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В настоящее время в ведущих странах мира проводятся исследования 
по применению беспилотных летательных аппаратов (БЛА) морского базирова­
ния для поиска потерпевших при кораблекрушениях, мониторинга морских био­
ресурсов и для решения других задач.

В отличие от применения БЛА наземного базирования в данном случае 
необходим учет качки при старте БЛА с корабля-носителя. Отметим, что качка 
корабля описывается нестационарными, случайными процессами. Вследствие 
этого начальные условия для расчета воздушного участка полета БЛА в мо­
мент времени схода с направляющих пусковой установки (ПУ) будут являться 
случайными величинами.

Математическая модель движения БЛА по направляющим ПУ, построен­
ная с использованием принципов теоретической механики, записывается как: 
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где S(t) - путь, пройденный БЛА по направляющим ПУ; H(t) - высота БЛА от­
носительно уровня спокойной воды; V(t) -  скорость БЛА; Рср0-  тяга стартового 

ракетного двигателя; Рм0 -  тяга маршевого двигателя; G -  вес БЛА; Q 0 -  сила 
лобового сопротивления БЛА; Y0 -  подъемная сила БЛА при а  = 0 ; Fmp -  сила 

трения бугелей (опор) БЛА о направляющие ПУ; 0cm{t)~ угол наклона ПУ отно­
сительно палубы корабля-носителя; срсрд, (рмд - углы установки стартового ракет­
ного и маршевого двигателей относительно оси БЛА.

В зависимости от вида качки корабля-носителя дифференциальные 
уравнения для определения изменения углов во времени представляются как 

(Ix +AIx) -0  + Ne -e + y -V -h - e  = O- боковая качка;

(1у + Ы у) ■ ip + N  ■ ip + у ■ V ■ Н  ■ ц/ = 0 - килевая качка;

(М + AM)-C + N( -g + r - S -C  = 0- вертикальная.
По предложенной модели проводился анализ эффективности старта БЛА по 
курсу корабля-носителя и в направлении его бортов.

В докладе приводятся результаты вычислительных экспериментов реше­
ния этой задачи с помощью разработанной модели.


