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(57) Формула изобретения
Способ управления группой маневренных беспилотных летательных аппаратов,

заключающийся в том, что группа воздушныхмишеней выводится в заданную область
воздушного пространства при определении начальной наклонной дальности r0 доВМ-

лидера, ее углов курса и тангажа с одновременным определением текущего
пространственного положения ведомыхВМ, их углов курсаψBM2,…,n и тангажа θBM2,…,n,
с последующим их сравнением с требуемыми значениями углов курса и тангажа

каждой ВМгруппы, отличающийся от известных тем, что в качестве

начального условия намомент начала управления для системы управленияВМ-лидера

принимаются равенства затем для

горизонтальной плоскости движения ВМ-лидера в зависимости от времени tKT, при
изменении которого с шагом Δt используется линейный закон изменения наклонной
дальности, на основе углового рассогласованиямежду требуемым значением курсового
угла ВМ-лидера при движении на контрольную точку ПЗ и его выходным значением
на выходе системы управления группойВМформируется составляющая управляющего
сигнала jГ по курсу для ВМ-лидера при обеспечении устойчивости сближения ВМ-
лидера с контрольной точкой ПЗ за счет коррекции управляющего сигнала jГ путем
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учета значения угловой скорости ωГ по изменению аналогично для
вертикальной плоскости движения ВМ-лидера определяются значения управляющего
сигнала jВ, управляющие сигналы jГ и jВ для соответствующих плоскостей наведения

используются для определения требуемых углов курса и тангажа

которые являются входными воздействиями для штатной неизменяемой системы
управления ВМ-лидера в процессе его движения в направлении заданной контрольной
точки ПЗ, текущие данные от управляющей структуры ВМ-лидера в виде

используются для определения в системах управления

ведомых ВМ значений их угловых рассогласований

относительноВМ-лидера, тем самымобеспечивая полет ведомыхВМс выдерживанием
взаимных расстояний, исключающих столкновения ВМ в процессе движения всей
группы к контрольной точке ПЗ, в системах управления ведомых ВМ по тангажу

аналогично системе управления ВМ-лидера, осуществляется переход от

угла тангажа куправлениюповысоте придостижении значения

текущей наклонной дальности заданного rmin, выбираемого из соображений сохранения
работоспособности системы управления ВМ-лидера, осуществляется переход к
наведению группы ВМ на следующую контрольную точку ПЗ.

Стр.: 2

R
U

2
0
2
2
1
2
9
1
0
0

A
R
U

2
0
2
2
1
2
9
1
0
0

A


	Биб.поля
	Формула

