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Введение 

Автоматизация процесса заряда аккумулятора беспилотных летательных 

аппаратов позволяет сделать использование технологии более эффективной [1]. В 

результате анализа существующих решений по автоматизации, была выбрана контактная 

технология стыковки [2]. В работе рассматривается процесс разработки конструкции 

системы стыковки БПЛА с автоматической станцией заряда. 

 

Основная часть 

В данной работе решена задача проектирования конструкции системы стыковки 

автоматической станции заряда беспилотных летательных аппаратов. Контактный метод 

заряда является наиболее эффективным для БПЛА, поэтому возникла необходимость 

разработать такой метод стыковки, который позволил бы использовать станцию для 

различных видов БПЛА. Автоматическая станция имеет две модификации: для верхней 

и нижней стыковки, так как расположение полезной нагрузки на аппарате может 

отличаться на различных моделях. Таким образом, система стыковки состоит из 

адаптера, который крепится на БПЛА в свободном месте устройства и контактной 

площадки на станции. Сложности вызывает позиционирование адаптера относительно 

станции, так как точности посадки с помощью датчиков на самом БПЛА может быть 

недостаточно [3], в связи с чем возникает необходимость довести точность 

позиционирования до необходимой уже после посадки. После анализа требований к 

конструкции, а также анализа существующих БПЛА были спроектированы 3D-модель 

адаптера и контактной площадки. Адаптер крепится на корпус БПЛА винтами и 

подключен напрямую к питанию устройства, магнитный конус на внешней стороне 

позволяет произвести более точное позиционирование относительно станции после 

посадки аппарата. 

Выводы 

Автоматическая станция заряда БПЛА позволяет минимизировать человеческий 

фактор и контролировать состояние устройства, что повышает эффективность и 

безопасность при использовании. Данные решения особенно актуальны для 

сельскохозяйственных нужд, различных типов съемок и иных гражданских и военных 

миссий. При создании универсального устройства необходимо принимать такие 

конструктивные решения, которые позволят использовать его на различной технике..  
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