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Моделируется движение беспилотного летательного аппарата (БПЛА) в вертикаль-
ной плоскости[1],[2]. Решается задача синтеза управления в виде обратной связи движе-
нием аппарата на постоянной высоте. Рассматривается обратная связь по высоте, углу и
угловой скорости тангажа БПЛА. В пространстве коэффициентов обратной связи постро-
ены области асимптотической устойчивости желаемого режима движения. Показано, что
в отсутствие обратной связи по угловой скорости тангажа не всегда удается обеспечить
желаемый запас устойчивости системы.

Желаемое изменение высоты аппарата при движении по глиссаде является функцией
дальности. При этом глиссада представляет собой прямую линию с небольшим наклоном
к горизонту. Закон управления, построенный для стабилизации движения БПЛА на по-
стоянной высоте, оказывается работоспособным и в режиме движения по глиссаде.
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