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PRZYSTOSOWANIE ŒMIG£OWCA
PZL-SOKÓ£ DO OPEROWANIA
Z POK£ADU OKRÊTU

mgr in¿. Jan CIEŒLA
PZL Œwidnik S.A.

Œmig³owiec PZL-Sokó³ przystosowano do operowania
z pok³adu okrêtu: kotwiczenia, startu, l¹dowania i tankowa-
nia w zawisie. Do kotwiczenia na pok³adzie zastosowano 8
dodatkowych wêz³ów – na osiach kó³, na goleni podwozia
przedniego i na wrêdze kad³uba, umo¿liwiaj¹cych szybkie
i pewne zamocowanie standardowymi ³añcuchami. Do po-
prawy stabilnoœci œmig³owca na ko³ysz¹cym siê pok³adzie,
u³atwienia startu i l¹dowania wzmocniono hamulce kó³
podwozia – zwiêkszono o 50% moment hamowania. W celu
zabezpieczenia przed uderzeniem ³opaty w belkê ogonow¹
przy ko³ysz¹cym siê pok³adzie i wietrze oraz poprawy bez-
pieczeñstwa osób przebywaj¹cych w zasiêgu ³opat zmoder-
nizowano piastê WN – zastosowano ruchome ograniczniki
zwisu ³opat – mechanizmy, które wysuwaj¹ i wsuwaj¹ do-
datkowy element pomiêdzy istniej¹ce sta³e ograniczniki zwi-
su ³opat. Wysuwanie elementu rozpoczyna siê podczas
rozkrêcania wirnika, gdy ³opaty unosz¹ siê pod dzia³aniem
si³y odœrodkowej, a wsuwaj¹ siê po spadku poni¿ej 41%.
Zastosowano mikroprocesorowy sterownik rozruchu ALR-1,
zastêpuj¹cy skrzynkê rozruchow¹ KPR-19, skracaj¹cy czas
rozruchu silników 3-krotnie – z 90 do 30 sekund. W celu
skrócenia czasu l¹dowania zastosowano mocniejszy hamu-
lec wirnika noœnego, umo¿liwiaj¹cy rozpoczêcie hamowania
WN przy 50% obrotów nominalnych. Zastosowano insta-
lacjê tankowania ciœnieniowego, skracaj¹c¹ czas tankowa-
nia, umo¿liwiaj¹c¹ tankowania na pok³adzie i w zawisie nad
pok³adem, dostosowan¹ do znormalizowanych dystrybuto-
rów okrêtowych. Próby morskie prototypu œmig³owca za-
koñczono w marcu 2005 r.



90 PRACE INSTYTUTU LOTNICTWA Nr 184 – 185



PRZYSTOSOWANIE ŒMIG£OWCA PZL SOKÓ£ ... 91



92 PRACE INSTYTUTU LOTNICTWA Nr 184 – 185



PRZYSTOSOWANIE ŒMIG£OWCA PZL SOKÓ£ ... 93

J. Cieœla

ADAPTATION OF THE PZL-SOKOL HELICOPTER
TO OPERATION FROM A VESSEL DECK

Summary
The PZL-Sokol helicopter was adapted to operate from

the deck of a vessel: anchoring, take-off, landing and in-
flight refuelling. 8 additional nodes were fitted for anchoring
on deck - on the wheel axes, on the front undercarriage leg
and on the fuselage frame, enabling a rapid and reliable
securing with standard chains. For improvement of helicop-
ter stability on the rolling deck and simplification of take-off
and landing, the brakes of the undercarriage wheels were
strengthened - the braking torque was increased by 50%.
With the aim of avoiding the possibility of a collision of the
blade with the tail boom on a rolling deck with wind as well

as improving the safety of people in the vicinity of the
blades, the main rotor hub was modernized - mobile blade
overhang limiters were fitted - mechanisms which remove
and insert an additional part between existing fixed blade
overhang limiters. The removal of the part begins during
rotor start-up, when the blades lift due to the centrifugal
force, and insert themselves after a drop of more than 41%.
The ALR-41 microprocessor start-up controller was fitted,
which replaced the KPR-19 start-up case, shortening the
start-up time of the engines by two-thirds - from 90 to 30 se-
conds. With the aim of shortening the landing time, a stron-
ger main rotor brake was fitted, enabling main rotor decel-
eration to begin at 50% of the nominal RPM. An installation
enabling pressurized refuelling was fitted, shortening fuel-
ling time and enabling fuelling on-deck as well as during
hover above deck, compatible with normalized naval dis-
tributors. Tests of the prototype helicopter at sea were com-
pleted in March 2005.

Я. Цеслья

ПРИСПОСОБЕНИЕ ВЕРТОЛЕТА ПЗЛ�СОКОЛ
К ДЕЙСТВИЕМ С ПАЛУБЫ КОРАБЛЯ

Резюме

Вертолет ПЗЛ�Сокол приспособлен к действием
с палубы корабля: крепление на палубе, взлёт, посад�
ка и дозоправка топливом во время висения. Для
крепления на палубе применяется 8 дополнятельных
узлов крепления – на осях колес, на ноге переднего
шасси и на штангоубе фюзеляжа, позваляющих
быстро и надежно крепить стандартными цепями.
Для улучшения стабильности вертолета на коле�
бющейся палубе, облегчения взлета и посадки уси�
лены тормоза колес шасси – увеличен на 50% момент
терможения. Для предохранения хвостовой балки от
ударов лопасти при колибающейся палубе и ветре,
а также повышения безопасности людей находя�
щихся в зоне лопастей была модернизирована втулка
НВ – применены подвижены ограничители провиса
лопастей – механизмы, которые выдвигают и дви�
гают дополнительный элемент между существую�
щими постоянными ограничителями провисания
лопастей. Выдвижение элемента начинается во время
раскрутки несущего винта, когда лопасти подни�
маются под действием центробежной силы, а вдви�
гаются при падении ниже 41%. Применен микро�
процессорный командо�контроллер запуска ALR�1,
заменяющий коробку запуска KPR�19, сокраща�
ющий время запуска двигателей в три раза – с 90 до
30 секунд. Для сокращения времени посадки при�
менен боли сильный тормоз несущего винта, позва�
ляющий начать торможение НВ при 50% номи�
нальных оборотах. Применена система заправки под
давлением на палубе и во время висения над палубой,
приспособленная к стандартным корабельным запро�
вочным устройствам. Морские испытания прототипа
вертолёта завершились в марте 2005 г.


