas, tamafio y configuraciones, y colocarse en diferentes ubicaciones del elemento de UAV nodriza
11. Por ejemplo: para uso militar, motores a reaccion de alta velocidad que seran capaces de ganar alta velocidad
pueden montarse en la parte posterior del elemento de UAV nodriza 11, etc., tales modificaciones se lograran solo
dentro del espiritu y alcance de la presente invencion. Como se ilustra en la figura 1, la plataforma consiste en un
elemento frontal estrecho y un elemento de seccion trasera mas ancha 17, especialmente disefiado para crear el
espacio necesario para transportar diversos tamafios de elementos de UAV secundario 12, y para proporcionar
espacio suficiente para maniobrar y expulsar, y recibir y aterrizar sobre el elemento de area de plataforma 14 para
minimizar los peligros que representan una amenaza para cualquiera del elemento 11 y el elemento 12 de vehiculo
aéreo no tripulado. El elemento de UAV nodriza 11 ademas consiste en multiples elementos de ruedas 18 montados
en la parte inferior del elemento de UAV principal 11, también un par de elementos de estabilizadores horizontales
19, y el elemento de estabilizador vertical 20 se extiende desde un extremo de la plataforma 14.

Con el fin de sostener los elementos de UAV secundario 12, de forma fija sobre el elemento de area de plataforma
14, proporciona ademas un sistema de bloqueo mecanico unico en el que cuando esta cargado el elemento de UAV
secundario 12 o aterriza sobre el elemento de plataforma 14, el elemento de UAV secundario 12 cae en el interior de
un area concava y se bloquea firmemente con un sistema mecanico fijo. También cuando los UAV secundarios
estan listos para expulsarse, el sistema de bloqueo mecanico que va a liberarse de manera segura vy fija para que
ninguno de los vehiculos no tripulados se enfrente a una situacién de peligro. Ademas, comprende el sistema y
método que el area coéncava para el sistema de bloqueo es capaz de ajustarse y adaptarse para transportar un
numero de elementos de UAV secundario 12. Esto se lograra cambiando mecanicamente el area céncava segun
tamafio, carga util y nimero de elemento o elementos de UAV secundario transportados sobre el elemento de
plataforma 14. Por ejemplo: el elemento de UAV nodriza 11 necesita transportar tres elementos de UAV secundario
12, la concavidad del area de plataforma se ajustara a tres espacios concavos, y cuando el elemento de UAV
nodriza 11 necesita transportar un elemento de UAV secundario 12, el area céncava se ajusta como un area
céncava. Este sistema proporcionara flexibilidad para transportar un nimero de elementos de UAV secundario 12,
especialmente para combatir los derrames de petréleo en el Artico y los incendios forestales.

El sistema de bloqueo mecanico funcionara basandose en conjuntos de sefiales de instruccién recibidas desde el
elemento de estacion de datos de comunicacioén por satélite 21 a través de satélite 22. Como se ilustra en la figura 2,
cuando el elemento de vehiculo nodriza 11 recibe el conjunto de sefial de instruccion 23, el elemento de vehiculo
nodriza 11 desbloquea el sistema de bloqueo mecanico en el que el elemento de UAV secundario 12 es capaz de
despegar del area concava del elemento de plataforma 14, y se expulsa de manera segura y sistematica. De la
misma manera, cuando elemento de UAV secundario 12 regresa al elemento de UAV nodriza 11, el elemento de
UAV secundario 12 aterriza de manera extremadamente cuidadosa sobre el elemento de area de plataforma 14 y se
asegura firmemente.

El moédulo de elemento de UAV secundario 12 es la unidad mas importante de la presente innovacién. Dado que
estos son los vehiculos desplegados en areas remotas y complejas para obtener datos cientificos, combatir
derrames de petréleo, misiones militares y otras misiones. La configuracion externa de elementos de UAV
secundario 12 mantiene una estructura similar. Sin embargo, la configuracion interior se cambiaria para adaptarse
segun una aplicacion especifica. Por ejemplo, cuando necesita desplegarse un elemento de UAV secundario 12
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para vigilar el cambio climatico o el hielo marino, el interior del elemento de UAV secundario 12 esta unido con
camaras, sensores y otros equipos necesarios especificos. Los elementos de UAV secundario utilizados para
combatir los derrames de petréleo, el interior del vehiculo consistiria con espacio suficiente para contener plumas o
sustancia ignifuga, cuando el elemento de UAV secundario 12 se utiliza para la perforacion artica para datos
cientificos el elemento de UAV secundario 12, se equiparia con un sistema mecanico, etc.

Como se ilustra en la figura 3, el elemento de UAV secundario 12 opera con una combinacién de un sistema de rotor
similar al helicéptero y la tecnologia de ventilador de vuelo estacionario en el que elemento de UAV secundario 12
es capaz de realizar vuelo estacionario, despegue y aterrizaje verticalmente. La pala de rotor horizontal 24
proporciona elevacion vertical, y los ventiladores de vuelo estacionario 25 proporcionan sometimiento a traccion
contra la reaccion de par de fuerzas y sostiene el elemento de UAV secundario 12 recto. Es importante indicar que
los ventiladores de vuelo estacionario 25 giraran a diversos angulos para proporcionar tal esfuerzo de traccion contra
el par de fuerzas.

Como se ilustra en la figura 4, cuando un elemento de UAV secundario 12, esta listo para expulsarse, los motores de
vuelo estacionario se iniciaran y proporcionaran suficiente potencia para hacer despegar el elemento de UAV
secundario 12 lenta y sistematicamente desde el elemento de plataforma 14, manteniendo el equilibrio del elemento
de UAV nodriza 11 de modo que no cause ningun riesgo, donde los vehiculos aéreos no tripulados se chocarian. En
ese momento, todos los sistemas de bloqueo electrénico liberan los elementos de UAV secundario 12, y una vez se
expulsa el elemento de UAV secundario 12, despega y se aleja del elemento de UAV nodriza 11, el sistema de rotor
horizontal 24 se enciende y se hace cargo del sistema de funcionamiento del elemento de UAV secundario 12,
similar al helicéptero. Todos estos cambios de sistemas de funcionamiento tienen lugar en el aire con un equilibrio
extremo para que la velocidad de cada una de las palas de rotor horizontal 24 y ventiladores de vuelo estacionario
25 sean capaces de controlar el elemento de UAV secundario 12 y operar de manera segura. Esta combinacion de
sistema de funcionamiento proporcionara elementos de UAV secundario 12 para aproximarse a ubicaciones lejanas
mas rapido y el sistema de funcionamiento de ventilador de vuelo estacionario para aterrizar verticalmente y
maniobrar a una elevacion alta, media y baja mientras desciende, y recoger datos cientificos altamente importantes
como el metano y otras liberaciones téxicas en el Artico. Esto resolvera la cuestién prioritaria de la actualidad de
cémo recoger datos cientificos de metano y otros gases toxicos en la region del Artico, en la que los seres humanos
y otros vehiculos no son capaces de acceder. Esta es una de las prioridades mas altas en este momento en el
Artico.

La presente innovacién comprende un disefio Unico que permite al elemento de UAV secundario 12 operar tanto en
tierra como en agua. Como se ilustra en la figura 5, una vez que el elemento de UAV secundario 12 aterriza sobre el
suelo o el océano, el motor de vuelo estacionario 25 gira en posicion vertical y proporciona potencia para mover el
elemento de UAV secundario 12 de una ubicacién a otra como un aerodeslizador no tripulado. Esto crea la
capacidad de encontrar una ubicacidon especifica que necesita investigarse o acceder a areas especificas donde
aeronaves, barcos o seres humanos no son capaces de acceder. Ademas, proporciona la oportunidad de transportar
muestras de informacion cientifica, alimentos, agua y medicamentos a personas en areas de desastre, también de
rescatar a personas en el Artico, combatir derrames de petréleo en el Artico y en el proceso de limpieza.

Como se muestra en la figura 3, el elemento de UAV secundario 12 consiste en paredes interiores con relleno
especiales para mantener la temperatura apropiada para proteger los instrumentos y equipos del clima frio, y
mantenerlos en condiciones de funcionamiento adecuadas. El elemento de UAV secundario 12 es alimentado por
energia solar, alimentacion por bateria, y combustible similar a las presentes técnicas utilizadas en la industria, y
especialmente crea una tecnologia edlica, que convertiria el motor de vuelo estacionario para generar la potencia.
Por tanto, el elemento de UAV secundario 12 necesita potencia extrema para operar en condiciones climaticas
adversas.

Como se ilustra en la figura 2, la presente invencion comprende un sistema con el que el elemento de UAV nodriza
11 se comunica con el elemento de UAV secundario 12, la estaciéon de datos 21, a través de satélite 22 para enviar y
recibir sefiales de instruccion en el que el elemento de UAV nodriza 11 y todos los demas elementos de UAV
secundario 12 y elementos de vehiculo no tripulado miniaturizado 26 para operar y funcionar, todo el equipo
necesario, componentes electronicos de modo que todos los elementos de UAV 11,12, y 26 sean capaces de volar,
recoger datos, almacenar datos, transmitir datos incluyendo participar en todas las misiones siguientes, recoger
datos cientificos, monitorizar el cambio climatico, el patrén meteorolégico, la fusién del hielo marino, la calidad del
aire, la observacion de la vida silvestre, el ecosistema, el medio marino, la vigilancia, el patrullaje, la seguridad de
fronteras, el transporte de mercancias, la inspeccién de tuberias, la observacion de derrames de petréleo y la
limpieza, la perforacion del Artico para toma de muestras de hielo de nucleo (investigacién cientifica), aplicaciones
militares, uso como estaciones remotas de recogida de datos terrestres, combatir incendios forestales articos,
monitorizar misiones de limpieza de derrames de petréleo. Como se ilustra en la figura 6, el elemento de UAV
secundario 12 también consiste en un método, para aterrizar en hielo maritimo que esta fundiéndose y obtener
datos, a partir de submarinos subacuaticos 27 con respecto al grosor del hielo, patron de fusién y datos de perfil de
calado de hielo de sonar y mas. El elemento de estacion de datos 21 estara totalmente equipado con la ultima
tecnologia y se empleara con personal altamente experimentado y expertos que son capaces de cumplir con
cualquier misién desafiante. Ademas, la presente invencion es para proporcionar una capacidad de comunicacion
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remota y por satélite en la que el elemento de UAV nodriza 11 recibe y transmite sefiales de instruccion entre la
estacion de datos 21, entre elementos de UAV secundario 12, mediante lo cual el elemento de UAV nodriza 11 y los
elementos de UAV secundario 12 se comunican, operan y funcionan segun sefales de instruccion recibidas entre si.

Con el fin de no alterar la vida silvestre en la region del Artico, como se ilustra en la figura 7, el elemento de UAV
secundario 12, esta disefiado para transportar varios elementos de vehiculo no tripulado miniaturizado 26 que se
desplegarian en proximidad cercana de las zonas de vida silvestre, de modo que estos vehiculos miniaturizados son
capaces de mezclarse con aves, animales u otra vida silvestre. Estos vehiculos obtendran imagenes e informacion
necesaria de sensores y camaras especiales, y transmitiran los datos al elemento de UAV secundario 12 a su vez el
elemento de UAV secundario 12 transmitira los datos recogidos a las estaciones de datos 21 a través de satélites
existentes. Los elementos de vehiculo no tripulado miniaturizado 26 también comprenden un sistema para recoger
muestras de plantas y vida silvestre y regresar al elemento de UAV secundario 12. Es importante indicar que esta
caracteristica esta dentro del alcance de la presente invencion, dado que el interior del elemento de UAV secundario
12 esta disefiado para transportar diversas sustancias y componentes mecanicos basandose en misiones
especificas.

Como se ilustra en la figura 8, también comprende un método de manera que el elemento de UAV nodriza 11 es
capaz de controlar elementos de UAV secundario 12 mediante el cual los elementos de UAV secundario 12 son
capaces de recibir sefiales de instruccion del elemento de UAV nodriza 11 y de la estacion de control de datos 21 de
manera que los elementos de UAV secundario 12 son capaces volar en secuencia y de manera coordinada junto al
elemento de UAV nodriza 11, capaz también de maniobrar y realizar acciones especificas.
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REIVINDICACIONES

Sistema que comprende un vehiculo aéreo no tripulado de plataforma que transporta multiples vehiculos
aéreos no tripulados secundarios, comprendiendo dicho sistema:

- una combinacion de un vehiculo aéreo no tripulado nodriza, UAV nodriza (11), y multiples vehiculos
aéreos no tripulados auténomos secundarios, denominados UAV secundarios (12), en el que dichos
multiples UAV secundarios (12) se transportan sobre un elemento de area de plataforma (14) del UAV
nodriza (11), en el que dicho elemento de area de plataforma (14) consiste en un elemento frontal estrecho
y un elemento de seccion trasera mas ancha (17) disefiado para crear el espacio necesario para transportar
diversos tamarios de dichos multiples UAV secundarios (12), y para proporcionar espacio suficiente para
que los multiples UAV secundarios (12) maniobren, se expulsen y aterricen sobre el elemento de area de
plataforma (14), y en el que el UAV nodriza (11) esta dotado de un sistema de bloqueo mecanico en el que
cuando cada UAV secundario (12) esta cargado o aterriza sobre el elemento de area de plataforma (14) del
UAV nodriza (11), el UAV secundario (12) se bloquea firmemente con dicho sistema de bloqueo mecanico;

- un mecanismo de despliegue adaptado para expulsar los multiples UAV secundarios (12) desde el UAV
nodriza (11) en el aire;

- un mecanismo de recuperacion adaptado para recibir dichos multiples UAV secundarios (12) de vuelta
sobre el elemento de area de plataforma (14) del UAV nodriza (11) en el aire;

- un sistema de comunicacién de interconexion adaptado para permitir que el UAV nodriza (11) y los
multiples UAV secundarios (12) se comuniquen entre si a través de satélite y tecnologia de control remoto
para enviar y recibir al menos una, o un nimero de sefales de instruccion, sefiales de comunicacion, y para
comunicarse con estaciones de datos moviles y no moviles.

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el UAV nodriza (11) se adapta para permitir que los multiples
UAV secundarios (12) tomen el control y vuelen de manera auténoma, cuando los multiples UAV
secundarios (12) se expulsan desde el UAV nodriza (11).

Sistema segun la reivindicacion 1, que proporciona un sistema de recuperacion que esta adaptado para
permitir que dichos multiples UAV secundarios (12) regresen a la plataforma (14) del UAV nodriza (11).

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que cada UAV secundario (12) se adapta para volar de manera
secuencial y coordinada junto al UAV nodriza (11).

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el sistema de comunicacion de interconexion se adapta para
permitir que el UAV nodriza (11) reciba y transmita sefiales de instruccion entre los mdultiples UAV
secundarios (12), entre estaciones de datos moviles y no méviles, y entre medios moéviles o no moviles,
estaciones de base aérea, por ejemplo, aeronaves, estaciones de base acuatica, por ejemplo, buques y
barcos, estaciones subacuaticas, por ejemplo, vehiculos subacuaticos y submarinos.

Sistema segun cualquier reivindicacion anterior, mediante el cual el UAV nodriza (11) y los multiples UAV
secundarios (12) se adaptan para comunicarse, operar y funcionar segun sefiales de instruccion recibidas
desde cada uno del UAV nodriza (11), los multiples UAV secundarios (12) y estaciones de datos.

Sistema segun la reivindicacion 5 o 6, en el que dichas sefiales de instruccion estan configuradas para
operar y hacer funcionar todos los equipos y componentes electrénicos necesarios de modo que todos los
elementos de UAV vuelan a distintas altitudes, recogen datos, almacenan datos y transmiten dichos datos a
estaciones de datos especificas.

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el UAV nodriza (11) comprende un elemento de seccion de
nariz delantera alta (13), una seccioén trasera mas ancha con el elemento de area de plataforma (14), un par
de alas sobre cada lado del UAV nodriza (11), al menos un conjunto de motores a reaccién montados en
ambos lados de dicho UAV nodriza (11), un par de estabilizadores horizontales y estabilizadores verticales
que se extienden desde el extremo del elemento de area de plataforma (14), y multiples ruedas en la parte
inferior del UAV nodriza (11).

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que cada UAV secundario (12) esta configurado para transportar
diversas cargas utiles incluyendo carga util liquida, carga util de mercancias, equipo mecanico, camaras,
sensores, incluyendo vehiculos aéreos no tripulados miniaturizados (UAV miniaturizados), en el que
preferiblemente al menos uno de los UAV secundarios (12) esta adaptado para transportar un nimero de
vehiculos no tripulados miniaturizados configurados para desplegarse en proximidad cercana, de modo que
dichos UAV miniaturizados estan adaptados para obtener imagenes e informacion necesaria a partir de
sensores y camaras especiales, en el que preferiblemente cada UAV secundario (12) comprende una
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estructura interna con diversas configuraciones para adecuarse a una amplia gama de misiones y una
estructura externa que permanece sin cambios en las diversas configuraciones, en el que preferiblemente
cada UAV secundario (12) comprende paredes interiores con relleno especiales para mantener la
temperatura apropiada para proteger instrumentos y equipos para clima frio o caliente extremo.

Sistema segun la reivindicacion 9, en el que al menos uno de los UAV secundarios (12) comprende:

un sistema de rotor (24) similar a un helicoptero, y al menos un ventilador de vuelo estacionario (25) situado
sobre el al menos uno de los UAV secundarios (12), en el que preferiblemente

el al menos un ventilador de vuelo estacionario (25) esta configurado para operar en varias direcciones,
giros y angulos, y recto en una posicion vertical de 90 grados, en el que preferiblemente

cuando el al menos uno del UAV secundario (12) aterriza sobre una superficie, el al menos un ventilador de
vuelo estacionario (25) esta adaptado para girar a posicion vertical y proporcionar potencia para mover el al
menos uno del UAV secundario (12) de una ubicacién a otra, en el que preferiblemente

la parte inferior del al menos uno del UAV secundario (12) comprende un mecanismo intercambiable
adaptado para modificar la capacidad de aterrizaje del al menos uno del UAV secundario (12) para
necesidades especificas, por ejemplo, un tren de aterrizaje equipado con esquis para aterrizar sobre hielo,
un sistema de flotacién de vuelo estacionario para aterrizar sobre agua, y ruedas para aterrizar sobre el
suelo.

Sistema segun cualquier reivindicacion anterior, en el que el UAV nodriza (11) comprende componentes
electrénicos y mecanicos necesarios, software y otros componentes y dispositivos requeridos que
proporcionan la funcién y la comunicacion con los multiples UAV secundarios (12).

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que el sistema de bloqueo mecanico esta adaptado para ajustarse
y equipado para transportar un UAV secundario (12) o multiples UAV secundarios (12), y diversos tamarios
de UAV secundarios (12), en el que preferiblemente, cuando los UAV secundarios (12) estan listos para
expulsarse, el sistema de bloqueo mecanico esta adaptado para desbloquear sistematicamente los UAV
secundarios (12).

Sistema segun la reivindicacion 1, en el que los UAV secundarios (12) se alimentan por energia solar,
alimentacion por bateria y combustible.
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