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1. Робастні автопілоти для малих безпілотних літальних апаратів, засновані на нечіткій логіці

2. The Robust Autopilots for Small Unmanned Aerial Vehicles Based on Fuzzy Logic

Реферат:
1. Дисертація присвячена проектуванню робастних систем стабілізації польоту малих безпілотних літальних
апаратів (МБПЛА), заснованих на застосуванні як нечітких регуляторів (НР) в зовнішніх контурах управління,
так і внутрішніх "чітких" зворотних зв'язків. Основою або прототипом для таких систем є "чіткий" робастний
закон управління, синтезований за допомогою параметричної H2/H?-оптимізації. Запропонований метод
розділення отриманої системи на "чітку" і нечітку частини. Розроблений метод настройки параметрів
функцій приналежності НР по мінімуму інтегральної квадратичної помилки між виходами замкнутої
системи з НР і еталонної моделі, заснованої на "чіткому" робастному прототипі. Розроблений закон
управління польотом, заснований на навчанні НР в процесі управління за допомогою моделі нечіткої
логічної інверсії і еталонної моделі. Розроблені методи були застосовані для синтезу законів управління
повздовжнім і бічним рухами МБПЛА за наявності невизначеностей в математичних моделях динаміки
МБПЛА. Моделювання запропонованих систем при детермінованих і випадкових збуреннях показали їх
високу ефективність.



2. Dissertation is devoted to design of the robust systems of small Unmanned Aerial Vehicles (SUAV) flight
stabilization, based on the application of both fuzzy controllers (FC) in the outer control loops and inner "crisp"
feedbacks. The "crisp" control law, synthesized by parametric H2/H?- optimization, is a basis or prototype for
such systems. The method of division of received system on fuzzy and "crisp" parts is offered. The method of
tuning of FC membership functions parameters is developed on the basis of the minimum of integral quadratic
error between the outputs of the closed-loop system with FC and the reference model, which is based on a "crisp"
robust prototype. The control law is developed, based on the FC learning during the control process by the model
of fuzzy logic inversion and reference model. The developed methods were applied for the synthesis of control
laws for the SUAV longitudinal and lateral motions at presence of uncertainties in the mathematical models of the
SUAV dynamics. The simulation of the offered systems at the determined and random disturbances demonstrated
their high efficiency.
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