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 Аннотация. В работе рассматривается структура системы управления ис-
полнительной системы бортового комплекса управления (БКУ) малого безэки-
пажного катера. Формирование тяги реализуется водометными двигателями, 
вращаемые бесколлекторными двигателями, отклонение рулей водометов, 
обеспечивающих разворот безэкипажного катера по курсу, осуществляется 
сервоприводами. В качестве бортового вычислителя исполнительной системы 
использовался одноплатный компьютер Raspberry Pi с дополнительной платой 
Servo Driver HAT. Результатом работы является исполнительная система мало-
го безэкипажного катера, работоспособность которой проверена натурными 
испытаниями. 
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Введение.   Малые безэкипажные картера (БЭК) становятся неотъемлемой ча-

стью водной навигации [1]. В гражданском секторе БЭК могут применяться 
для решения следующих различных технологий задач. Развитие беспилотных  

в в а целом  большей степени акцентировано на авиационные системы,  не на 
морские или речные. Поэтому остается актуальным вопрос проектирования 

систем управления  и БКУ малых  БЭК [2]. 

Материалы  и методы; результаты. В рассматривается работе  исполни-

тельная часть безэкипажного общем БКУ малого  катера. В  случае  в бортовой 

комплекс следующие управления входят  модули модуль:  глобальной навига-
     ционной спутниковой системы (ГНСС), модуль инерциальных измерений, 

    модуль модуль модуль навигационного комплекса,  камеры, модуль сонара,  

лидара, модуль радиоканала пульта управления (ПУ), модуль радиотелемет-

рии  и модуль управления. В состав каждого модуля входит вычислительное 
устройство Raspberry Pi Zero 2w для обработки данных, которые также от-

правляются удаленному  оператору или агрегирующему серверу посредством 

        модуля модуля связи. Обеспечение энергией каждого  реализуется их под-

ключением  к аккумулятору БКУ, причем части питание исполнительной  реа-

лизуется отдельным аккумулятором  в отдельном контуре. 

Исполнительными механизмами двигательной системы малого БЭК вы-

ступают водометные двигатели, раскручиваемые бесколлекторными двигате-

       лями. За поворот рулей водометов отвечают сервопривода. Управляющие 



  214 XLIX Академические чтения по космонавтике. 28–31 января 2025 г. 

 

       сигналы на на регулятор оборотов  формируются  одноплатном компьютере 
Raspberry Pi Zero 2W заданными алгоритмами информации по  от навигаци-

онного комплекса, модуля радиотелеметрии  и пульта зависимо управления  в -

сти от решаемой  в текущий момент времени целевой задачи. Функциональная 

       схема исполнительной части БКУ представлена на рисунке. Дополнительно  

с платой Raspberry Pi соединяется плата-расширения для сервоприводов Servo 

Driver HAT, позволяющая увеличить допустимые на токи  плате за счет до-

      полнительного подключения  к источнику питания. Регуляторы оборотов 

       необходимы для управления бесколлекторными двигателями, так как этот 
       тип воз двигателей требует больших управляющих токов по сравнению  c -

можностями рассматриваемого одноплатного компьютера. 
 
 

 
 

Схема соединения исполнительных механизмов БЭК  
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С разработанной исполнительной системой малого БЭК были проведены 

натурные по управления  испытания  проверке работоспособности алгоритмов , 

т е. . отработка управляющих сигналов двигателями, рассчитанных контрол-

лером. 

Заключение. В и данной работе были рассмотрены БКУ  исполнительная 

       система малого БЭК. Представлена функциональная схема  и алгоритмы 

управления. Были проведены натурные подтверждающие испытания,  работо-

способность исполнительной разработанной  системы. 
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