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Задача –  рассмотреть  структурно-параметрическую  схему  системы  «ДПЛА-
оператор»  (ДПЛА  –  дистанционно-пилотируемый  летательный  аппарат)  в  задаче 
стабилизации  продольной  координаты  )(tx  на  режиме  «висения».  Варианты  этой 
схемы  различаются  дополнительной  фазовой  координатой,  которую  воспринимает 
оператор  ДПЛА  в  процессе  управления  объектом  [1].  В  первом  варианте  контур 

образуется по углу тангажа, а во втором – по углу визирования .
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соответствует  начальному положению ДПЛА относительно наземного ориентира).  В 
первом случае [2]:
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Производные силы в этих выражениях отнесены к массе ДПЛА ,m а производные 
моментов – к моменту инерции - .ZJ  Во втором случае
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В  каждом  контуре  модель  управляющих  воздействий  оператора  ДПЛА  для 
оперативного  природоресурсного  и  экологического  мониторинга  принималась 
одинаковой и равной 
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Вариант  конкретной  структурной  схемы  может  быть  выбран  путем  сравнения 
областей  устойчивости.  Вариант  с  более  широкой  областью  устойчивости 
предпочтительнее, так как это позволяет реализовать большие коэффициенты усиления 
и  обеспечить  большую  точность  выполнения  задачи.  Кроме  этого,  такой  вариант 
допускает  большую  вариабельность  коэффициентов  усиления.  Последнее 
предпочтительнее, что совпадает с результатами экспериментов [3].
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