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ОЦЕНКА ОСНОВНЫХ АЛГОРИТМОВ ТЕЛЕУПРАВЛЕНИЯ ДВУМЯ
НЕОБИТАЕМЫМИ ПОДВОДНЫМИ АППАРАТАМИ
Целью работы является оценка некоторых алгоритмов телеуправления двумя необитаемыми подводными аппаратами (НПА). Для достижения этой цели в работе решаются следующие задачи: обоснование преимуществ использования двух телеуправляемых НПА вместо одного; обеспечение разведения двух телеуправляемых НПА в горизонтальной плоскости на выбранное расстояние; расчет параметров движения этих телеуправляемых НПА при различном маневрировании объекта наблюдения.
Введение
Использование двух телеуправляемых необитаемых подводных аппаратов (НПА) вместо одного обладает очевидными преимуществами, такими как увеличение просматриваемой области морской среды бортовой гидроакустической аппаратурой (БГА) НПА и соответственно повышение эффективности процесса поиска объекта наблюдения (ОН), ускорение поиска ОН в случае потери контакта с ним гидроакустической аппаратуры носителя НПА, возможность коррекции траектории одного НПА при обнаружении ОН другим. В работе рассматриваются основные алгоритмы телеуправления двумя НПА, используемые при различном маневрировании ОН. Целью исследования является оценка и определение оптимальных алгоритмов телеуправления двумя НПА.
Разведение двух телеуправляемых НПА
в горизонтальной плоскости на выбранное расстояние
Для обеспечения наибольшей эффективности использования двух НПА с точки зрения увеличения площади, просматриваемой БГА НПА, необходимо организовать их движение в горизонте по параллельным траекториям, отстоящим друг от друга на некотором расстоянии L (рис.1).
Характеристика направленности БГА НПА представлена в виде треугольника, угол у вершины которого равен 2α, а длина боковой стороны R – дальность действия БГА. Тогда максимальное значение L может быть определено по формуле


[image: image1.wmf]a

sin

2

×

×

=

R

L

.                                                         (1)

[image: image2.png]



Рис.1. Взаимное расположение телеуправляемых НПА
Заключение
По рассчитанным значениям параметров движения двух телеуправляемых НПА при различном маневрировании объекта наблюдения можно сделать вывод, что наиболее приемлемым с точки зрения организации процесса телеуправления является метод изменения скорости одного телеуправляемого НПА.

Таблица 1. Геометрические характеристики комплекса «ГВ+КП»

	Наименование
	Обозначение
	Численное
значение

	Параметры гребного винта

	Максимальный диаметр, м
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	0,230

	Число лопастей
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