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Аналітичне конструювання системи автоматичного керування безпілотним літаком при вертикальному маневрі

В даній роботі досліджуються питання, пов’язані із аналітичним конструюванням системи автоматичного керування безпілотним літаком при вертикальному маневрі. Дане питання можна сміливо назвати актуальним на сьогоднішній день за рахунок швидкого розвитку безпілотної авіації та широкого спектру галузей для її застосування. Розглядаються основні методи синтезу законів керування такі як: метод аналітичного конструювання, метод кореневого годографу, метод варіаційного числення, метод динамічного програмування та принцип максимуму Понтрягіна. Науковою новизною є детальний розгляд методу аналітичного конструювання,  виконується постановка задачі про оптимальний лінійний регулятор, широко розглядається питання вибору вагових коефіцієнтів критерію оптимальності.


В роботі виводиться спочатку рівняння просторового, а потім – і лінеаризоване рівняння повздовжнього руху літака, система лінеаризованих диференційних рівнянь повздовжнього руху представляється в матричній формі і використовується в подальшому при синтезі системи автоматичного керування. 


Розглядається функціональна схема системи автоматичного керування безпілотним літаком при вертикальному маневрі та описується кожний її елемент, після чого виконується синтез самої системи використовуючи розглянутий метод аналітичного конструювання і систему диференційних рівнянь повздовжнього руху записану в просторі станів, виведену в даній роботі. Окремо синтезується система з неперервним та з дискретним регуляторами та порівнюються показники їх критеріїв якості як для коротко- так і для довгоперіодичного руху безпілотного літака.

Практичну застосовність дана робота знаходить як джерело інформації щодо, порівняно, нового методу синтезу систем автоматичного керування, так і як приклад практичного застосування цієї інформації для побудови системи.

