
Вопросы по дисциплине «Принципы автономного наведения»

1. Классификации летательных аппаратов. Основные тактико-технические
характеристики летательных аппаратов.
2. Общие принципы компоновки летательных аппаратов. Органы управления.
Геометрические и аэродинамические схемы летательных аппаратов.
3. Скорости поступательного и вращательного движений летательного аппарата.
4. Углы ориентации летательного аппарата относительно потока: а - угол атаки, В - угол
скольжения.
5. Угловая ориентация летательных аппаратов в пространстве (углы w - рыскания, 9-
тангажа, у - крена). Угловые скорости, описывающие движение.
6. Силы и моменты, действующие на летательных аппаратов в полете.Общая
характеристика сил и моментов.
7. Аэродинамическая сила R, аэродинамический момент Мр и их проекции на оси систем
координат.
8. Система кинематических уравнений, описывающих движения летательных аппаратов.
9. Система динамических уравнений, описывающих движения летательных аппаратов
(при условии m=const).
10. Модель фигуры м форма Земли. Гравитационное поле Земли. Сила тяжести.
11. Системы координат используемые для описания движения летательного аппарата.
12. Общая формулировка задачи наведения, этапы решения задачи наведения
летательных аппаратов.
13.Ограничения, накладываемые на движение летательных аппаратов. Понятие
перегрузки. Влияние различных перегрузок.
14.Типы двигателей летательных аппаратов. Сила и момент тяги, действующие на
летательный аппарат в полете.
15.Типовые траектории движения самолетов в горизонтальной плоскости.
16. Типовые траектории движения самолетов в вертикальной плоскости.
17. Типовые траектории полета баллистических ракет, особенности формирования
параметров активного участка траектории.
18.Особенности траекторий полетов баллистических ракет в вертикальной плоскости.
19.Особенности траекторий полетов баллистических ракет вдоль поверхности Земли.
20.Особенности траекторий тактических ракет для перехвата воздушной цели.
21.Пилотажно-навигационный комплекс назначение, состав, функциональная схема,
предназначение отдельных подсистем.
22. Метод инерциальной навигации. Элементы инерциальной навигационной системы.
23.Автономные датчики первичной информации о полете летательного аппарата.
24. Алгоритмы работы вычислительного устройства САУ в рамках ПНК.
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1. Классификации летательных аппаратов. Основные тактико-технические
характеристики летательных аппаратов.
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Тактико – технические характеристики самолетов относятся к боевым летательным аппаратам (в то
время как технические или летно-технические относятся к гражданским). Ниже (текстом) приведены
примеры тактико-технических характеристик ЛА:

дальность полета с целевой нагрузкой и без (перегоночная дальность полета), скорость крейсерского*
полета и максимальная скорость, взлетная скорость и посадочная скорость, масса максимальная
взлетная, масса пустого снаряженного самолета, высота крейсерского полета и высота максимального
полета, длина фюзеляжа, размах крыла, размах оперения, строительная высота (от земли до
наивысшей точки), иногда указывают число маха вместо максимальной скорости.

Если боевой - вес подвешенного снаряжения, комбинации

*крейсерская - это максимальная высота при максимальной загрузке

пример оформленной таблицы характеристик ниже:
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2. Общие принципы компоновки летательных аппаратов. Органы управления.
Геометрические и аэродинамические схемы летательных аппаратов.

Общие принципы компоновки летательных аппаратов:

Элементы конструкции Л.А.:
1) корпус (фюзеляж)

- предназначен для помещения грузов, основных приборов и агрегатов ЛА

2) крылья
-создание аэродинамической подъёмной силы

3) оперение
-для статической стабилизации ЛА в полёте. Подразделяются на:
ВО-вертикальное оперение
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ГО-горизонтальное оперение
4) подвесные элементы (двигатели, антенны и т.д.)

-характеризуются местом расположения относительного центра масс ЛА

Органы управления:

Геометрические и аэродинамические схемы летательных аппаратов
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Рис. см. выше
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В зависимости от взаимного расположения крыла и ГО выделяют следующие основные а.с:
1) нормальная (обычная) а.с.

-ГО расположен сзади крыла
2) “бесхвостка”

-у самолетов этой схемы ГО отсутствует, а в качестве органов продольного управления
используют элевоны, элероны, закрылки, флапероны, которыми в этом случае осуществляется и
поперечное управление

3) “утка”
-в этой схеме ГО расположено впереди крыла и впереди центра тяжести самолета

4) “тандем”
-используется редко, представляет сочетание двух крыльев, расположенных одно за другим
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1. "Утка" (Canard):
- Утка - это конфигурация с двумя крыльями, при этом переднее крыло (утка) расположено

ближе к носу, а заднее крыло находится на корме.
- Утки могут обеспечивать хорошую маневренность и контроль, их использование может

улучшить аэродинамические характеристики.

2. Бесхвостка" (Tailless):
- Бесхвостка - это летательный аппарат без вертикального и горизонтального стабилизаторов

на хвосте.
- Этот тип конфигурации может быть сложен с точки зрения управления и стабилизации, но

некоторые бесхвостки были разработаны успешно.

3. Нормальная конфигурация (Conventional):
- Нормальная конфигурация относится к традиционной компоновке с вертикальным и

горизонтальным стабилизаторами на хвосте, а управляющие поверхности располагаются на
крыльях.

4. Конвертируемая (VTOL - Vertical Takeoff and Landing):
- Конвертируемые летательные аппараты могут изменять свою конфигурацию для

вертикального взлета и посадки, а также для горизонтального полета.
- Примером может быть вертикально взлетающий и переходящий в горизонтальный полет

самолет.

5. С передним и хвостовым ГО (Cranfield Formula):
- Этот тип конфигурации включает в себя передние и хвостовые горизонтальные устойчивости,

что может улучшить аэродинамические характеристики и стабильность.

6. Летающее крыло (Flying Wing):
- Летающее крыло - это конфигурация, где крыло самого летательного аппарата выполняет

функции и крыла, и фюзеляжа.
- Это может обеспечивать высокую эффективность и уменьшенное сопротивление, но требует

особых решений для обеспечения стабильности и управления.

Каждая из этих конфигураций имеет свои преимущества и недостатки, и их выбор зависит от
требований к летательному аппарату и его предназначения.
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По числу несущих поверхностей:
1) монопланы
2) бипланы
3) полипланы

В зависимости от расположения крыла по высоте фюзеляжа:
1) низкоплан
2) среднеплан
3) высокоплан
4) парасоль

По числу несущих поверхностей:

1. Монопланы:
- Одноплановые летательные аппараты, у которых есть одно основное крыло.

2. Бипланы:
- Двуплановые летательные аппараты с двумя горизонтально расположенными крыльями. Одно

крыло расположено над другим.
3. Полипланы:

- Летательные аппараты с тремя или более крыльями.

В зависимости от расположения крыла по высоте фюзеляжа:

1. Низкоплан:
- Крыло расположено близко к нижней части фюзеляжа.

2. Среднеплан:
- Крыло расположено посередине высоты фюзеляжа.

3. Высокоплан:
- Крыло расположено высоко на фюзеляже, близко к верхней части.

4. Парасоль:
- Крыло расположено выше фюзеляжа и поддерживается стойками или другими конструкциями.

Может создавать впечатление, что крыло "нависает" над фюзеляжем.
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3. Скорости поступательного и вращательного движений летательного
аппарата.

Вращательное движение в виде движения связанной ск относительно нормальной ск, которая
повторяет движение ЛА в пространстве, характеризуется угловой скоростью вращательного движения

ЛА и обозначается
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4. Углы ориентации летательного аппарата относительно потока: а - угол
атаки, В - угол скольжения.
Ориентация относительно воздушной среды характеризуется двумя углами между осями связанной
ОХУZ и скоростной ск ОХаУаZа:
-а(альфа)-угол атаки
-в(бета)-угол скольжения
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снизу альфа - угол атаки, бэта - угол скольжения, OXYZ - связанная СК, OXaYaZa - скоростная СК, Vxoy
- проекция вектора скорости V на базовую плоскость самолета.
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5. Угловая ориентация летательных аппаратов в пространстве (углы w -
рыскания, 9- тангажа, у - крена). Угловые скорости, описывающие движение.
Углы ориентации в пространстве- это взаимное расположение нормально-связанной OXgYgZg и
связанной ск ОХYZ
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Угловые скорости из вопроса 3:
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Вращательное движение в виде движения связанной ск относительно нормальной ск, которая
повторяет движение ЛА в пространстве, характеризуется угловой скоростью вращательного движения
ЛА и обозначается:

*Бонус код: не спрашивали, а пусть будет
Углы, характеризующие ориентацию в траектории:

(пси)-путевой угол

(тета)-угол наклона траектории
Путевой угол-угол между осью OXg норм-о-связанной ск и направлением путевой скорости Vп
(проекция земной скорости на горизонтальную плоскость)
Угол наклона траектории- угол между направлением земной скорости Vк и горизонтальной плоскостью
OXgYg
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6. Силы и моменты, действующие на летательных аппаратов в полете. Общая
характеристика сил и моментов.

1. Сила тяжести. Если пренебречь кривизной и вращением Земли,
сила тяжести G равна гравитационной силе и направлена вертикально
вниз.
2. Сила тяги. Сила тяги P – это главный вектор системы сил, дей-
ствующих на ЛА со стороны двигателя в результате его функциониро-
вания.

3. Аэродинамические силы. Это силы, вызываемые взаимодействием
между атмосферой и движущимся в ней ЛА.
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7. Аэродинамическая сила R, аэродинамический момент Мр и их проекции на
оси систем координат.
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Аэродинамические сила и момент, величины, характеризующие воздействие газообразной среды на движущееся в ней тело
(например, на самолет). Силы давления и трения, действующие на поверхности тела, могут быть приведены к
равнодействующей R этих сил, называются аэродинамической силой, и к паре сил с моментом М, называются
аэродинамическим моментом. Аэродинамическую силу раскладывают на составляющие в прямоугольной системе координат
(рис. 1), связанной либо с вектором скорости тела v(поточная, или скоростная, система координат), либо с самим телом
(связанная система). В поточной системе сила, направленная по оси потока в сторону, противоположную направлению
движения тела, называется аэродинамическим сопротивлением Х, перпендикулярная ей и лежащая в вертикальной плоскости
— подъёмной силой У, а перпендикулярная к ним обеим — боковой силой Z. В связанной системе координат аналогом
первых двух сил являются тангенциальная Т и нормальная N силы. Аэродинамический момент играет важную роль в
аэродинамическом расчёте летательных аппаратов, определяя их устойчивость и управляемость, и представляется обычно в
виде трёх составляющих — проекций на оси координат, связанных с телом (рис. 2):Mx (момент крена),My (момент
рыскания) иMz (момент тангажа). Знаки моментов положительны, когда они стремятся повернуть тело соответственно от
оси у к оси z, от оси z к оси х, от оси д; к оси у. А. с. и м. зависят от формы и размеров тела, скорости его поступательного
движения и ориентации к направлению скорости, свойств и состояния среды, в которой происходит движение, а в некоторых
случаях и от угловых скоростей вращения и от ускорения движения тела. Определение А. с. для тел различной формы и дри
всевозможных режимах полёта является одной из главных задач аэродинамики и аэродинамического эксперимента. См.
также Аэродинамические коэффициенты.

Рис. 2. Проекции аэродинамического момента на оси координат: Mx — момент крена; My — момент
рыскания; Mz — мoмeнт тангажа.
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Рис. 1. Разложение аэродинамической силы на составляющие в скоростной системе координат X, Y, Z и
в связанной системе Т, N, Z; ось Z на рис. не изображена, она перпендикулярна плоскости чертежа.
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8. Система кинематических уравнений, описывающих движения летательных
аппаратов.
В лекциях:

Но в семах были ещё такие уравнения, я чего-то хз:
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9. Система динамических уравнений, описывающих движения летательных
аппаратов (при условии m=const).
В лекциях

Но в семах были ещё такие уравнения, я чего-то хз:
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10. Модель фигуры и форма Земли. Гравитационное поле Земли. Сила
тяжести.
Из лекций (вела Шевцова)
Земля имеет форму геоида. Геоид-сложная непрерывная форма, не имеющая математического
описания
Эллипсоид вращения:

Центр масс всех планет-барицентр
Плоскость экватора- плоскость, перпендикулярная малой оси и содержащая центр оси
Скорость вращения Земли 15 град/ч

Сила тяжести на поверхности планеты складывается из гравитационного притяжения планеты и
центробежной силы инерции

Плоскости, параллельные плоскости экватора,пересекают поверхность эллипсоида вращения по
эллипсам, которые называются параллели

Полуэллипсы, соединяющие полюса, называются меридианы

Географическая долгота- по линии меридиана от 0 до 180 граудсов в западном и восточном
направлениях (лямбда)

Географическая широта-от плоскости экватора в сторону сев. и юж. полюсов от 0 до 90 градусов (фи)

В качестве модели формы Земли используют сферу. Подбирают сферу с одинаковым объёмом или
площадью поверхности с эллипсоидом вращения

В некоторых приближениях (на маленьких расстояниях) Земля-плоскость
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Из файла

Земля представляет собой тело сложной формы. Вследствии своего вращения форма Земли есть
сплю-щенный сфероид, у которого расстояние между полюсами меньше диаметра экватора. Это
обстоятельство вместе с другими отклонениями формы Земли от сферической и неравномерное
распределение масс внутри Земли затрудняют определение по величине и направлению силы
притяжения Земли, действующей на ЛА.

Наиболее простой и наименее точной моделью фигуры Земли является шар радиуса 6371,1 км,
прибли-зительно равный Земле по объему.

следующим приближением к реальной фигуре Земли, является тело, поверхность которого ограничена
сплюснутым эллипсоидом вращения (получающимся вращением эллипса вокруг малой оси).

в качестве следующего приближения к реальной поверхности Земли принимается геоид –
гипотетическая поверхность уровня потенциала силы тяжести, приблизительно совпадающая с
поверхностью спокойных океанов и мысленно продолжающаяся на части Земли, занятые
материками. Так как направление силы тяжести зависит от притягивающего действия неравномерно
распределенных внутри Земли масс, то поверхность геоида является весьма сложной и не может
быть описана достаточно просто математически. Таким образом геоид наиболее сложная модель, но
зато и наиболее близко подходящая к реальной Земле.

Гравитационное поле Земли — поле силы тяжести, обусловленное тяготением Земли и центробежной
силой, вызванной её суточным вращением. Характеризуется пространственным распределением силы
тяжести и гравитационного потенциала.

Сила тяжести — сила, действующая на любое материальное тело, находящееся вблизи поверхности
Земли или другого астрономического тела.

По определению, сила тяжести на поверхности планеты складывается из гравитационного притяжения
планеты и центробежной силы инерции, вызванной суточным вращением планеты
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11. Системы координат используемые для описания движения летательного
аппарата.
Группы ск
Земные

1) геоцентрическая экваториальная инерциальная
2) геоцентрическая экваториальная
3) нормальная земная
4) стартовая

Связанные
1) связанная
2) скоростная
3) нормально-связанная
4) траекторная
5) орбитально объектоцентрическая
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снизу альфа - угол атаки, бэта - угол скольжения, OXYZ - связанная СК, OXaYaZa - скоростная СК, Vxoy
- проекция вектора скорости V на базовую плоскость самолета.

Ниже уже про рисунок 20
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12. Общая формулировка задачи наведения, этапы решения задачи наведения
летательных аппаратов.
ЛА-объект или устройство, которое может подниматься над поверхностью земли (которое может
преодолеть силу тяжести)
Наведение-управление полетом ЛА(движением),обеспечивающее его вывод в заданную точку
пространства или определенное место на поверхности Земли
Управление-упорядочивание системы с точки зрения того, кто управляет движением
Навигация-процесс определения текущего местоположения в пространстве

Общая задача наведения заключается в выводе ЛА в заданную точку пространства в заданный
момент времени с заданной скоростью и направлением по ранее установленной или оперативно
выбранной пространственно-временной траектории

Любой ЛА является транспортным средством, предназначенным для достижения определенных целей в
навигации. Для решения основной задачи наведения необходимо отыскать удовлетворяющее этому
вариант управления (нахождение функции управления). Функция управления после того, как ее
выбрали, является формализованным описанием достижения цели.
Выбор конкретной траектории и конкретного варианта управления при достижении целей зависит от
“критерия эффективности”, который обычно является дополнительным при достижении целей.
Каждому варианту траектории соответствует определенный критерий качества управления, который
необходимо выразить в численном виде для возможного сравнения критериев качества между собой
I=F(U,X) (X-вектор переменных состояний(содержит параметры координат), U-вектор функций
управления)
Обычно в практических расчетах необходимо получить максимальную выгоду, те на практике расходы
сводятся к минимуму
После определения наилучшего критерия качества может быть определено программное управление
для всей траектории движения, которая в этом случае тоже будет программой
Программная траектория-это, к сожалению, траектория, по которой ЛА никогда не летает. Связано это с
тем, что на практике движение ЛА подвержено случайным воздействиям, поэтому обычно существует
ошибка наведения, для компенсации этой ошибки вводится корректирующее управление. В идеале его
надо было бы выбрать так, чтобы оно зависело от вектора случайных воздействий, но на практике это
невозможно. Поэтому корректирующее управление выбирается на основании ошибки наведения

Двухэтапное наведение:
1) рассчитывают программную траекторию, которая обеспечивает достижение заданной цели с

минимальными затратами (I)
2) определяют механизм, обеспечивающий при заданном ресурсе максимально возможную

точность достижения цели

52



13.Ограничения, накладываемые на движение летательных аппаратов.
Понятие перегрузки. Влияние различных перегрузок.

Лекции:
Перегрузка —

1. это избыточное нагружение
2. безразмерное отношение геометрической суммы всех действующих на

объект сил, за исключением силы тяжести, к силе тяжести

Вообще, перегрузку раскладывают вдоль осей связанной СК:
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Из файла(дополнение):
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14.Типы двигателей летательных аппаратов. Сила и момент тяги,
действующие на летательный аппарат в полете.

трд - турбореактивный двигатель
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Компрессор в реактивном двигателе выполняет функцию сжатия воздуха перед его подачей
в камеру сгорания. Этот процесс увеличивает давление воздуха и, следовательно, его
плотность, что повышает эффективность сгорания топлива. В результате увеличения
давления воздуха, больше топлива может быть впрыснуто, что увеличивает мощность
двигателя.
Турбина играет роль в процессе извлечения энергии из газов, выходящих из сгоревшего
топлива, и используется для привода компрессора и, в случае турбореактивных двигателей,
генерации тяги.

Окислитель обеспечивает кислород для химического взаимодействия с топливом. Обычно в
качестве окислителя используют кислород или смеси оксидов азота и кислорода.
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15.Типовые траектории движения самолетов в горизонтальной плоскости.
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16. Типовые траектории движения самолетов в вертикальной плоскости.
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17. Типовые траектории полета баллистических ракет, особенности
формирования параметров активного участка траектории.
Баллистическая ракета - это летательный аппарат, траектория которого состоит из активного участка
полета с работающим двигателем, на протяжении которого аппарат приобретает запас кинетической
(скорость полета) и потенциальной (высота полета) энергии и пассивного участка, когда движение
происходит по закону свободно брошенного тела, т.е. по баллистической кривой.
Активный участок
Его траекторию можно характеризовать двумя параметрами:
— временем набора конечной скорости;
— высотой, на которой достигается эта скорость.
Время набора конечной скорости активного участка определяет требуемые темпы подготовки
соответствующего эшелона системы ПРО к действию, а также скорострельность, которой должны
обладать оборонительные средства при массированной ракетной атаке. Высота, на которой
достигается конечная скорость, определяет технические средства, которые могут быть использованы
для поражения атакующих ракет. Принципиально важно обстоятельство, находится ли эта высота в
пределах атмосферы (эффективная высота атмосферы в дальнейших оценках принимается равной 100
км) или за её пределами.
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ИЗ КНИЖКИ ПРО БАЛЛИСТИКУ РАКЕТ
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Схема для баллистической ракеты малой дальности (снизу)
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18.Особенности траекторий полетов баллистических ракет в вертикальной
плоскости.
Баллистическая ракета - это летательный аппарат, траектория которого состоит из активного участка
полета с работающим двигателем, на протяжении которого аппарат приобретает запас кинетической
(скорость полета) и потенциальной (высота полета) энергии и пассивного участка, когда движение
происходит по закону свободно брошенного тела, т.е. по баллистической кривой.
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19.Особенности траекторий полетов баллистических ракет вдоль поверхности
Земли.
Баллистическая ракета - это летательный аппарат, траектория которого состоит из активного участка
полета с работающим двигателем, на протяжении которого аппарат приобретает запас кинетической
(скорость полета) и потенциальной (высота полета) энергии и пассивного участка, когда движение
происходит по закону свободно брошенного тела, т.е. по баллистической кривой.
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20.Особенности траекторий тактических ракет для перехвата воздушной цели.
Тактическая ракета - баллистическая ракета с дальностью стрельбы до 100 км.
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Баллистическая ракета движется по баллистической траектории на большей части своего полета. Это
означает, что, как только ракета сжигает топливо, она продолжает двигаться так же, как пуля, после
того, как она была выпущена из пистолета. Как только топливо заканчивается, ​​направление ракеты не
может быть изменено, и ракета летит путем, определяемым скоростью ее запуска, и силой тяжести. В
конце концов гравитация направляет ракету - и ее полезную нагрузку, которая может быть взрывчаткой,
химическим, биологическим оружием или ядерным устройством - вниз, к своей цели.
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Крылатые ракеты в большинстве своем самостоятельно летают в воздухе, по относительно прямой
траектории и на более низких высотах благодаря ракетному топливу. Траекторию полета
баллистической ракеты можно представить как дугу, поднимающуюся и вновь опускающуюся к Земле, а
крылатая ракета, пущенная, например, с военного корабля - движется практически по прямой. К тому
же, благодаря использованию двигателей на всем своем пути, современные крылатые ракеты способны
изменять свою траекторию, уклоняясь от систем слежения противника и противоракет.
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21.Пилотажно-навигационный комплекс назначение, состав, функциональная
схема, предназначение отдельных подсистем.
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22. Метод инерциальной навигации. Элементы инерциальной навигационной
системы.
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Основа работы ИНС заключается в измерении ускорений летательного аппарата и его угловых
скоростей относительно трех осей самолета для того, чтобы исходя из этих данных определить
местоположение самолета, его скорость, курс и другие параметры. По результатам анализа объект
стабилизируется, и может использоваться автоматическое управление.
Для сбора информации о полете в состав ИНС включаются акселерометры, считывающие линейное
ускорение, и гироскопы, позволяющие определить углы наклона самолета относительно основных осей:
тангаж, рысканье и крен. Точность полученной информации зависит от характеристик этих приборов.
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Анализом данных занимается компьютер, который затем по определенным навигационным алгоритмам
корректирует движение объекта.
ИНС делятся на платформенные и бесплатформенные. Основой для платформенных ИНС служит
гиростабилизированная платформа. В бесплатформенных системах акселерометры и гироскопы жестко
связаны с корпусом прибора. Функции платформы моделируются математически вычислительной
системой. Бесплатформенные системы выгодно отличаются меньшим весом и габаритами, а также
возможностью работать при значительных перегрузках.
Преимущества ИНС перед другими навигационными системами заключаются в их полной
независимости от внешних источников данных, повышенной защите от помех, высокой
информативности и возможности передавать информацию на большой скорости. Отсутствием
какого-либо излучения при работе ИНС обеспечивается скрытность объекта, на котором она
используется.
Недостатком ИНС можно назвать ошибки, которые накапливаются с течением времени в получаемой от
приборов информации. Это могут быть как методические ошибки, так и ошибки, связанные с неверной
начальной настройкой оборудования. Для их коррекции создаются интегрированные навигационные
системы, где данные, получаемые ИНС, дополняются данными, поступающими от неавтономных
систем, например спутниковой навигации. Еще одним относительным минусом ИНС является высокая
стоимость входящего в их состав оборудования.
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23.Автономные датчики первичной информации о полете летательного
аппарата.
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ЗДЕСЬ НАДО ПЕРЕЧИСЛЯТЬ ДУС, ПРО КОТОРЫЕ РАССКАЗЫВАЛ ПОНОМАРЕВ (С МЕХАНИЧЕСКОЙ
ПРУЖИНОЙ, С ЭЛЕКТРИЧЕСКОЙ ПРУЖИНОЙ, ИНТЕГРИРУЮЩИЙ)
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24. Алгоритмы работы вычислительного устройства САУ в рамках ПНК.

Система автоматического управления (САУ) в рамках программно-навигационного комплекса (ПНК)
включает в себя различные алгоритмы работы, предназначенные для обеспечения эффективного
управления вычислительным устройством. Ниже приведены основные аспекты алгоритмов работы
вычислительного устройства в контексте ПНК:

1. Обработка входных данных: Алгоритмы начинают свою работу с обработки входных данных,
поступающих от датчиков и других источников информации. Эти данные могут включать в себя
информацию о положении объекта, окружающей среде, параметрах движения и т.д.

2. Фильтрация и обработка данных: Для улучшения точности и надежности данных могут применяться
фильтры и методы обработки сигналов. Это может включать в себя фильтрацию шумов, коррекцию
ошибок и другие техники.

3. Составление карты среды: В случае автономных систем навигации, алгоритмы могут использоваться
для создания карты окружающей среды. Эта карта может затем использоваться для принятия решений
об оптимальном маршруте или избегания препятствий.
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4. Планирование движения: Алгоритмы планирования движения определяют оптимальный путь или
последовательность действий для достижения поставленных задач. Они учитывают как текущее
состояние объекта, так и цели управления.

5. Управление двигателями и актуаторами: Алгоритмы управления преобразуют расчеты и решения,
полученные на предыдущих этапах, в команды для двигателей и других актуаторов. Они обеспечивают
выполнение планов и коррекцию движения в реальном времени.

6. Обратная связь и коррекция ошибок: Система обратной связи позволяет вычислительному
устройству адаптироваться к изменениям условий и корректировать свои действия в соответствии с
реальным исполнением задач.

7. Мониторинг и диагностика: Алгоритмы могут включать в себя механизмы мониторинга и диагностики
для выявления проблем, ошибок или неисправностей в системе. Это позволяет обеспечивать надежную
работу САУ.

Алгоритмы в ПНК обычно разрабатываются в соответствии с конкретными требованиями задачи и
характеристиками управляемого объекта.

Под управлением понимают совокупность воздействий, направленных на организацию отдельного
процесса или группы процессов для достижения поставленной цели.

Автоматическое управление - управление без непосредственного участия человека. Сочетание же
комплекса технических средств и устройств для автоматического управления процессами называется
системой автоматического управления (САУ).

Частным случаем автоматического управления является автоматическое регулирование, которое
заключается в поддержании или изменении по заданному закону некоторой физической величины в
техническом устройстве без непосредственного участия человека. Технические системы для его
реализации называются системами автоматического регулирования ( САР ).

На рис.2.1 представлена блок-схема системы автоматического регулирования.

Рис.2.1. Блок-схема САУ (САР): xз - задающее воздействие ( сигнал задатчика исходной величины); у -
выходная величина; f - возмущающее воздействие на объект; ОС- цепь обратной связи, подающая весь
или часть выходного сигнала на вход.

Основными элементами САУ являются:

ЧЭ-чувствительный элемент, служащий для измерения на входе САУ воздействий x з , y, f ;

ВУ- вычислительное устройство; оно реализует алгоритм работы САУ.
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В простейших случаях это - сравнение, дифференцирование, интегрирование (в более сложных - ЭВМ),
а также усиление сигналов с ЧЭ;

ИУ - исполнительное устройство; оно предназначено для непосредственного управления объектом;

ОУ - объект управления.

Весь комплекс устройств, заключенных в пунктирную рамку, называется управляющим устройством
(УУ). В состав УУ могут входить: преобразователи, линии и устройства связи, шифраторы и
дешифраторы сигналов и т.д.
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