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Современное развитие беспилотных летательных аппаратов (БПЛА) обусловливает
необходимость эффективного управления ими. Однако проектирование автоматических
систем управления БПЛА требует учета разнообразных факторов, таких как динамика
полета, внешние условия и ограничения ресурсов. В данном исследовании предлагается
подход, основанный на математическом моделировании и оптимизации структуры авто-
матической системы управления БПЛА.

Для начала, проводится анализ основных компонентов автоматической системы управ-
ления БПЛА, таких как датчики, исполнительные устройства и алгоритмы управления
[3]. Математическая модель представляет собой систему дифференциальных уравнений,
описывающих динамику самого БПЛА, его окружения и действия управляющих элемен-
тов.

Основным критерием оптимизации является максимизация производительности систе-
мы при минимальном расходе ресурсов. Это достигается путем решения многоэкстремаль-
ной задачи оптимизации, включающей в себя выбор оптимальных параметров компонен-
тов системы и определение оптимальных стратегий управления [1].

Примеры оптимизации структуры автоматической системы управления БПЛА вклю-
чают в себя:

1. Оптимизация распределения ресурсов: Предположим, что у нас есть ограни-
ченные ресурсы, такие как энергия и вычислительная мощность. Мы можем использовать
методы оптимизации, такие как линейное программирование, чтобы оптимизировать рас-
пределение этих ресурсов между различными компонентами системы, например, между
датчиками и алгоритмами управления [2].

2. Оптимизация траектории полета: Мы можем использовать алгоритмы опти-
мального управления, такие как методы динамического программирования, чтобы опти-
мизировать траекторию полета БПЛА с учетом различных ограничений, таких как мини-
мизация времени полета или максимизация покрытия определенной области [4].

Математическая формализация этих примеров представлена на рисунке 1.
Кроме того, важным аспектом является учет внешних факторов, таких как атмосфер-

ные условия и наличие препятствий. Для этого могут использоваться методы адаптивного
управления и машинного обучения, что также требует математического моделирования и
оптимизации.

Предложенный подход к математическому моделированию и оптимизации структуры
автоматической системы управления беспилотным летательным аппаратом представляет
собой значимый шаг в развитии отечественной авиационной индустрии.
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Рис. : Математическая формализация оптимизации распределения ресурсов и траектории
полета
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