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Рассматривается задача синтеза системы управления планирующего летательного 

аппарата (ПЛА) с крылом большого удлинения. Строится закон управления, 

позволяющий максимизировать дальность полета ПЛА с одновременным выполнением 

условий облета произвольного числа навигационных точек, расположенных на земной 

поверхности. Показано, что алгоритм наведения и стабилизации ПЛА с крылом большого 

удлинения может быть выбран так, что дальность полета будет не менее чем вдвое 

превышать дальность полета существующих ПЛА с крылом малого удлинения. 
 


