БПЛА - доставщик общего назначения
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[bookmark: _GoBack]	Этот проект про разработку беспилотного летательного аппарата с функциями доставки грузов, перенос полезной нагрузки и автономного полета с возможностью перехода в ручной режим управления. 
     Актуальность проекта заключается в повышении эффективности и безопасности работников служб спасения. Использование беспилотных летательных аппаратов в различных отраслях значительно повышает эффективность выполнения некоторых задач таких, как зондирование местности, поиски пропавших, доставка медикаментов и средств спасения в труднодоступные места.      
	Уникальностью этого проекта является его простота в эксплуатации, ремонте и обслуживании, еще одной особенностью этого проекта является то, что эта разработка основана на общедоступных компонентах и программном обеспечении которые можно приобрести у большего количества производителей, это повышает его модульность и доступность запчастей в случае их поломки. А так же возможность значительного изменения характеристик беспилотного летательного аппарата, за счет замены винтомоторной группы и модулей связи и телеметрии.
	С аппаратной стороны БПЛА представляет собой модульную конструкцию состоящую из взаимозаменяемых компонентов, которые обладают свойствами, влияющими на полетные характеристики.
	Составляющие беспилотного летательного аппарата:
- рама, на которую крепятся остальные составляющие элемента. Замена рамы может дать возможность замены или установки дополнительного оборудования.
- моторы и пропеллеры (винтомоторная группа). Замена винтомоторной группы может повысить или снизить: энергопотребление, массу полезной нагрузки, максимальную скорость в ущерб грузоподъемности и энергопотреблению. Важно подобрать оптимальные характеристики винтомоторной группы, чтобы добиться эффективного выполнения возлагаемых на БПЛА задач.
- полетный контроллер. Управляющая всеми системами БПЛА и дающая возможность выбора режима полета и перехода в автономный режим полета и заранее созданных сценариев полета.
- система управления, приемник аппаратуры управления. Выбор приемника управления зависит от требуемой дальности, количества каналов и рабочей частоты.
- видео система. В данном проекте будет стоять аналоговая видеосистема, выбор данной видеосистемы обусловлен ее низкой ценой, хотя и обладает значительными недостатками: низкая помехоустойчивость, низкое качество видео сигнала. Цифровая видеосистема лишена всех этих недостатков, но я выбрал аналоговую видеосистему из-за дороговизны цифровой  версии.
-прошивка полетного контроллера и программное обеспечение. В случае данного проекта, было выбрана прошивка ArduPilot и программное обеспечение Mission Planner из за большего количества функций и инструментов для составления и осуществления автономных полетов.
	С функциональной и конструкционной стороны этот проект представляет собой квадрокоптер, переносящий полезную нагрузку и обладающий функциями автономного полета по заранее заданному маршруту и последовательности действий. Области применения БПЛА доставщика очень обширны, однако, в первую очередь, разрабатываемый БПЛА, направлен на применение в службах спасения, для доставки медикаментов и средств спасения, в случаях, когда требуется немедленное оказание помощи в труднодоступных для транспорта местах или если требуется быстрая доставка грузов с малой массой (до 4 килограмм) на расстояние не дальше 5-ти километров.
	Преимуществами данного проекта являются модульность, ремонтопригодность, простота освоения и широкий спектр применения. Недостатками данного проекта можно считать, относительно низкую дальность и грузоподьемность. Однако эти недостатки можно устранить с помощью замены пары элементов. Аналоговую видеосистему на цифровую, установить более мощную винтомоторную группу и более емкий аккумулятор.
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