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В современном мире «Беспилотные летательные аппараты» (Unmanned Aerial Vehicles, БПЛА, UAV) приобретают все большую популярность в качестве легких и недорогих инструментов для исследования, разведки и воздушных съемок как военного, так и гражданского назначения. При этом критической задачей, обеспечивающей выполнение миссии, безопасность и коммерческий успех применения БПЛА, является автоматическое управление [1], обеспечивающее возможность полностью автономного полета аппарата по заданной траектории на заданной высоте с заданной скоростью и стабилизацией углов ориентации.
В докладе обсуждается метод синтеза алгоритма управления вертикальными терминальными маневрами БПЛА, основанный на принципе «гибких» траекторий [2,3], который заключается в отказе от привязки управляемого движения аппарата к заранее запланированной «жесткой» номинальной траектории и сводится к многократному перепланированию траекторий движения аппарата в процессе маневра.
Важнейшими особенностями метода «гибких» траекторий являются: целевые требования к кинематической структуре траекторий движения; стратегии управления на основе интеграции концепции «гибких» траекторий с кинематическим формализмом; пространственная синхронизация планируемых «гибких» кинематических траекторий управляемого движения.

В результате, исходная задача синтеза алгоритма терминального управления БПЛА декомпозируется на две подзадачи: задачу управления вектором скорости и задачу управления траекторией полета аппарата, причем метод их решения базируется на формализме обратных задач динамики.
Рассматривается компьютерная разработка и исследование синтеза алгоритма управления БПЛА «Aerosonde» в среде Matlab для наиболее критического вертикального терминального маневра - посадочного маневра аппарата в режиме выравнивания. Для случаев посадки с тягой, без тяги и различных моделей ветровых возмущений.
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