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Արման Սմրատի Շահինյանի «ճոճանակ կրոգ թոչոդ սարրի շարժման գեկակարումր ն 
կայունացումը» թեմայով Ա. 02. 01 ֊  «Տեսական մեխանիկա» մասնագիաա թյամր 
Ֆիգիկամաթևմատիկական գիտությունների թեկնածուի գիտական աստիճանի 

հայցման համար նևրկայացկած ատենախոսության կնրարերյայ

Ատեևախոսությանր նվիրված է ճոճանակ կրոգ ան օդատու յծոչոդ սարքի (ԱԹՍ) 

ղեկավւսրմւսն ն կայունացման հարցերին:

Թեմայի արղիականությունր: ԱԹՍ ներր. ընդհանուր աոմամր, թո տող մեքենաներ 

են, որոնք տեն պւսհանքում կերահսկոդ անձնակազմ: ԱԹՍ ներր կարոդ են համարվեյ 

նաև թոչոդ ոորոտնևր: Ննրկւոյումս ԱԹՍ ներր յայնորնն կիրւսովամ են ինչպես 

ոագմակաև, այնպես Լյ քադաքացիական տայ՜։րև|ւ ոյորտներամ, այդ թվում 

գյու դատնտևսությունու մ, ճանապայւհային երթևեկության վերահսկմւսն,

անտւսոներում հրդեհների օօախների հայտևարերման, որոևոդւսփրկարւսրական 

աշխատանքներում և այլն: /ատակ ուշւսդյւություն 1, դարձվում ԱԹՍ ներից ճոպանով 

կամ այյ հարմարանքնևրոկ կախված րեոերի տեդափոխմւսն հարցերին: Նշված խնդրի 

յածման համար օգտագործվում են մաթեմւստիկական մոդելներ, որտեղ 

տեղափոխվող րևոր նևրկայացւ]ամ է ԱԹՍ ի վրւս տեղադրված կախված կամ շրջված 

ճոճանակի օգնությամք: Դրանով Լ պայմանավորված ներկայացված թեմայի 

արդիականությու նր:



ճետագոտո։թյաե նպատակն Լ հնտագոտել ԱԹՍ ի ղեկւսւ]արման և 

կայունացման խւնդիրևևրր, երբ թռչող սարքը իր վրա կրում Լ ճոճանակ: ճոճանս։կր 

սարքի կրա կարոդ Է ցանկել ինչպես կախված, այնպես Էլ ու դդաձից դեպի կեր ուղդ կան 

դիրքերով: Ինչպես նան մշակևլ և հեսսւպոտե| ԱԹՍ ի օպտիմա| դե կա կարում ր ե 

կայունացումը: Կաոու ցևյ դեկակարոդ ն օպտիմալ դեկակարող ացդեցա թյու ններր և 

ստանալ դիտարկվող համակարգի շարժումների անայիտիկ տեսքերը:

Նշված նպատակին հասներս համար ատենախոսության մևօ դրվել ն լուծվել են 

հետնյալ խնդիրները '

■ Դիտարկվել I, հաստատուն գործակիցներով գծային դիֆերենցիալ 

հակասաու մների համակարգերի հիբրիդային ղեկավարման խնդիրը, 

ենթադրեյով որ համակարգի որոշ ֆագային կոորդինատներ բավարարում են 

հ ա վ և լ յ ա լ պ ա յ մ ա ն I։ երի:

■ Ձևակերպվել ն ]ու ծվել 1, շրօված ճոճանակ կրող ԱԹՍ ի հիբրիդային 

ղեկավարման խւնդիրր ե ստացվևլ են օպտիմալ կայունացնող դևկավարման 

ֆազայ ին կոոր դին ա տն ն ր ր:

■ Կատարվել է ծախսված էներգիաների համեմատություն և ցույց է տրվեր որ 

կախված ճոճանակ կրող ԱԹՍ հիբրիդային դևկավարման համար անհրաժեշտ 

էներգիան ավելի քան երկու անգամ ավելի քիչ է, քան շրքված ճոճանակ կրող 

ԱԹՍ հիբրիդային ղեկավարման համար անհրաժեշտ էներգիան:

■ Ուս ու մնասիրվել է չբեռնված ԱԹՍ-ի գծային մաթեմատիկական մոդելի 

օպտիմալ ղեկավարման խնդիրը: Ստացվևլ են օպտիմալ ղեկավարումները 

կախված համակարգի պարամետրերից:

■ Դիտարկվել և լուծվել է տբեոնված ԱԹՍ մաթեմատիկական մոդնփ օպտիմալ 

կայունացման խնդիրը: Ստացվևլ են Լյապունովի օպտիմալ ֆունկցիան ե 

ղեկավարող ագդեցու թյու ններր:

■ Դիտարկվել և լուծվել է կախված ճոճանակ կրող ԱԹՍ ֊ի  գծային մոդելի համար 

ծրագրային դևկավարման խնդիրը:



Գիտական դրույթների ե ևցրահանցու մնևըխ ճշտությունը: Աշխատանքում 

կատարված տեսական հնտացոտա թյուննևրը հիմնված են տեսական մեխանիկայի ու 

ոորոտատեխնիկայի ն օպտիմայ կաոավարման տեսության ն հաշվարկային 

մեթոցների վյւա: Դրանք հիմնավորված են, իսկ կատարված բոլոր եցրահանցումներն 

ու ցործնական հաշվարկներն իրականացված են ժամանակակից տեցևկատվական 

տեխնոյոցիաների յայն օցտացործմամր ն ճշցըիտ են:

Ստացված արդյունքների նոր ու թյու նր ն հիմնավորման աստիճանը: 

Աշխատանքում ստացվեյ է հնտեյայ հիմնական արդյունքներր.

■ Մշակվել է ճոճանակ ւդարունակող ԱԹՍ ի օպտիմալ դևկավարման նոր 

այսպես կոչված հիբրիդային եղանակ, որի էությունդ կայանում է նրանում, 

որ նախ յա ծվում է ստացված մաթմատիկական մոդելի հավասարումների մի 

մւսսր, ընդունելով ֆացային կոորդինատներից մի քանիսը որպես 

ղեկավարող ազդեցություններ: Այնուհետև օգտացործելով ստացված 

օպտիմայ լուծումներդ, լուծվում է ամբողջ համակարցի դևկավարման 

խնդիրդ:

■ Օցտվելով դևկավարման խնդիրների յու ծման մշակված նոր, հիբրիդային 

եղանակից, հիբրիդային ղեկավարման խնդիրներ ձևակերպվել և լուծվևյ են 

ինչպես շրջված ճոճանակ կրող, այնպես էլ իրենից կախված ճոճանակ 

ունեցող անօդաչու թոչոդ սարքի համար: Ստացվևլ են թև որպես օպտիմալ 

կայունացնող ղեկավարումներ ընտրված ֆացային կոորդինատների, թե 

սարքի շարժումն ապահովող ղեկավարող ացդևցաթյուննևրի անալիտիկ 

տեսքերը:

■ Չբեոնված ԱԹԱ-ի ցծային մաթեմատիկական մոդևյի համար (որը 

պարունակում է որոշ պարամետրեր) ւածւյած են և օպտիմալ ւլեկավարմաև, 

և օպտիմալ կայունացման խնդիրներդ: Ստացված են օպտիմւպ



դեկա վարումները ն Լյ տպուն ույի օպտիմւս| ֆունկցիան կախն] ած

հ ա մ ա կ արդ ի պ ա ր ա մ ե տ ր ե ր ի ց:

Աշխաաանրամ ստացված տեսական եզ բահ անցա մնևրի արդյունքները

հւսմրնկնում են հաշվարկային օրինակների արդյունքների հետ:

Սեդմագիրր ճիշտ է արտացոյում ատենախոսության րու]անդակու թյունր:

Աշխատանքի արդյունքները նպատակահարմար է ներդննլ ե ցարցացնեյ

հետնյայ կացմակերպա թյուններա մ

«ԼՈԿԱՏՈՐ» (Locator) ՓԲԸ,

«ԱԹՍ ԼԱԲ» (UAVLAB) ՍՊԸ,
«Իմպրովից էյրոսփեյս ընդ Դիֆննս» (Improvis Aerospace and Defence) ՍՊԸ, 
«ԻՆՍՏԻԳԵՑԹ ՌՈԲՈՏԻՔՍ» (Instigate Robotics CISC) ՓԲԸ:

Ատենախոսության դրական և_բացասական կողմերը: Ատենախոսությունը

կատարված է բարձր դիտական մակարդակով, ստացված եցրահանցումնևրր 

համոզեցուցիչ են: Կարևոր է նշե] նաև, որ աշխատանքում ստացված տեսական 

արդյունքների հիման վրա մշակվև յ է ծրագրային փաթեթ MATLAB-ի միջավայրում, 

որը հնարավորություն Լ տալիւս հետազոտել տարբեր ոյորտնևրամ օցտացործվոդ 

ԱԹՍ֊ ի կինեմատիկ ու դինամիկ առանձնահատկա թյուններր և նախացծե] ավտոմատ 

կ ա ուս վ ա ր մա ն հ ա մա կարգեր:

Նկւստվե] են հետևյալ բացթոդումները.

1. ԱԹՍ-ճոճանակ ընդհանուր համակարցի դինամիկան ուսումնասիրելիս 

ընդանվեյ 1; ցծային մոդել, որի հիման վրա ստացվեյ են օւդտիմււդ ղեկավարման 

սդցորիթմներր: Սակայն հաշվի առնելով, որ ԱԹՍ ճոճանակ րնդհանար համակարցի 

իրական շարժումները նկարագրվում են ոչ գծային հավասարումներով, ցանկալի 

կլիներ տալ գնահատական ճոճանակի շեղումների այն տիրույթին, որտեղ 

գծայնացված մոդելը հավաստի 1,:



2. Աշխատանքում կան որոշ ւյրիպակննր ե տեխնիկական անճշտություններ, 

ինչպես նաև տոկա են նույն մեծության տարրեր նշանակումներ (օրինակ ԱԹՍ-ի 

զանգվածը որոշ տեղերում նշանակված ե ո՜ւ ու|, իսկ մեկ այյ տեգ ՜ով):

Չնայած նշկւսծ բացթողումներին, գտնում եմ, որ Սրման Սմբատի Շահինյանի 

«ճոճանակ կրող թոչող սարթի շարժման ղևկաւյարումր ն կւսյունացումր» 

ատենախոսությունը աւյարտուն գիտական աշխատանք Լ, արղիական է, 

առաջադրված և |ուծւ]ած խնղիրներն ունեն ինչպես տեսական, այնպես էյ կիրւսուււկան 

նշանակություն ն բաւ]արւսրամ են ՀՀ ԲՈՍ ի կողմից աոաջաղրվող ւղահանջևերին:

Աշխւստանթր ն եր կւււյ ացւ| և յ Լ 2ՍՊ2 «Օղային ոոբոտաւոևխնիկայի

ուսու մևահետագոտւսկաև կենտրոնի» գիտւսկան սեմինարի ընթացքում 2021 թ. 

հունիսի 11-ին, որին ներկա էին տ.գ.ղ., ւղրոֆեսոր Օ.Ն. Գււաւղւսրյանր, տ.գ.թ., 

ղոցննտևեր Լ.Մ. Բունիաթյաևր, Ն.2. Վարդանյանը, տևխ. գիտ. թեկնածուներ Մ.Գ. 

2արությունյան, Ա.Գ. Բաղիյանը, Ճ.Գ. Դարբինյւսնր, ինչպես նան 2ԱՊ2.֊ի 

ասպիրանտներ:

2ԱՊ2 «Կւոոաւ)ւսրմւսև հւսւքլււկւււրգեյւ» ամբիոնի ւ]ւսրի\,

«Օղւււյին ոոբուուստեխնիկւսյի ուսումնւսհետւսզոտւսկւսն կենտրոնի» տնօրեն, 

տևխնիկւււկւււն գիտ. ղոկտոր, ւղրոֆեսոր

Օ.Ն. Գւսսպւսրյան 

18 հունիսի 2021 թ.


