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Задачи решаемые БПЛА 
• Военные 

– Разведка  

– Наблюдение 

– Коммуникация 

• Гражданские 
– Мониторинг 

– Картография 

– Спасательные операции 

– Фото и видеосъемка 



Постановка задачи 

Цель: спроектировать и реализовать часть 
функций автопилота сверхлёгкого БПЛА на 
дополнительный микрокомпьютер 

 

• Изучить процесс полёта БПЛА 

• Спроектировать модель полёта 

• Спроектировать программно-аппаратное 
решение 

• Реализовать решение 



Физика процесса полета 

 

 
 



Моделирование 



Программно-аппаратное решение 

TRIK 
ArduPilot 

Разработанный 
модуль 

MavLink 
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Результаты 

• Изучены алгоритмы описывающие физику полёта БПЛА 

• Разработано решение для дополнительного бортового 
микрокомпьютера 

• Модель отображающая физику полёта создана  

• Создано программно-аппаратное решение 

 

• Опубликованы статьи в сборниках работ конференций 
SYRCoSE, IEEE CoDIT, IFAC PHYSCON (ожидается 07.17) 

 


