
Тнформащя до проекту (для подальшоТпублиащп)

Секщя: Нов1лехнологи розвитку: транспортир! системи, у тому чист розумний, зелещщ та
1нтегрований транспорт; ракетно^космлчноц-алуз!. ав!а- 1 суднобудування: озброення та
вШськово! техшки; дослщження з найб1лыд важдивих проблем ядернш ф1зи_ки, радюф!зики

Назва проекту: Розробка методу розрахункового анашу конструкцп та ефективнд^системи
керування багатофункшонального пбридного мультикоптера __________
(не бшыне 15-ти сл!в)
Тип роботи: науково-технона (експериментальна) розробка ___________

Оргашзашя-виконавець; Наиюнальний техшчний ушверситет «Харк1вський полггехшчний
шститут» ___ ___ _______

(повна назва)
АВТОРИ ПРОЕКТУ:

Кер1вник проекту (П.1.Б.): Метедьов Володимир Одександрович __
(основним м1сцем роботи кер!вника проекту мае бути органвацш, в!д яко! подаеться проект)
Науковий ступ!нь кандидат техшчних наук вчене звания аемае ___
М1сце основно! роботи: Нашональний техщчний_ун1верситет <(Харк1вський пол1техн!чний
щститут»^ __ . ____ __ ___ __^ ______ . ___ _____

Проект розглянуто и погоджено ршенням науково! (вчено!, науково-техн!чно1) ради (назва
вищого навчального закладу/науково! установи) в!д «^ __ »_ ___ __ 2020 р., протокол
№

1нгш автори проекту: Сенько ЛБ„ Суровицький С. В.. Рибка С.О. __________
Пропоноваш термши виконання проекту (до 36 мюящв)
з 01.01.2021 по 31.12.2023

Ор1€нтовний обсяг фгаансування проекту: 2250.0 тис, грн.

1. АНОТАЩЯ (до 5 рядив)
(короткий змгст проекту)

Проект спрямовано на створення методично!, алгоритм1чно1 та програмно! бази для
проектування оптимально! конструкц!'( та ефективно'! бортово! системи керування пбридного
мультикоптеру з двигуном внутр1шнього згоряння та електричними двигунами.
Мультикоптер призначено для мошторингу, транспортування малих вантаж1в та
сшьськогосподарських роб!т. Передбачено створення макетного зразку мультикоптера.
2. ПРОБЛЕМАТИКА ДОСЛ1ДЖЕННЯ ТА ЕЕ АКТУАЛЬНТСТЬ (до 10 рядюв)
Бурхливий розвиток безпшотно! ав1ац11 та практичне застосування безп!лотних л!тальних
апарат!в (БПЛА) вимагае створення 1хн1х надшних конструкщй та систем управл1ння и
нав1гаци. Обмежен1сть терм1ну роботи БПЛА з електричними двигунами обумовлюе
необхщшсть розробки нових, пбридних апарат!в, що використовуготь як електричну тягу,
так и двигун внутр1шнього згоряння. Ефективна робота БПЛА вимагае створення надШних
систем управл!ння та нав!гацп та 1хньо1 розробки безпосередньо для конкретного л!тального
апарату, що забезпечуе оптимально витрати палива, тривашсть функц!онування та
незалежшсть в!д помилок оператору. Це все в комплекс! обумовлюе актуальшсть роботи з
розробки методу проектування нових БПЛА пбридного типу з спещашзованою системою
управлшня и нав!гацп.



3. МЕТА ТА ОСНОВН1 ЗАВДАННЯ (до 10 рядив)
Метою проекту ерозробка технологи проектування та створення пбридного мультикоптеру
!з термшом польоту до одше'1 години, навантаженням до 10 кг, який виконуе сво! функци за
призначенням переважно в автоматично керованому режим!.
Завдання проекту: розробка та дослщження математичноТ модел! руху пбридного
мультикоптера; гадвищення точност! бортово! нав!гац!йно1 системи за рахунок
вдосконалення метод!в кал!брування датчиков первинно! шформацп; розробка технологи
синтезу закошв керування пбридним мультикоптером, як! вир!шують задач! зл!ту та
посадки, утримання висоти, руху за маршрутом, повертання у вихщну точку, вщповщно до
змшних параметр1в об'екту; розробка технолог!"! автоматичного проектування конструкци
лшгаки мультикоптер1в на приклад! зразка пбридного апарату вантажотдйомшстю до 10 кг;
розробка програмно-апаратного забезпечення для БПЛА, що використуегься для виявлення
пожеж.
4. ОЧ1КУВАН1 РЕЗУЛЬТАТЕ ВИКОНАННЯ ПРОЕКТУ ТА IX НАУКОВА НОВИЗНА
(до Юрядпв)

Передбачаеться отримати так! результати: опис нового методу автоматичного проектування
конструкци мультикоптер!в з! створеними методиками розрахункового анал!зу 1хн1х
елемент!в; модельний зразок мультикоптеру ново! конструкци; нова математична модель
керованого руху г!бридного мультикоптера у вигляд! комп'ютерно! моделюючо! програми;
нова методика кал!брування датчик!в первинно!' шформацп нав!гацшно1 системи, яка
забезпечуватиме шдвищення точносп керування у загальному випадку та реал!зац!ю режиму
повернення у вихщну точку польоту при вщсутност! сигнашв супутникових систем; нов!
методи синтезу алгоритм!в керування пбридним мультикоптером з урахуванням
оптимального розпод!лу функщй генерацп та створення руш!йно! сили за критер!ем витрат
пал ива.

5. НАУКОВА ТА/АБО ПРАКТИЧНА ЦШН1СТБ РЕЗУЛЬТАТШ (до 10 рядк!в)
Математична модель керованого руху у вигляд! моделюючого комплексу створюеться

для забезпечення проектування системи керування пбридних мультикоптер!в та е
уткальною для обраного об'екту. Методика автоматичного проектування для перспективно!
лшшки мультикоптер!в р!зно! вантажоп!дйомносп дозволить створювати проекти нових
апарат!в. Розроблеш алгоритми керування ДВЗ, на в!дм!ну в!д !снуючих, базуватимуться на
оптим!зацй критер!ю витрат палива з метою збшьшення часу польоту. Створена методика
кал!брування датчик!в первинно! !нформацд! нав1гац!йно1 системи з використанням
трьохвхсного обертального стола та методи обробки вим!р!в, що базуватимуться на
пор!внянн! вим!р!в з еталонними значениями та результатах робота нав1гац!йних алгоритмхв,
дозволить скоротити час кал!брування та забезпечити точшсть налаштування моделей.

Кер!вник проекту

_володимир метельов

В.о. проректора

Руслан КРИВОБОК


