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В настоящее время в различных сферах человеческой деятельности все большее применение находят БПЛА самолетного типа, в задачах поиска, спасения, мониторинга, наблюдения, инспекции, научных исследований, патрулирования, разведки и т.д. Выполнение данных задач как правило сопровождается сложными маневрами, представляющими собой изменение положения аппарата, его ориентации в пространстве и скорости движения.
Процесс управления полетом БПЛА рассматривается как многоэтапный процесс, в котором движение аппарата разбивается на отдельные этапы полета. В динамике полета аппарата выделяется ряд режимов функционирования – типовых маневров, таких как взлет, посадка, подъем/снижение высоты (горка), поворот в горизонтальной плоскости, пикирование, боевой разворот и т.д. При этом каждый отдельный маневр будет инициироваться соответствующей ему динамической ситуацией, то есть совокупностью данных, на основе которой принимается решение о необходимости изменения типового маневра. Сложившиеся динамические ситуации определяются на основе распознавания и анализа множества возможных состояний как аппарата, так и внешней среды.
В докладе исследуется алгоритм управления терминальными маневрами БПЛА самолетного типа, основанный на принципе «гибких» траекторий.

Принцип «гибких» траекторий заключается в отказе от привязки управляемого движения объекта к заранее запланированной (номинальной) траектории и формировании более выгодных траекторий движения к целевому состоянию исходя из фактически сложившихся условий движения объекта [1, 2]. Возможны различные способы реализации данного принципа:

· Процесс управления разбивается на циклы планирования и на каждом из них рассчитывается желаемая траектория движения. В течение цикла расчетная траектория стабилизируется.

· Переход на новую плановую траекторию осуществляется при возмущениях расчетной траектории, превышающих заданный порог.

· Планирование траекторий осуществляется для каждого состояния объекта согласно принципу «размораживания» начальных условий.

Формализацию принципа «гибких» траекторий для класса задач управления летательными аппаратами естественно привязывать к кинематике их движения в физическом пространстве [3].
Рассматривается применение алгоритма для маневра посадки на движущуюся платформу и для маневра выравнивания. Апробация алгоритма управления на примере посадочного маневра БПЛА на движущуюся посадочную платформу [4, 5] и маневра выравнивания [3] методом цифрового моделирования проводилась в системе Matlab, показала высокое качество посадочного маневра и выполнение всех необходимых требований и ограничений для управляющих переменных.
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