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Pe3rome: I/IHTerpa]_II/IﬂTa Ha aBTOIWJIOTA W JICTATCIIHUA ariapat (.HA) € KJIIOYOB MOMCHT 3a ITIOCTUT'aHCTO

Ha JKCIAHUTC XapaKTCPUCTUKU IIPU MPOCKTHUPAHCTO.

To3u nmponec c¢€ yCIOXKHsABa HPU H3IOJI3BAHCTO Ha

HETPaJUIMOHHH OATAHCHPOBBYHM CXEMH. B 0KIIaza € omucaH moaxo/1 3a uHrerpupade Ha apronuwiot Piccolo 11

u 6e3mmwtoreH nerareneH anapat (BJIA) cbc chUIEHEHO KPHITO.

Knrwouoeu oymu: unmezpayus na aemonunom, be3nunomen remamenen anapam, bJIA, cvuneneno kpuno.

1. BbBenenue

Ipu mpoeKTHpaHEToO Ha JICTATEIHU anapaTu
(JIA) ce wzsmom3BaT 1Ba OCHOBHH IIOAXOIAa 3a
WUHTETPUPAHETO UM ChC aBTOMHIOT:

e J1a Ce M3II0JI3BA CHINECTBYBAII] ABTOMMIOT
U ce moadepar MOAXOMIIM TapaMeTpu Ha
€JIEMEHTHUTE 32 YIPaBIICHIE;

e Jla c€ Ch3JaJc HOB aBTONMIIOT, KOMTO Ja
CHOTBETCTBA Ha TpoekTupaH JIA, mapamerpute Ha
CIEMEHTUTE 3a VIPABICHUE Ca OMPENEIICHH OT
KOHCTPYKTODA.

Ilpe3 mocnenHuTe TOAWHU Ce  TOSBUXA
aBTOIWJIOTH C IIOBUIIEHH BB3MOXKHOCTH 34
amanTaims KbM KOHKpeTHH JIA ¢ paznuuan
0aJTaHCHPOBBYHH CXEMH.

Ilenta Ha Hactosmara paboTa € Ja u3cienBa
BB3MOKHOCTTA 33 MHTErpanys Ha aBTomwioT Piccolo
Il cee BJIA ¢ HeTpaguImoHHa cXeMa ChUJICHEHO KPIJIO.

2. MoruBauus

Hacrostmata padora € pe3ynrar OT JeHHOCTTa
mo mpoekT 102aM067-24 mHa TY-Codwus, drmman
[InoBmuB. PaspaGorBanero Ha TectoB BJIA cbe
CHWICHEHO KPWJIO U TOJrOTOBKATA MY 32 IOJIETHH
W3IUTBAHMSI U3UCKBAIIIE HHTETPUPAHE HA aBTOIHIIOTA
u BJIA. 3a nenra Gerre HarpaBeHo npoyuBaHe [1] u
3aKyreHa WHTErpHpaHa CHCTEMa 3a YIIpaBJCHHE Ha
nmoera Ha Cloud Cap Technology, BxirouBaima

aBTOIINJIOT, Ha3EMHa
araparypa u copryep.

3. BJIA c¢bC ChWIEHEHO KPWIO Karo 00eKT Ha
yHnpaBJieHue

CTaHIIY:A, TCICMETPHUYIHA

Ha (1)1/[[‘ 1 e mokazaHa W3MOJI3BaHATA KOOpAHAaTHA
CUCTEMaA, HA (I)I/IT 2 PAasMoJIOKCHUETO Ha KOpMUJIaTa.
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¢wr. 2 Pasmonoxenre Ha kKopMmiriaTa Ha BJTA

Ot ¢urypure ce BKIa, 4e pasriieKIaHaTa cxeMa
pasmomara ¢ 10 xopmmma. BJIA cbC ChwWwiIeHEHO KpHIIO
npeiara BE3MOKHOCTH 33 KOMOMHHpaHE Ha KOpMIUIaTa
32 VBIBJIHEHUE Ha pasinyHu MaHeBpu. IImockocture Ha
M3XOIAIMS PBO Ha KPUIOTO MOTAT Ja CIY)KaT 3a KIIaly,
KOpPMMJIa 32 BHCOYHMHA, €JICPOHH, KOPMWJIA 32 IOCOKa H
BB3/IYIIHY CIHPAYKH.

Piccolo Il ¢opmupa curHamm 3a u3MeHeHHE Ha
BHCOYHMHATA, HAKJIOHA, [IOCOKATa M TsArara. Te3u CHTHAIMI
Morar fa ce MpefaiaT OUPEKTHO Ha H3ITbIHHTEIHUTE
MEXaHI3MHU Ha KOPMUJIATA, ONPEIEIICHN 3a H3IbJIHCHIE Ha
Te3u (pYHKIHH, HO MOJKE [1a C€ U3BBPILIN U MUKCHPAHE Ha
CUTHAIINTE 33 KOMOMHHPAHO [IEHCTBHIE HA KOPMIUIATA.

BJIA cbc cpuneHeHO Kpwiio mie ObJe MHOTO IIo-
MaHeBpeH OT  ekBuBaleHTHM bBJIA ¢ jgpyru
ACpPOJMHAMUYHH CXEMH TIOPaJIH MO-MaJIKUTE HHEPIIMOHHN
MOMEHTH [2] ¥ mo-royisiMaTa IUIONI MpY KOMOHWHALMS Ha
KOpMIJIaTa.

¢wur. 3 [IprumepHa KOHGHUTYpaIWs Ha KOPMILIaTa, 3a
M3ITBJIHEHHE Ha 3a/1a/IcHa MaHeBpa

4. Piccolo I1
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¢wur. 4 PazmonoxeHre Ha KOOPMHATHUTE CHCTeMH Ha JIA
M aBTOITHJIOTA

Ha ¢ur. 4 e mokazaHa cxema Ha pa3IoJioKEHHE Ha
KoopauHaTHHUTE cuctemu Ha JIA u arommnora. Ocure UM
3a/IB/DKUTEIIHO TPsIOBa J1a Ca MapayesiHy, a Pa3iuKuTe B
KOOpIMHATUTE Ha [IEHTPOBETE Ha KOOPIHHATHHUTE
CHCTEMH Ce 33][aBaT IPY NPOrpaMHUpaHe Ha aBTOMUIIOTA.

5. Codryepna cumynamusi Ha W3NBLJIHEHHE HA
MUCHS

Co(ryepHata cuMynalwisi ce W3BBpIINBA, KAaTO CE
HampaBu 1MdpoB monen Ha BJIA B mporpamara AVL
paspaborera or Mapk [lpenma or MIT. Codryep 3a
cumynampss Ha aprommwiota PCC e paspaboren ot
npowmssouresst Cloud Cap Technology. Karo cumysarop
Ha moJtera ce m3noissa FlightGear nva Microsoft.

PCC Qimul
Software Software

FlightGear
Software

¢ur. 5 Cxema Ha copTyepHa CUMYITAITAS

Karo HayamHM JaHHM Ce 3aaBaT aepoIMHAMHIHA
koeunmenru [3, 4, 5, 6, 7], unepuronnu Mmomentu [2] u
XapKaTepPUCTHKH Ha IBUTATETS,

Bbpxy ekpaHa Ha MOHHMTOpa ce H300pa3siBa
noJieTHaTa MHQOpMaIis, KOATO ce U 3aI1MCBa 32 CJIe/Balla
00paboTka.

6. Xapayepna cuMynanusi Ha W3NbJAHEHHE HA
MHCHS

Xapz[yepHaTa CuMyJialysl € TEXHHKa, KOATO CC
H3M0JI13Ba BCC ITOBEYC IIPU pa3pa60TBaHero " U3IIUTBAHETO
B pCaJIHO BPEMEC Ha CJIIOKHU TEXHUYCCKU CUCTCMU.

WHrerpupanata cuctemMa 3a yIpaBJieHHE Ha MOJieTa
Ha BJIA, mpemnarana ot npoussoaurens Ha Piccolo I,
MO3BOJISIBA J]a C€ M3BBPIIBA XapjyepHA CHMYyJAlUs Ha
BCHYKH €JIeMEHTH-HazeMHd u Oopmuu. [lpu TOBa ce
MPOBEPSIBAT HE CAMO HA HACTPOUMKHTE, HO U MPABUIIHOCTTA
Ha (QyHKIMOHUPAHETO HA KAOEIHHUTE U PAIMOBPH3KHUTE.

- u- .-m Uk ks bt
e

oeoeoo-.- A ELS R 2 axa™ B

[ orane ™ X )
sirts | swsnin | ounnan

axaure o e e

¢wr. 6 [Toka3anus Ha ekpaHa Ipu
XapIyepHa CUMyJIalus



XapmyepHata CHMyJanys MOXKE Ia CE M3BBPLIA C
€IIMH WK [jBa KOMITIOTBPA, KATO BCHYKH JAHHH 32 TOJIETa
Ce 3amuMcBar 3a CIeNBAIlo aHamm3upade. [Ipu cxemara ¢
JIBA KOMITFOTBPA Ha €IMHKSA Ce TIOKa3Ba MH(OpMAIUSTa OT
Ha3eMHATa CTaHIMs 3a ympaeicHwe Ha Piccolo, a wHa
Ipyrus - TosietHata nadopmarms ot FlightGear.

Ilpn xapmyepHata cuUMynmarmsi ce NpPaBH ITHIHA
eMymanysi Ha JaTIMOUTe W XapaKTepUCTUKHUTE Ha
JETAaTeNHUS amapar, Karo 3a BCHYKO OCTaHAJIO B
CHCTEMATa Ce M3IOJ3BAT PEATHUTE CIIEMEHTH.
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¢wur. 7 Cxema Ha XapyepHa CUMYJIAIUS C SIMH
KOMITIOTBD

Two Computer Configuration |:|
with UDP Network Connection ey

PCC and Simulator FlightGear
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Interface

¢ur. 8 Cxema Ha XapayepHa CHUMYJIAINS C IBa KOMITIOThpa
7. TyHunroBane Ha aBTONMMJIOTA

B [11] e ommcana peraiiiHO mpoleaypara Ha
3a/[aBaHe Ha MapaMeTPHUTe Ha WHTErpHUpaHaTa cUCTeMa 3a
yOpaBjieHHe Ha MOJieTa W CJIeJBALlO0 HACTpOiiBaHEe Ha
KOe(HUIICHTHTe Ha ChIVIACyBaHEe (TYHHHTOBaHE) 3a
NOJTy4yaBaHE Ha JKCJIAHWTE XapaKTepHCTHKH. ToBa e
0CO0CHO TOJIe3HA BB3MOXKHOCT, 3allOTO II03BOJISIBA Ha
oreparopa NpH XapayepHaTa CHMYJALys B PhUCH PEKIM
Jla HACTPOU OKOHYATENHO ypaBiieHueTo Ha BJIA.

8. Ilosiernu TecroBe

TTomroTBeH ca TIONETHH TECTOBE B CHOTBETCTBHE C
n3rckBanmaTa ormcand B [8, 9, 10, 12] u e 3amounaro
TSIXHOTO H3IThJIHEHHUE. [IpyU Te3u TECTOBE Ile CE OLCHST
JIETATENIHO-TEXHUYCKUTE XapakTepucTukn Ha BJIA cbe
CHUWICHEHO KPUJIO U MHTEIPAIIUSITA MY C ABTOMMIIOTA.

9. 3akmoyeHusi u Obaey padoTn

I/I3B"I)pH_IGHI/ITe CUMYyJIallMyi TI03BOJIMXa Ha CC
HarpaBAT (l)I/IHI/I HaCT’pOfIKI/I Ha aBTOITMJIOTA 3a TOYHO
U3INBJIHCHHUC HAa  MAHCBPUTC, H606XO,Z[I/IMI/I 3a
pcajiM3anysa Ha MUCHATA.

Kato ciacaBaiia ).'[eﬁHOCT € IUIaHUPAHO Oa CC
U3BBPIIN U3CJIICABAHC HA MMOBCACHUCTO HA BJIA npu
pas3iiniHu KOM6I/IH8,LI,I/II/I Ha  OTKJIOHCHHs  Ha
KOpMUWJIaTa U OINTUMU3UPAHEC Ha H3MNBIHCHHUCTO Ha
pas3jiniHu MUCHU.
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